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KIVONAT

A taldlmany targya mobil riasztdberendezés, amely egy
olyan 6njar6 robot, amely tartalmaz egy adasvezérlét,
egy radiovevét, valamint tobb érzékeldt, és az adasve-
76118 az érzékelSk rendellenes allapotra aktiv kimene-
teire van kotve, és ezekkel van meghajtva.

A talalmany értelmében az 6njard robot egy eldre
nem meghatarozott utvonalon mozog. Van benne még
tovabba: egy, az adasvezérld kimenetére kotott, annak
jelére egy jogosult hasznalot riasztd vészjelzd (M); egy,

az adasvezérlg jelét felfogé és ezzel aktivaltan egy adott
telefonszamra hivojelet kiilds, tovabbé a jogosult hasz-
nalotol telefonon at utasitasokat fogadé és a radidovevo-
nek tovabbitd automatikus atvitelvezérld egység (AD);
egy ultrahanghullamokat elérefelé kibocsato, egyide;ji-
leg a visszavert hullimokat felfogo, igy egy térrészt
figyel8 és a térrészrol észlelési jelet eldallitd irdnyitd-
rendszer (60); és egy ezen észlelési jel alapjan a robot
mozgasi irdinyat meghataroz6 elsé mikroszamitogép.

A leirds terjedelme 66 oldal (ezen beliil 40 lap dbra)
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A talalmany targya mobil riasztoberendezés, és kiilond-
sen olyan mobil riasztoberendezés, ami rendellenes al-
lapot — példaul tiz vagy behatolé személy a hazban
vagy hasonlo esemény — esetén egy vezetékes vagy
vezeték nélkiili tavkozlési rendszer révén kapcsolatba
lép egy kozponti riasztdéegységgel vagy egy vészhely-
zetben illetékes szervvel, és ily modon tlizvédelmi és
blinmegel8zési funkcidkat lat el.

A lakasokban és csaladi hiazakban jelenleg hasznéla-
tos hazi biztonsagi-ellenérzé rendszerekben a tiizriasz-
tasi, betorésriasztasi, gazszivargas-riasztasi, hangészle-
léses riasztasi és hasonlo funkciok koziil egyet vagy
tobbet alkalmaznak. Az ilyen hazi biztonsagi-ellendrzé
rendszerek hatékonysaga megsziinik, ha a laké tavozik
vagy apartmanhdazakban, ahol rendellenes allapot bar-
melyik apartmanban bekdvetkezhet.

Tz kitorése vagy behatold észlelése esetén a szok-
vanyos hazi biztonsagi-ellendrz6 rendszerek automati-
kusan tajékoztatnak egy ellenérzd helyiséget a rendelle-
nes allapotrdl. Az ilyen rendszer alkalmazasa azonban
sok vezetéket igényel, és az ezzel kapcsolatos huzaloza-
si munka id6- és munkaigényes. Kovetkezdleg a felsze-
relési koltségek jelentdsek, és kiilondsen nagyok akkor,
ha a rendszert meglévd épiiletben kell felszerelni.
Apartmanhazakban a biztonsdgi alkalmazottnak vala-
milyen ok, példaul Orjaratozds vagy hasonlé ok miatti
tavolléte esetén a rendellenes allapot észlelése késedel-
met szenved, és emiatt késik a rendellenes allapot beje-
lentése a renddrségnek vagy tlizoltdosagnak. Probléma-
kat jelent tovabbé az otthonatol tavol 1évé lako értesité-
se is. A szokvanyos rendszemél nincs lehetség arra,
hogy a lakét ilyen esetben azonnal értesitsék.

A korabbi hasonlé megoldasok koziil érdemleges a
GB 2053516 szamu iratban ismertetett riasztoberende-
zés, amely tartalmaz 6njaro robotot is, amely radios kap-
csolatban 4ll egy kozponttal, és egy elére meghatarozott
utvonalon halad, a kdzponttdl fiiggetleniil. Amikor elér
egy szintén elre meghatarozott ellendrzési pontot, ak-
kor megall, és végrehajt egy beprogramozott rutint. Ha
ennek végrehajtasa soran a normal allapott6l eltérd alla-
potjellemzbket észlel, az operatort hivja segitségiil an-
nak eldontésére, hogy valoban riasztasra adnak-e okot az
észlelt koriilmeények. Ha igen, akkor az operator tavira-
nyitdssal tehet megfeleld intézkedéseket, amennyiben
pedig nem, akkor visszakapcsolja a robotot az elbre
meghatarozott Gtvonalon tovabbcirkald iizemmodba.

Tovabba a WO 88/00747 szamu iratban példakat
taldlunk arra, hogy milyen szenzorokat, érzékelGket le-
het, illetve célszerl egy ilyen, a normal allapottdl eltéré
allapotjellemzdket, illetve behatolast észleld egységen
elhelyezni. Ezek lehetnek kamerak, mikrofonok, infra-
vords érzékeldk, radarok, magneses detektorok vagy
ultrahangos érzékel6k. Nem taldlunk azonban ebben az
iratban semmilyen Gtmutatast sem a cirkaléegység ki-
alakitaséra.

A szokvanyos hézi biztonsagi-ellendrz6 rendszerek-
nél példaul a gazérzékelSket azoknak a gazvezetékek-
nek a kozelében kell elhelyezni, ahol a legvaldsziniibb a
szivargés, és a behatolot észleld érzékelSket vagy hang-
észleld érzékelSket azoknal az ajtoknal vagy ablakok-
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nal, ahol varhato a behatold belépése a haz belsejébe.
Minthogy a szokvanyos rendszereknél sok helyen kell
érzékelGket alkalmazni, ezért a huzalozasi munka bo-
nyolult és nem esztétikus. Tovabbi probléma, hogy a
behatold a huzalozast vagy az aramellato vezetéket el-
vagva a rendszert mikodésképtelenné teheti.

Talalmanyunk célja az emlitett problémak megolda-
sa ugy, hogy a taldlmény szerinti mobil riasztéberende-
zésnek tliz-, betdrés-, gazszivargas-riasztasi, hangészle-
1éses riasztasi és egyéb funkcidi legyenek, és emellett
olcson felszerelhetd és gyarthato legyen.

Talalmanyunk tovabbi célja olyan mobil riasztobe-
rendezés, ami vezetékes vagy vezeték nélkiili tavkozlési
modszerrel aktivalhatd/inaktivalhato, és a hazon beliili
allapotot rendSrdorsnek, tiizoltdSrsnek vagy egy kdzponti
riasztoegységnek, valamint a tdvol 1évd lakonak jelenti.

Ezt a feladatot a talalmany értelmében ugy oldjuk
meg, hogy a mobil riasztéberendezést egy olyan 6njaro
robot forméjaban alakitjuk ki, amely tartalmaz egy
adasvezérl8t, egy radidévevdt, valamint tobb érzékeldt,
és az addsvezérld az érzékelSk rendellenes allapotra ak-
tiv kimeneteire van kétve, és ezekkel van meghajtva.
A talalmdny szerinti a robot egy el6ére nem meghataro-
zott itvonalon mozgo6 6njard robot, amelyhez tartozik
még tovabba:

egy, az adasvez€rlé kimenetére kotott, annak jelére
egy jogosult haszndlot riasztd vészjelzd;

egy, az adasvezérlg jelét felfogd és ezzel aktivaltan
egy adott telefonszamra hivodjelet kiildd, tovabba a jo-
gosult hasznaldtol telefonon at utasitasokat fogadoé és a
radiovevlének tovabbité automatikus atvitelvezérld
egység;

egy, ultrahanghullamokat elSrefelé kibocsato, egy-
idejileg a visszavert hullamokat felfogd, igy egy tér-
részt figyelS €s a térrészrél észlelési jelet eldallitd ira-
nyitoérendszer; és

egy, ezen ¢szlelési jel alapjan a robot mozgasi ira-
nyat meghatarozo elsé mikroszamitogép.

Taldlméanyunkat a tovabbiakban annak példakép-
peni kiviteli alakjai kapcsan ismertetjiik részletesebben,
abraink segitségével, amelyek koziil:

— az 1. ébra a taldlmény szerinti mobil riasztoberen-
dezés egyik elényds kiviteli alakjanak vazlatos
képe

— a 2a. abra a talalmany szerinti robot tombvéazlata;

— a2b. dbra a taldlmany szerinti robot tdmbvazlata;

— a 2c. abra a talalmany szerinti robot és figyelmez-
tetd berendezés miikddésének folyamatabraja;

— a 2d. 4bra a talaAlmany szerinti robot és figyelmez-
tetd berendezés milkodésének folyamatabraja;

—a 3. dbra a talalmany szerinti billentylizet és
kijelzéegység kapcsolasi dramutterve;

— a 4a. abra a robot metszete, amelyen a hajtoszer-
kezet felépitése lathato;

— a 4b. abra a hajtészerkezet keresztmetszete a 4a.
abra I-1 vonala szerint;

— a 4c. abra a hajtoszerkezet hosszmetszete a 4a.
abra II-II vonala szerint;

— az 5a. abra egy meghajté dramkor a robot eldre-
menetéhez és hatramenetéhez;
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— az 5b. abra egy meghajté aramkor a robotot kor-
manyz6 kormanymotorhoz;

— a 6a. abra hianyos padlofeliiletet észleld késziilék-
kel ellatott robot alulnézete;

— a 6b. dbra a robot eldlnézete, ami a hianyos padlo-
feliiletet észleld késziilék felépitését mutatja;

—a 6¢. abra a hianyos feliiletet észlel késziilék
perspektivikus képe;

— a 6d. 4bra a 6b. abra szerinti robot oldalnézete;

—a 6e. dbra a hianyos feliiletet észleld késziilék
esésérzékel6jének perspektivikus képe;

— a 6f. abra a hianyos feliiletet észleld késziilék mi-
kddési képe;

— a 7a. abra a hianyos feliiletet észleld késziilék egy
miikodtetd aramkore;

—a 7b. abra a hidnyos feliiletet észleld késziilék
miikddési sorrendjét 4brazol6 folyamatabra;

— a 8a. abra az iranyitérendszer elektroakusztikus
jelatalakito egységének perspektivikus képe;

—a 8b. abra a jelatalakitd egység hosszmetszete a
8a. abra II-II vonala szerint;

— a 9a. 4bra a jelatalakitoval egyiittmi(ikodd iranyi-
térendszer tombvazlata;

— a 9b. abra a 9a. dbran alkalmazott egyik aramkor;

— a 10a. abra a fenéklap feliilnézete, amelyre tobb
érzékeld van szerelve;

— a 10b. 4bra a fenéklap felsd részén 1év4 racs feliil-
nézete;

— a 10c. abra a robot egy részének eldlnézete, érzé-
keldkkel ellatott allapotban;

—a 10d. abra a robot egy részének hatulnézete az
érzékelSkkel,

— a lla. dbra a talalmany egy masik kiviteli alakja
szerinti ultrahangos érzékeld perspektivikus képe;

—a 11b. abra a 11a. abra szerinti ultrahangos érzé-
kel egy miikddési helyzete;

—allc. abraa 11a. abra szerinti ultrahangos érzéke-
16 egy masik miikddési helyzete;

—a 11d. dbra a 11a. 4bra szerinti ultrahangos érzé-
keld egy harmadik miikodési helyzete;

— alle. dbraa lla. dbra szerinti ultrahangos érzéke-
16 egy negyedik miikodési helyzete;

—a 11f. abra az érzékeld elrendezés és vezérlés
tombvazlata;

— a 12a. abra egy ultrahangos adorész aramutterve;

— a 12b. dbra egy mozgd targy érzékelésére szolgald
ultrahangos vevérész aramutterve;

—a 13. abra egy infravirGs érzékelGrész aramnt-
terve;

— a 14. dbra egy hangérzékelGrész aramutterve;

—a 15. abra egy jelad6- és jelvevlrész aramut-
terve;

—a 16. abra a robot aramellatd részének aramut-
terve;

— a 17. dbra a robot dramellatds-vezérlé egységének
aramutterve;

—a 18. abra a rendszer nullazd (reset) részének
aramutterve;

— a 19a. dbra egy automatikus atvitelvezérld egység
vazlatos abraja;
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—a 19b. abra a 19a. abra szerinti egység tomb-
vazlata;

— a 19c. abra egy automatikus atvitelvezérl6 egység
miikddési sorrendjét mutatd folyamatabra;

—a 20a. dbra a taldlmany egyik elényods kiviteli
alakjaban alkalmazott, birtokhaboritot észleld
egység oldainézete;

— a20b. abra a 20a. abra szerinti egység eldlnézete;

— a 20c. abra a birtokhaboritét észleld egység mii-
kodési képe;

— a 20d. abra a birtokhaboritét észlelé egység mi-
kodési sorrendjét mutaté folyamatabra;

—a 2la. abra a talalméany szerinti vészhelyzeti
beavatkozoegység tombvazlata;

— a 21b. abra a vészhelyzeti beavatkozoegység mii-
kodési sorrendjét mutatd folyamatibra;

— a 2lc. abra a vészhelyzeti beavatkozéegység mii-
kodési sorrendjét mutatd folyamatébra.

Az abrakon az abrazolas és magyardzat egyszerisi-
tése végett az azonos vagy egyenértékl elemek vagy
részek jelolésére mindeniitt azonos hivatkozasi jeleket
hasznaltunk.

Az 1. abran vézlatosan abrazoltuk a taldlmany egyik
elényds kiviteli alakja szerinti mobil riasztoberendezés
felépitését.

Az 1., 2a. és 2b. abran lathaté a tavvezérl6 eszkoz-
ként miikdd8 radidfrekvencias ,,A” tdvvezérls; egy
8 robottestli robot, ami a hasznald személy utasitasai-
nak fogadasa végett egy 31 billentyiizettel van ellatva; a
60 iranyitorendszer, ami ultrahanghulldmokat bocsat ki
és a visszavert hullamokat észlelés végett veszi, €s amit
a felhasznal6 a 31 billentytlizeten bevitt miveleti utasi-
tassal aktivél; a f6 9 6nbealld kerék, amit a 60 iranyito-
rendszert6l kapott kimendjel alapjan egy eléremeneti és
hatrameneti 44 hajtémotor hajt és egy 45 kormanymo-
tor korméanyoz, tovabba két, 7A és 7B onbeallo gorgd,
amelyek a f6 9 onbedllé kerékkel egyiittmiikoddleg
vannak hajtva.

A roboton van egy 4 antenna, ami a robotban 1évd
¢érzékelokto] kapott észlelési jelekre reagalva jelenti a
héazban vagy irodaban 1év6 rendellenességet vagy annak
hidnyat. Az érzékeldk képesek érzékelni behatolo, gaz-
szivargas, hang jelenlétét vagy hianyat, a kérnyezeti hé-
mérséklet, fényforras vagy emberi test altal 1étesitett inf-
ravords sugarak jelenlétét vagy hianyat stb. Rendellenes
allapot észlelésekor egy 32 addsvezérld hajtojelet ad az
M vészjelzGnek, ami az adott jelet veszi, és a fennalld
rendellenes allapotnak megfeleld riasztast képez.

Az automatikus AD atvitelvezérld egység is veszi a
robottdl leadott jelet, és telefonon jelzi a rendellenes
allapot bekovetkezését az esetleg tavol 1év6 hasznalo-
nak és egyidejlileg egy renddrdrsnek, tizoltéSrsnek
vagy kozponti riasztéegységnek, példaul egy biztonsagi
irodanak. Az 1. dbran lathaté még egy ultrahangos
29 érzékeld, egy infravords 34 érzékeld és a 8 robottest.

Az automatikus AD atvitelvezérlé egységnek van
egy roviditett tarcsazasi funkcioja, ami automatikusan
tarcsaz, ha a hazban vagy iroddban egy rendellenes alla-
pot észlelése bekovetkezik. A rendellenes allapotot a
roboton vagy méshol 1évé, kiilonboz6 észleld érzékeldk
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észlelik. Az automatikus AD atvitelvezérld egység
automatikusan tarcsazza egy rendGrors, tizolt6drs vagy
kézponti riasztéegység, példaul ellendrzd helyiség tele-
fonszamat a leadott jelre reagélva, amit példaul a 4 an-
tenna ad le. Ezenkiviil az automatikus AD atvitelvezér-
16 egységnek van egy telefonvételi funkcidja, amelynek
révén egy jogosult hasznalo telefonhivassal
tavmiikodtetve aktivalhatja a robotot. Az abran ugyan
egy kabeles telefonrendszer lathatd, de a telefonrend-
szer természetesen lehet egy vezeték nélkiili — radiodte-
lefon — rendszer is.

A 2a. és 2b. abra kapcsan altalanosan ismertetjiik a
robot felépitését és miikédését. Ahogyan ez a 2a. és 2b.
abran lathato, van egy elsd, 10 és egy masodik, 30 mik-
roszamitogép; egy 31 billentytizet, ami primer vezérlo-
eszkozként szolgal, ami fogadja a miikédési utasitiso-
kat és tarol egy titkos kodot. A titkos kod biztositja,
hogy csak jogosult hasznaloknak legyen hozzaférésiik.
A robotnak van egy 60 iranyitérendszere, ami a két,
10 és 30 mikroszamitogépen at jelet vagy vezérlGjelet
kap a primer vezérlGeszkdzként szolgald 31 billentyi-
zetrdl, és ami a kornyezd tér értékelése végett jobb és
bal oldalarél elére, kozelitSleg 180° szoget lefedd ultra-
hanghullamot bocsat ki, és ugyanakkor veszi a vissza-
vert hullamot. Az els6, 10 mikroszdmitogép donti el,
hogy kell-e mozogni vagy nem egy adott irdnyban, ha
egy észlelt jel jut az IN2 bemenetre a kdrnyezd térnek a
60 iranyitérendszer éltal valé meghatarozasa végett.
A robotban van tovibba egy eléremeneti és hatrameneti
44 hajtomotor, ami el6re vagy héatra forog, ha az elsd,
10 mikroszamitogéptdl érkez6 dontési jel értelmében az
el6remeneti vagy hatrameneti mozgas lehetséges, illet-
ve aszerint a kimeneti jel szerint, ami az elGremeneti és
hatrameneti mozgas 44a hajtéaramkorérdl érkezik.
A 44a hajtéaramkor az eléremeneti €s hatrameneti moz-
gast az els6, 10 mikroszamitogép PORT1 kimenetérdl
kapott kimendjelre reagalva vezérli. A robotnak van
egy {6, 9 6nbealld kereke, ami az el6remeneti és hatra-
meneti 44 motor hajtoteljesitményének felhasznalasa-
val barmelyik irainyban mozoghat. A 6, 9 6nbealld ke-
rék hajtasaval egyuttmiikodik két, 7A és 7B 6nbealld
gorgd, amelyek barmelyik irdnyban mozoghatnak.
A roboton van egy jobb oldali, 46 és egy bal oldali,
47 esésérzékeld, amelyek észlelik a padlofeliilet allapo-
tat, hogy megakadalyozzak a robot mozgas kozbeni le-
esését. Ha ezek az esésérzékeldk a padlofeliileten egy
lépcsbs vagy godros részt észlelnek, akkor az eléreme-
neti mozgast ledllitjak, és egy elére meghatarozott ta-
volsagh hatrameneti mozgast végeztetnek. A 46 és
47 esésérz€keld ugy van elrendezve, hogy a 1épcsss
részt jelzd jelet adnak az els§, 10 mikroszamitogép
PORT3 bemenetére. A segitd, 7A és 7B onbealld gorgd
hajtasi allapotat a hajtasi allapot jobb oldali és bal olda-
li, 48 és 49 érzékelGje észleli. A 45 korméanymotor el6-
re vagy hatra forog a kormanyzas 45a hajtéaramkorétél
kapott kimendjel szerint. A 45a hajtéaramkor a jobbra
és balra korméanyzast az elsd, 10 mikroszamitogép
PORT?2 kimenetérdl kapott kimendjelnek megfeleléen
vezérli. A 10 mikroszamitogép ezt a kimendjelet a jobb
és bal, 46 és 47 esésérzékel6tSl és a hajtasi allapot jobb
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és bal, 48 és 49 érzékel8jétdl kapott jelek alapjan hozza
létre. Az el6bb emlitett érzékelSk jelei az elsd, 10 mik-
roszamitogép PORT3 bemenetére jutnak. A robotban
van még egy sebességészleld 50 érzékeld a hajtasi se-
besség észlelésére és egy kormanyzasi iranyt észleld
51 érzékeld a kormanyzasi szog észlelésére. A robot 4l-
talanos hajtérendszere az el6remeneti és héatrameneti
44 hajtomotor €s a 45 kormanymotor sebességét, illetve
kormanyzasi sz6gét a motorokhoz tartozo 44a, illetve
45a meghajtéaramkor kimenetének megfelelden vezér-
li, mig a sebességészleld 50 érzékeld €s a kormanyzasi
iranyt észlel6 51 érzékeld kimendjelei a PORT4 beme-
netre jutnak.

A fentebb leirt hajtérendszeren kiviil a robotban van
egy ultrahangos 29 érzékeld, ami ultrahanghullamokat
bocsat ki, és egyidejiileg veszi a visszavert hullamokat,
és igy észleli anyagi objektumok — ideértve az é16lé-
nyeket is — mozgasat. Van benne még egy infravoros
észlel6 34 érzékeld, ami az emberi test altal keltett inf-
ravords sugarakat is venni tudja. igy anyagi objektu-
mok — beleértve személyeket is — elmozdulasa észlel-
hetd. Ezenkiviil van egy hangészleld 35 érzékeld, ame-
lyet a 37 akkumulator 14t el &rammal, és ami hangot,
példaul iivegtorés hangjat, sird6 vagy kiabalé gyerek
hangjat észleli. Végiil van a robotban egy masodik,
30 mikroszamitogép, ami a 34 és 35 érzékelotdl kapja
az észlelt jeleket, valamint a kdmnyezeti hdmérsékletet
észleld 39 érzékel6tdl és a tiizet €szleld ionizacios
40 érzékel6tdl kapja az észlelt jeleket. A robot igy el-
dontheti, hogy a hazban vagy iroddban rendellenes alla-
pot éll-e fenn vagy nem. Ha rendellenes allapot all fenn,
akkor a 32 adésvezérlé miikodésbe 1€p, és a 4 antennan
adast indit az M figyelmeztetd késziiléknek és az auto-
matikus AD atvitelvezérl6 egységnek.

A 2a. és 2b. abran kovethetGen a kristalystabilizacios
41 oszcillator 15 MHz-es oszcillal6 jelet ad a masodik,
30 mikroszamitogép XTAL?2 bemenetére. A kristalysta-
bilizatoros 43 oszcillator 15 MHz-es oszcillalo jelet ad
az elsé, 10 mikroszamitogép XTALL bemenetére. Az
els6, 10 mikroszamitogép és a masodik, 30 mikroszami-
togép kozotti atviteli kapcsolatot egy 75 buszvezeték
hozza létre. Ezaltal keriilnek végrehajtasra a 10 és
30 mikroszamitogép feltételeire vagy miikodésére vo-
natkoz6 utasitdsok. Egy 58 kozbens6 tirolon at a
75 buszvezeték kozepére van kétve egy szimulacios ter-
minal, ami teszteli a robot mitk6dési feltételét.

A mobil riasztoberendezés miikddését altalanosan a
2a. és 2b. dbra kapcsan irjuk le. Ha egy haszndlé a
31 billentytizeten egy adott billenty(it lenyomva vagy
tavvezérlés Utjan egy utasitast ad a robotnak, akkor az
els8, 10 mikroszamitogép PORTS kimenetérdl egy im-
pulzus 1ép ki, ami miikédteti a 60 irdnyitérendszert. Ez
az impulzus egy 62 hajtéaramkort hajt. A 62 hajtéaram-
kor egy 63 magnesezd tekercset mikodtet, ami példaul
a 8a. abran lathatd, kés6bb targyalandd érzékeldn van.
Ily mddon a 63 magnesezd tekercset kozvetve az 5 ki-
menetrdl kapott impulzus mikodteti. A 63 méagnesezd
tekercs jelét el6szor egy 63a erdsitS erdsiti és igy hitele-
siti a 63 magnesez6 tekercs mikddtetett allapotat, majd
a jel az els6, 10 mikroszadmitégép IN1 analég bemene-
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tére jut, és ott hitelesiti a 64 jelatalakitdo helyezését.
A 63 magnesezd tekercsre adott impulzus rezgémoz-
gast kelt az érzékeld egy részén, amely érzékeld a jelen
esetben példaul a 8a. dbran lathaté ultrahangos érzéke-
16. Ha a tekercs roviddel azutan kap impulzust, hogy a
tekercs hatso végéhez kapcsolt magnes atment a tekercs
helyén, akkor oszciilaléo mozgas lép fel. Ezt részleteseb-
ben a 8. abra kapcsan irjuk le.

A 64 jelatalakitod oszcillalva lényegében az R robot-
t6l eldre ultrahanghullamokat bocsat ki, kozelitbleg
180° szogben, és egyidejlileg veszi a visszavert ultra-
hanghullamokat. Az ered? jelet a szinkronizal6 64a erd-
sitd szinkronizalja és erdsiti, majd a demodulalé 64b
szird kisz(iri a zajosszetevot. A 64b szilirdrol a sziirt jel
az IN2 bemeneten az elsd, 10 mikroszamitogépre jut.
Az els6, 10 mikroszamitogép Gsszehasonlitja a két jelet
— a kibocsatott és a visszavert ultrahangjelet — és az
Osszehasonlitas alapjan, a kibocsatas és visszaverés ko-
zott eltelt id6bél meghatdrozza az objektum tavolsagat.
Az objektum iranyat tgy lehet meghatarozni, hogy rog-
zitik az érzé¢keld szogét az impulzus kibocsatdsdnak
idGépontjaban. A szég meghatarozhaté az impulzus ki-
kozotti id6bol. Ennek mértéke az IN1 bemeneten 1évo
bemendjelbd] szarmaztathatd.

A 60 iranyitorendszerben van tovabba egy 65 koz-
bens6 tér, ami az elsé, 10 mikroszamitogép OSC OUT
oszcillacios kimenetérdl 52 KHz-es frekvenciat ad a
64 jelatalakitora. Egy ellen6rzd, 66 aramkor ellendrzi,
hogy a 10 mikroszamitogép egyaltalan mikodik-e. Az
ellendrzé6 66 aramkorrdl egy kimendjel jut az elsd,
10 mikroszamitégép NMI bemenetére. Igy rendellenes
allapot észlelésekor egy 1épés megy végbe a rendellenes
miikodés okdnak megsziintetésére a mikroszamitogép
nulldzasa és ujrainditdsa utjan vagy pedig riasztas vé-
gezhetd. A fenti leirasban a robotot a hasznald ugy mii-
kodteti, hogy megnyom egy gombot a 31 billentytlize-
ten, de lehet a robotnak egy radiéfrekvencias ,,A” tav-
vezérlg billentytizetének mikodtetésével is utasitast ad-
ni. A hasznalo tavollétekor a robotot telefonos tavhivas-
sal is lehet miikodtetni.

A radiofrekvencias tavvezérlé hasznalata esetén a
radiofrekvencids ,,A” tdvvezérlé utasitasjelét a maso-
dik, 30 mikroszamitdgép 33 vevikésziiléke veszi, a je-
let a 33a erdsitd erdsiti, majd a jel a PORT9 bemenetre
jut, és igy aktivélja a robotot.

A robot 70 tipegysége a 36 egyeniranyitobdl, a
37 akkumulétorbol és az egyenaramu toltési szintet ész-
lel6 38 érzékeldbdl all. Az aramkapcsokra adott 100 V-
os vagy 220 V-os valtakozé fesziiltséget az egyenira-
nyitd egyenfesziiltséggé alakitja at, és ez tolti a 37 ak-
kumulatort. A 37 akkumulator egyenaramu tdltési
szintjét az egyenaramu tSltési szintet észleld 38 érzéke-
16 észleli. Az egyenfesziiltség az els6, 10 mikroszamito-
gép nullazé — reset — bemenetére és IN3 bemenetére,
valamint a masodik, 30 mikroszdmitégép PORT11 be-
menetére van kapcsolva, és igy kapja a miikodtetd tap-
fesziiltséget a robot. Ha a 38 érzékeld az elére meghata-
rozott szintnél alacsonyabb t6ltési szintet észlel, akkor a
robot mozgasa leall, és csak kiilonb6z6 észleld érzéke-
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16k és az elsd és masodik, 10 és 30 mikroszamitogép
tarolofunkciol mikodnek.

A mobil riasztéberendezés altaldnos miikddési sor-
rendjét részletesen a 2c. és 2d. abran lathaté folyamat-
abrak kapcsan irjuk le. A 2c. és 2d. abran mindegyik
S1-S23 blokk egy-egy lépésnek felel meg. Ahogyan
ezt az abrak mutatjak, a 37 akkumulator elére meghata-
rozott szintre valé felt6ltése utan a 31 billentytizetnek
koézvetleniil a hazban vagy az irodaban térténéd miikod-
tetésével vagy — a hasznal¢ tavolléte esetén — telefonon
tavaktivalassal a mobil riasztoberendezést miikodésbe
helyezik. Utasitasjelet kap a masodik, 30 mikroszamito-
gép 2b. abra szerinti PORT7 utasitasbemenete vagy —
tavvezérlés esetén — a PORT9 bemenete. Ekkor a kris-
talystabilizatoros 41 oszcilldtor 15 MHz frekvencidval
oszcillal, és ez a frekvencia a masodik, 30 mikroszami-
togépre jut. Egyidejiileg a kristalystabilizatoros 43 osz-
cillator is oszcillal, és ez a frekvencia az els6, 10 mikro-
szamitogépre jut. Ezutan a robot beall a kezdeti értékre,
és képes az S1 1épés végrehajtasara. Ezutan az utasitas-
jel a 75 buszvezetéken at az elsd, 10 mikroszamitogépre
jut, és az a 42 kijelzéegységen kijelzi, hogy a robot
normalis allapotban van, és ugyanakkor az S2 1épéshez
1ép, amiben a 8a. és a kdvetkezd abrak szerinti 60 ird-
nyitdrendszer meg van hajtva.

Részletesebben: az elsd, 10 mikroszamitogép
PORTS kimenetérdl kimendjel érkezik a magnesezé te-
kercs 62 hajtéaramkorének mikodtetésére, ami miikod-
teti a 63 magnesezd tekercset, és ennek kovetkeztében a
jelatalakité egység kezd eldre-hatra oszcillalni.
A 63 magnesez6 tekercs miikddtetésébdl eredé kimend-
jelet a 63a erdsitd erdsiti, és egy kimendjel — amit arra
hasznalunk, hogy észleljiik az elektroakusztikus 64 jelat-
alakito helyzetét annak oszcillalasi mértani helyén — az
els8, 10 mikroszamitogép analog IN1 bemenetére jut.
A 63 mégnesezd tekercs mikodtetésekor a 64 jelatalaki-
t6 valtakozva eldre iranya és hatra iranyu hajtast kap.
Ezenkiviil az elsd, 10 mikroszamitogép OSC OUT osz-
cillacids kimenetérél 52 KHz frekvencia jut a 65 koz-
bensé taron 4t a 64 jelatalakitora. fgy a 64 jelatalakito
ultrahanghullamot bocsat ki, és veszi annak visszaverG-
dését. A kibocsatott ultrahanghulldmot és annak vissza-
verddését a szinkronizald 64a erdsitd szinkronizalas és
erGsités végett egyiitt erdsiti, majd a 64b sz(iré kisziri a
zajOsszetevot. Ezutan az eredS jel az elsd, 10 mikrosza-
mitogép IN2 analég bemenetére jut.

Az S3 lépésben a fenti jeleket és az IN1 bemeneten
1évé jeleket az els6, 10 mikroszamitogép dsszehasonlit-
ja és elemzi, és ezaltal meghatarozza egy objektum ta-
volsagat és iranyat. Ezutan az S4 lépésben a mozgasi
tavolsag és irany meghatarozasara reagalva mikodésbe
lép az el6remeneti és hatrameneti 44 hajtémotor és a
45 korméanymotor, és ezzel a robot mozogni kezd. A ro-
bot mozgasa kdzben a jobb és bal, 46, és 47 esésérzéke-
18, a hajtasi allapotot észleld 48 és 49 érzékeld, a sebes-
ségészleld 50 érzékeld és a kormanyzasi irdnyt €szleld
51 érzékeld mind miikodik.

Ezutin az S5 lépésben dontés kovetkezik, hogy a
46 és 47 esésérzékel6k egyike aktivalodott-e. Példaul,
ha a bal, 46 esésérzékeld aktivalodott — amit a 3a. dbran
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YES mutat —, akkor ennek a bal, 46 esésérzékelonek a
kimenGjele az els6, 10 mikroszamitogép PORT3 beme-
netére jut, és ezaltal a PORT1 kimeneten olyan kimend-
jel 1ép fel, ami leallitja az elGremeneti és hatrameneti
44 hajtémotor forgasat. Az S22 1épésben az eléremeneti
és hatrameneti 44 hajtomotor leall, és ennek megfelels-
en a 9 6nbealld kerék és a 9 6nbealld kerékkel egyiitt-
miikdds, 7A és 7B onbealld gorgd is leall. Az S23 1é-
pésben az eldremeneti és hatrameneti 44 hajtomotor at-
menetileg visszafelé forog, és igy egy elére meghataro-
zott tavolsagi hatramozgis kovetkezik be. Ezutan
visszatériink az S3 1épésre.

Ha az S5 lépésben egyik esésérzékels sem volt akti-
valva, akkor az ezt kdvetd S6 1épésben dontés kovetke-
zik, hogy a 9 6nbedlld kerékkel egyiittmiikdddleg mi-
kodik-e valamelyik, 7A vagy 7B Onbedllé gorg6. Ha a
két, 7A és 7B onbeallé gorgd koziil az egyik nem mi-
kodik vagy egyik sem miikddik, akkor a fent leirtak
szerint végrehajtasra keriil az S22 1épés. Ha viszont a
7A és 7B onbeallo gorgd kell6képpen hajtva van, akkor
a folyamat az S7 1épéssel folytatddik, vagyis az elére-
meneti és hatrameneti 44 motor fenntartja a robot elGre-
meneti mozgasat. Ezutan az S8 1épésben egy dontés ko-
vetkezik, hogy a 60 iranyitérendszer észlelt-e akadalyt.
Akadaly észlelésekor ennek megfeleld jel jut az elsd,
10 mikroszamitogép PORT3 bemenetére. A 10 mikro-
szamitogép igy leallitja a 9 onbeallo kerék és a 7A, 7B
6nbealld gorgd hajtasat. Ezutan az S9 1épés részeként a
45 kormanymotor kezd hajtani, €s ezzel megvaltoztatja
a robot iranyat. Ezt kovetéen az S10 1épés részeként
egyenes mozgas kovetkezik az §j iranyban a 60 iranyi-
torendszer altal megadott tavolsagra. Ezutan az S11 1¢é-
pésben a robot megall azon a helyen, amelyen egy be-
hatolo, tlz, hang, komyezeti hdmérséklet vagy hasonlod
kénnyen észlelhetd.

Ha az S8 1épésben akadalyt nem észlelt, akkor vég-
rehajtja az S10 1épést, és az S10 1épés utan kovetkezd
miveleteket.

Ezutdn — a robot allé helyzetében — a 2d. abra
szerinti S13 1épés végrehajtasa kovetkezik, amelynek
soran a 29 érzékeld ultrahanghulldmot bocsat ki, és ve-
szi ennek visszaver8dését, valamint veszi egy emberi
test altal 1étesitett infravoros sugarakat. Ily médon az
ultrahangos 29 érzékeld és az infravoros 34 érzékeld
felhasznalasaval torténik egy behatolénak és a behatold
mozgasanak az észlelése. Ezutan az S14 1épésben egy
dontés kovetkezik, hogy van-e jelen behatold. Ha nincs
behatold, akkor visszatériink az S13 lépésre, és az
S13 lépést kovetd miiveletek ismétlddnek. Ha van be-
hatold, akkor bekovetkezik az S15 lépés végrehajtasa,
vagyis a masodik, 30 mikroszamitogép kiad egy jelet,
ami mikodteti a 32 adasvezérldt. A 32 adasvezérld jelet
ad le a 4 antennan, és ez a jel miikodteti az M vészjelzot
és az automatikus telefonos AD atvitelvezérld egységet.
Ezutin az S16 1épés részeként — minthogy a leadott jel
egyidejiileg miikodtette az M vészjelz6t és az automati-
kus telefonos AD atvitelvezérlé egységet — az esetleg
tavol 1évé hasznald, akinél ott van az M vészjelzg, és az
automatikusan tarcsazott renddrdrs, tlizoltdodrs vagy
kozponti riasztoegység, példaul egy ellendrzé helyiség
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egyidejlileg értesiil arrol a tényrdl, hogy a hazban vagy
az irodaban rendellenes allapot kévetkezett be. A mobil
riasztoberendezés miikodési ciklusa ennek megfeleléen
befejez6dik.

Ha a 2d. dbra szerinti S12 lépésben a hangészlelés
soran viszonylag hangos hangot észlel, akkor a maso-
dik, 30 mikroszamitégép IN4 bemenete egy analog ki-
mendjelet kap. Ezutan bekdvetkezik az S15 [épés és az
S15 lépést kovetd lépések végrehajtasa a fentebb leirtak
szerint. Ha hangészlelés nincs, akkor jon a befejezd
1épés, amivel a mobil riasztéberendezés miikodési cik-
lusa befejezddik.

Az S17 lépés soran dontés van arrdl, hogy valto-
zott-e a kornyezeti hémérséklet. Ha nincs hirtelen hé-
meérsékletvaltozas, akkor az S18 lépés kovetkezik. Az
S18 lépésben dontés van arrdl, hogy ionizalas észlelhe-
t6-¢ vagy nem. Ha igen — vagyis fiistrészecskék észlelé-
sekor, amelyek jelzik, hogy tiiz ittt ki —, akkor a
masodik, 30 mikroszamitogép IN3 bemenete egy jelet
kap. Ezutan az S15 1épés kovetkezik, és az S15 1épés,
valamint az ezt kovetd lépések végrehajtisa a korabban
leirtak szerint. Ha az S18 1épésben nincs észlelés, akkor
jon a befejezd 1épés, amivel a mobil riasztoberendezés
mikodési ciklusa befejezddik. Ha a kdrnyezeti hdmér-
sékletet észlel 39 érzékeld az S17 lépésben a kornye-
zeti hémérséklet hirtelen valtozasat észlelte, akkor a
masodik, 30 mikroszamitogép IN3 bemenete egy jelet
kap. Ezutan a fentebb leirtak szerint végrehajtasra kertil
az S15 lépés, valamint az azt kovetd 1épések.

A 2c. és 2d. abran lathato folyamatabrak szoveges
leirasaban az S5 és S6 1épésnél példaként a bal 46 esés-
érzékelGre és a hajtasi allapotot észleld bal, 48 érzékels-
re utaltunk. Nyilvanvalo, hogy a jobb 47 esésérzékeld
és a hajtasi allapotot észleld jobb, 49 érzékels ugyan-
ngy mikodik, mint a megfelelé bal érzékeld, és ezért
nem ismertetiink olyan példat, amelyben a jobb oldali
érzékelSk szerepelnének.

A kovetkez6kben a robot rendszereinek felépitését
egy elényos kiviteli alak kapcsan ismertetjiikk rész-
letesen.

A 3. abran lathat6 a 31 billentytizet és a 42 kijelz6-
egység felépitése. A 31 billentyiizetben tiz billentyd
van, és mindegyiknek sajatos funkcidja, ami a talal-
many értelmében alkalmas mddon ki van jeldlve sza-
mara. A 42 kijelzéegységben tobb kijelzéelem van, pél-
daul fénykibocséato diodak stb., amelyek a 31 billentyd-
zet bizonyos billentyiivel kivalasztott funkcidkat jelez-
nek, és egy késébb leirandd akkumulétortoltési mivele-
tet jeleznek.

Részletesebben, amint ez a 3. abran lathatd, a
31 billentylizethez és a 42 kijelzdegységhez tartozik
egy CT1 gy(irls szamlalo, ami KEYO orajel bemene-
ten at kapott orajellel szekvencidlisan eltolt jeleket
szolgaltat. A CT1 gy(ris szimlalé QO...Q4 kimenete
TRI1..TRS tranzisztor megfelelé bazisara csatlakozik
az aramhajté dramkort képezé IN1...INS inverteren és
az R1...R5 ellenallason at. A TR1...TRS tranzisztorok
emitterei a 12 V tapfesziiltségre, kollektorai a
42 kijelzGegységben 1év fénykibocsaté dioddk megfe-
leld végeire vannak koétve. Vagyis a TR1 tranzisztor
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kollektora a késleltetési funkciot kijelzé D5 fénykibo-
csatd didda egyik végére és az Orzésleallitd funkciot
kijelz6 D10 fénykibocsatd didda egyik végére van kot-
ve. A TR2 tranzisztor kollektora az ideiglenes titkos
kéd ID funkciot kijelzé D4 fénykibocsatd dioda egyik
végére és a bolyongasi funkciot kijelzé D9 fénykibo-
csatd dioda egyik végére van kotve. A TR3 tranzisztor
kollektora az ID funkciét kijelzé D3 fénykibocsaté di-
oda egyik végére, az 6rzési funkciédt kijelzé D8 fényki-
bocsatd dioda egyik végére és az akkumulatortoltési
funkciét kijelzé D13 fénykibocsato didda egyik végére
van kotve. A TR4 tranzisztor kollektora a riaszt6é funk-
ciot kijelz6 D2 fénykibocsatd didda egyik végére, a
gyors funkciot kijelz6 D7 fénykibocsaté didda egyik
végére és a tlizriadé funkciét kijelzé D12 fénykibocsa-
t6 didda egyik végére van kotve. A TRS tranzisztor
kollektora a figyelmezteté funkciot kijelz6 D1 fényki-
bocsatd didda egyik végére, a lassi funkciot kijelzd
D6 fénykibocsato didda egyik végére és a betorbt vagy
behatolot figyeld funkcidt kijelzé D11 fénykibocsato
didda egyik végére van kotve. Az egyik vég alatt a
di6dak anddjat értjiik.

A DT1 gyirids szamlalé QS5...Q9 kimenete a
visszaaram-gatlé D14..D18 diédan at a 31 billentytizet
megfeleld billentyiijére van kotve. Részletesen: a
CT1 gytir(s szamlalé Q5 kimenete a késleltetési funkcio
S1 billentytjének egyik végére és az Srzésledllitd funk-
ci6 S6 billenty(jének egyik végére van kotve. A Q6 ki-
menet az ideiglenes titkos kod ID funkcio S2 billenty(-
jének egyik végére és a bolyongasi funkci6 S7 billentyti-
jének egyik végére van kétve. A Q7 kimenet a tapfe-
sziiltség BE/KI, a titkos kéd bevitele vagy szamok bevi-
tele funkcidk kozotti valasztist szolgdlé ID funkcid
S3 billentylijének egyik végére és az Orzési funkcid
S8 billentyiijének egyik végére van kétve. A Q8 kimenet
a riasztasi funkcio S4 billentyl egyik végére és a gyors
funkcié S9 billentylijének egyik végére van kotve.
A Q9 kimenet a figyelmeztetd funkcio S5 billenty(ijének
egyik végére €s a lasst funkcio S10 billentyijének egyik
végére van kotve. A billentyik barmilyen fajtajuak le-
hetnek, amelyek megnyomasra zaré miikodésiiek. Az
egyik és masik végre valo hivatkozas itt csak megkiilon-
boztetésre szolgal, de ezek felcserélhetdek.

Ezenkiviil a robotrendszerben 1év3, nem abrazolt,
funkcidévélasztd KEY1 billentyti az IN6 inverteren és az
R6 ellenallason at az S5, S4, S3, S, S1 és S6 funkcidbil-
lentyiik masik végeire és a D1, D2, D3, D4 és D5 fény-
kibocséato diédak masik végére van kotve. Egy funkcid-
valaszt6 KEY2 billentyli egy IN7 inverteren és egy
R7 ellenallason 4t az S10, S9, S8 és S7 funkciobillen-
tylik masik végeire és a D6, D7, D8, D9 és D10 fényki-
bocsatod diddak maésik végeire van kotve. A funkci6va-
laszté KEY3 billentyti a D11, D12 és D13 fénykibocsé-
t6 diodak masik végeire van kotve a Darlington-kapcso-
lasi TR6 és TR7 fototranzisztoron, az R9 ellenallason és
az R10 ellenéllason 4t, amelynek a masik vége a
CT1 gyfirlis szamlalé QO kimenetére van kotve. Ha a
hasznalé valamelyik KEY1.. KEY3 funkciovélaszto bil-
lentytit kivalasztja, majd a kivalasztott funkciévalasztd
billentytit lenyomja, akkor ott a potencidlszint egy elére
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meghatarozott ideig nulla lesz. Ugyanigy megfelel3en
fesziiltséget lehet adni a kivéalasztott funkcidvalaszto bil-
lentyiivel dsszekotott funkciobillentytire és fénykibocsa-
t6 diodara. Az eldbb leirt felépités szerint bizonyos funk-
ciébillentyiket és fénykibocsaté diodakat a KEY1,
KEY2 vagy KEY3 funkcidévalaszté billentyd megfeleld
kivélasztdsaval miikodtetiink, ezért a 31 billentyiizet és a
kijelzGegység felépitése altalaban egyszeri lehet.

Ha a taldlmany szerinti és az elébbiekben leirtak
szerint kialakitott 31 billentylizetben és a 42 kijelz6-
egységben a 30 mikroszamitogéprél a KEYO orajelbe-
meneten at orajel jut a CT1 szamlalora, akkor a
CT1 szamlalé az orajel alapjan szekvencialisan eltolt
kimené jeleket allit el6. Ebbdl kiindulva, ha a
KEY1 funkciévalaszto billentyt( és az S5 funkciébillen-
tyi be van nyomva a figyelmeztetd funkcié kivalasztasa
végett, akkor magas szinti jel jut a 30 mikroszamitogép
Pal bemenetére az S5 funkcidbillentyii rakétési idejére.
Ennek megfelelden a 30 mikroszdmitégép megallapitja,
hogy a figyelmeztetd funkciot vélasztottak, és ellendrzi
a robotrendszer figyelmeztetd funkcidjanak végrehajta-
sat. Ha az S5 funkcidbillenty rakétott allapota meg-
szlnik, akkor egy magas szinti jel jut az IN6 inverter
egyik bemenetére és az IN6 inverter egy alacsony szin-
tii jelet ad ki. Ekkor a CT1 gy(lirds szamlalo Q4 kimene-
tér6l egy magas szintd jel jut az IN5S inverterre és az
INS inverter egy alacsony szintl jelet ad ki. Ennek
eredményeként a TRS tranzisztor vezetvé valik, és ez-
altal a figyelmezteto funkciot kijelzé D1 fénykibocsatd
didéda vilagit, jelezve a figyelmeztetd funkcid kivalasz-
tasat. A tobbi funkciovalasztd billentytt és a funkcid-
billentytit hasonléképpen lehet kivalasztani.

Most leirjuk az emlitett robot fent emlitett funkciéit.
A késleltetd funkeié révén egy masik kivalasztott funk-
cié végrehajtisa egy bizonyos késleltetési idé letelte
utan kovetkezik be, ha a gyors, lassi vagy G6rzési funk-
cié volt kivalasztva. A figyelmeztetd funkcid értesiti a
hasznal6t egy csecsemd sirdsardl, vagy mdas hivési
funkciokat lat el. A riasztasi funkcié emberi test vagy
akadaly érzékelésekor hangjelet létesit. A bolyongd
funkcid révén a robot érzési funkcié nélkiil bolyongva
mozog, a gyors funkcid révén koriilnézés végett gyor-
san mozog. A lassi funkcid révén a robotrendszer ko-
riilnézés végett lassan mozog. Az ID funkcié révén le-
hetséges a tapfesziiltség BE- vagy Kl-kapcsolésa, a tit-
kos kod bevitele és a tiz billentyli szamjegybeviteli bil-
lentyfiként valé haszndlata. Az Grzésledllité funkcio
megsziinteti a robot Grzési funkcidjit. Az id6leges ID
funkci6 lehet6vé teszi egy idSleges titkos kod bevitelét
a robotrendszer rendellenes allapotdban egy kivant
funkcio elvégzése végett. Végiil az 6rzési funkci6 a
standard beallitds ahhoz, hogy a robotrendszer 4llo
helyzetben figyeld funkciot lasson el.

A taldlmany szerinti robot egy mikdodtetd rendszer-
rel van ellatva egy 6rzést igényld helyiség figyelése és
atvizsgalasa, egy Orzott teriilet korbejarasa végett. Eh-
hez a robot a mlikddtetd rendszer hajtoteljesitményét
hasznédlja. A miikodtetd rendszer hajtoeszkozoket tar-
talmaz a berendezés tovabbitdsahoz. A hajtoeszkz6k
kozOtt van egy hajtétag, ami egy sebességvaltoztato ta-
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gon at csatlakozik egy hajtomotorhoz, és szabadon fo-
roghat eléremeneti és hatrameneti irényban.

A hajtéeszk6zok a haladasi irdnyt kormanyeszko-
zokkel modosithat)ak.

A kormanyeszk6zok kozott van egy forgathato tar-
csa, ami hordozza a hajtéeszk6zoket. A forgathato tar-
csa a berendezés aljan van elhelyezve, és szabadon el-
fordulhat jobb és bal irdnyban. A tarcsa gy van csatla-
koztatva, hogy egy korméanymotorral és egy sebesség-
valtoztaté taggal mozgathatd. A korményszerkezet a
kormanyzasi funkciot legalabb egy vagy tobb kormany-
zasvezerl6 taggal latja el, és igy a robot az 6rzétt helyi-
ségben a teriilet bejarasa és atvizsgélasa végett szaba-
don mozoghat.

A miikodtetd berendezés egyik el6nyds kiviteli
alakjat a mellékelt abrak kapcsan irjuk le részletesen.

A 4a. 4bran lathat6 a talalmany szerinti miikédtetd
berendezéssel ellatott robot, amelynek egy félgémb ala-
k1, 8 robotteste van.

A 8 robottest egy félkor alaka 11 fenéklapbol és egy
fels6, 12 robottestrészbdl all, ami oldhatéan kapcsolo-
dik a 11 fenéklaphoz.

A 8 robottestben van legalabb egy vagy tobb érzé-
kel egy birtokhaboritd, gazszivargas vagy hangforras
érzékelésére vagy megkeresésére, és van benne leg-
alabb egy vagy tobb — fentebb ismertetett — mikrosza-
mitdgép, amelyek az érzékeldk jeleit veszik, és ennek
alapjan figyelmeztetd jelet allitanak elé. Egy mikrosza-
mitdgép veszi a robot elején és hatuljan 1évd akadaly-
¢érzékeld eszkdz — irdnyitdegység — altal kiadott jele-
ket is, és igy lehetévé teszi, hogy a robot elkeriilje az
akadalyokat.

A 4a. abran lathaté a hajtdsmiikddtetd rendszer
megvalodsitasira alkalmas szerkezetnek egy kiviteli
alakja. A hajtasmikodtetS rendszer részletesen a 4b. és
4c. abran lathatd, és van benne egy 200 hajtoeszkoz,
egy 201 kormanyeszkoz és egy 202 kormanyzasvezér-
16 tag.

A 200 hajtéeszkoz tartalmaz egy 210 hajtdomotort és
egy gorgé alakd 220 hajtotagot, amelyek kozé egy
230 sebességvaltoztato tag van beiktatva. A 230 sebes-
ségvaltoztat tag a motor hajtoteljesitményét csékken-
tett sebességgel adja at a 220 hajtotagnak.

A 200 hajtoéeszkoz a késdbb leirand6 201 kormany-
eszkozre van szerelve. A 220 hajtotag dssze van szerel-
ve a 221 tengellyel, ami keresztiranyban van a 201 kor-
manyeszkGzon rogzitve. A 220 hajtotag tetejét a 240 fe-
dél takarja, €s a hajtéeszkozt egy 250 rogzitétag rogziti
a 240 fedél egyik oldalfeliiletének felsé részén. A hajto-
motor gy van rogzitve, hogy elére meghatarozott mér-
tékben kissé ferdén helyezkedik el.

A 230 sebességvaltoztatd tagban a hajtdmotor olda-
lan van egy 231 csiga, egy 232 csigakerék és egy
233 homlokkerék, amelyek a hajtdmotor hajtasi sebes-
ségét alkalmas attételi szammal csokkentik.

A 232 csigakerék forgathatéan van szerelve a
260 tengelyen, ami keresztiranyban, a 240 fedél és a
250 rogzitGtag kozoétt van rogzitve. A 232 csigakerék-
hez kapcsolddik a 233 homlokkerék, ami a 220 hajto-
taghoz rogzitett 221 tengelyre van szerelve.
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A 201 kormanyeszkdzben van egy kor alaki, for-
gathaté 270 tircsa, amelyre a 200 hajtéeszkdz ra van
szerelve. A forgathatd 270 tarcsét ugy szerelik be, hogy
a 11 fenéklap alja feldl betoljak. A forgathat6 270 tar-
csa és a 11 fenéklap k6zott 286 gordiildcsapagyak van-
nak, igy a forgathato 270 tarcsa siman és szabadon fo-
roghat.

A forgathat6 270 tarcsan van egy felfelé allo, kerii-
leti 271 falrész. A keriileti 271 falrész tulnyuilik a
11 fenéklapon, és benyulik a 8 robottest belsejébe.
A keriileti 271 falrész fels6 végén kiviil egy gytird ala-
ki 272 napkerék van behelyezve. A 272 napkerék
alapzatként szolgal a forgathato 270 tarcsa beéllitasara
és tartasara, és egylittmiikodik a 290 sebességvaltozta-
to taggal és a 280 kormanymotorral, ami a 202 kor-
manyzasvezErld tagtdl kapott jelbemenetnek megfele-
16en eldre vagy hatra forog.

A 280 kormanymotort a 260a elem rogziti a forgat-
hat6 270 tarcsa keriiletén kiviil esé alkalmas helyen
ugy, hogy a forgathato tarcsatol a leheté legtavolabb
legyen. A 290 sebességvaltoztatdé tagban van egy, a
280 kormanymotor tengelyére szerelt 291 csiga, és a
291 csigahoz kapcsolddo 292 csigakerék. A 292 csiga-
kerék forgathatéan van rogzitve egy 300 tengelyen, ami
figgblegesen, a 11 fenéklap és a 260a elem kozé van
szerelve.

A 292 csigakerék a forgathat6 270 tarcsa 272 nap-
kerekéhez kapcsolddik, és igy adja at a kormanymotor
hajtoteljesitményét a forgathato6 tarcsénak.

A 202 kormanyzasvezérld tagban van egy 215 mag-
nes, ami a forgathaté 270 tarcsa 272 napkerekén alkal-
mas helyzetben van rogzitve, és van benne legalabb
harom vagy t6bb, a kormanyzasi iranyt észleld 251 ér-
zékel5. A 215 magnes a 272 napkerékre merdleges
irdnyban van rogzitve. A kormanyzasi 251 érzékeldk a
272 napkerék koriil ugy vannak rogzitve, hogy azonos
tavkozt tartsanak a magnes beallitott tdvolsagaval,
vagyis a 8 robottest eléremeneti irdnyabdl kiindulva a
8 robottest elején és két — jobb és bal — oldalan vannak.

A miikodést a 4b. és 4c. dbra kapcesén ismertetjiik.

Inditéjel adasakor a 8 robottestben 1év6 10 mikro-
szamitogép kap egy kezdési inditdjelet, €s ugyanakkor a
10 mikroszamitogép inditja a 210 hajtomotort. A hajto-
motor hajtoteljesitményét a 230 sebességvaltoztatod tag
kozli a 220 hajtotaggal, és igy hajtja a 8 robottestet.
A miikodés eléremeneti iranyban indul meg. A 220 haj-
totag iranya ekkor valtozatlan marad, vagyis megmarad
az el6z6 ledllitott allapotban 1évé helyzetben. Ha a ro-
bot elérehaladasa kozben az akadalyérzékeldrdl aka-
dalyészlelési jelet kap, akkor ezt a jelet a 10 mikrosza-
mitdogép veszi, és ugyanakkor egy hajtojelet ad a
201 kormanyeszk6z 280 kormanymotorjanak, hogy az
kormanyzast végezzen. Ekkor az irdnyt ugy allitja be,
hogy az elkeriilje az elGbb észlelt akadalyt.

Részletesebben: ha az érzékeld valamely irdnyban
akadalyt érzékel, akkor a 10 mikroszamitogép kiva-
lasztja azt az oldalt, ahol nincs akadalyészlelés, és a
280 kormanymotort a kivalasztott irdnyba forgatja.
Ugyanakkor a forgathat6 270 tarcsa is a kivant irinyba
fordul el.
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Amikor a forgathatd 270 tarcsa egy eldre meghata-
rozott irdny elérése végett egy el6re meghatarozott
szoggel elfordult, akkor a 202 kormanyzasvezérl$ tag
észleli a korményzasi allapotot, és az észlelt jelnek
megfelelSen ledllitja a 280 kormanymotor kormanyzasi
miiveletét, és igy a 8 robottestet a kivant iranyba kor-
ményozza. Igy a robot az 6rzott teriileten 4llandéan
Orjaratozik.

A kdvetkez6kben a miikddtets egységet hajto aram-
kort irjuk le.

Az 5a. 4bran lathat6 a taldlmany szerinti motorhaj-
t6 dramkor, aminek van egy motor-eléreforgast vezérlg
1 vezérlérésze a motor eldreforgasahoz, egy hétrafor-
gast vezérld 2 vezérlérésze és egy forgasi iranyt bealli-
t6 3 iranybeallito része a motor forgasi irdnyanak beal-
litasahoz.

A motor-el6reforgas 1 vezérlrészében van egy elsS,
TR11 tranzisztor, amelynek a bazisdra jut a 10 mikro-
szamitogép MTRF kimenetérSl a motor-eléreforgas ve-
zérljele, és amelynek az emittere a nullara van kotve.
A masodik és harmadik TR9 és TR10 tranzisztor bazisa
az R10 ellenéllason at k6zosen a TR11 tranzisztor kol-
lektorara, és emittere a 24 V tapfesziiltségre van kotve.

A motor-hatraforgés 2 vezérl6részében van egy ne-
gyedik, TR3 tranzisztor, amelynek a kollektorara jut a
10 mikroszamitogép MTRR kimenetér8l a motor-hat-
raforgas jele, és amelynek a bazisa az MTRF kimenet-
re van kotve. Az o6tédik, TR2 tranzisztor bazisa a
TR3 tranzisztor kollektorara, emittere a TR3 tranzisz-
tor emitterére van kétve. A hatodik és hetedik, TR1 és
TR4 tranzisztor bazisa kdzosen a TR2 tranzisztor kol-
lektoréra, emittere a 24 V tapfesziiltségre van kotve.

A forgési irdnyt beallitd 3 iranybeallité részben van
egy MT1 MOSFET, amelynek a gate-je (vezérléelekt-
rodja) az R6 ellendllason keresztiil a TR10 tranzisztor
kollektoroldalara van kotve, és drainje (nyel8je) az
MT1 MOSFET source-ara (forrasara) van kotve, és
source-a a nullara van kotve. Egy els6, L1 indukcids
tekercs egyik vége az els6, MT1 MOSFET source-a és
a méasodik, MT2 MOSFET drainje kozotti csomdpont-
ra, masik vége a motor minusz-kapcsara van kotve, és
igy lassitja a motor forgasi sebességét. A harmadik,
MT3 MOSFET gate-je az R7 ellenallason at Gssze van
kotve source-aval és a TR9 tranzisztor kollektoroldalara
van kotve. A negyedik, MT4 MOSFET drainje az
MT3 MOSFET source-ara van koétve, gate-je a
TR1 tranzisztor kollektoroldalara van kotve, és source-a
a nullara van kétve. Egy méasodik, L2 indukcids tekercs
egyik vége a harmadik, MT3 MOSFET source-a és a
negyedik, MT4 MOSFET drain-je kdzotti csomdpontra
van kotve, és masik vége a motor plusz-kapcséara van
kétve.

Ezzel a felépitéssel a robot elGremozgasakor és az
Orzési vagy bolyongasi funkcié végrehajtasakor a
10 mikroszamitogép eldreforgast vezérld MTRF jelki-
menetérél egy magas szintii kimendjel jut a TR3 és
TR11 tranzisztorra, és igy ezek a tranzisztorok vezet6-
vé valnak. Ennek megfeleléen a TR9 és TR10 tranzisz-
tor bazisanak potencialja lecsokken, és igy a TR9 és
TR10 tranzisztor vezetdvé valik. Ennek kdvetkeztében
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a TRY tranzisztor kollektoroldaldra kotott
MT3 MOSFET vezetdvé valik, és az MT2 MOSFET is
vezetévé valik. Eszerint aram fog folyni a kdvetkezd
aramhurokban: 24 V tapfesziiltség (BAT) -
MT3 MOSFET - L2 indukcids tekercs ~ motor plusz-
kapcsa — L1 indukcids tekercs — MT2 MOSFET -
nulla. Igy a motor elére forog, és ezért a robotrendszer
elére mozog. Ebben az esetben az eléremozgasi sebes-
séget az L1 indukcids tekercs kimend dramanak ellen-
Grzésével lehet észlelni. Egy mésik valtozat szerint a
sebesség ellendrzése végett a motort impulzusszertien
be és ki kell kapcsolni, és kikapcsolt allapotban az
MTRS kimeneten (motor forgasiranya) fellép8 analdg
érték a motor sebességével forditottan aranyos.

Ha cléremozgas kozben az ultrahangos érzékeld
akadalyt érzékel, akkor a 10 mikroszamitogép hatrafor-
gast vezérl6 MTRR jelkimenetérdl egy magas szintf jel
jut a TR2 tranzisztorra. fgy a TR2 tranzisztor vezetévé
valik, és a TR1, valamint TR4 tranzisztor is vezetdvé
valik. Ezaltal vezetdvé valik az MT1 MOSFET, és ve-
zetdvé valik az MT4 MOSFET is. Ennek eredménye-
ként 4ram folyik a koévetkezé aramhurokban: tipfe-
sziiltség — MT1 MOSFET - L1 indukcids tekercs —
motor minusz-kapcsa — MT4 MOSFET — L2 indukci-
6s tekercs — nulla. fgy a motor visszafelé forog, és a
robotrendszer hatrafelé mozog.

A robotrendszer mozgasi irnyat valtoztatd, iranyval-
toztatast vezérlé dramkort az Sb. dbra kapesan irjuk le.

Amint ez az 5b. abran lathat6, az iranyvaitoztatast
vezérld aramkornek van jobb iranyvaltoztatd, 1 vezér-
l6része, egy bal iranyvaltoztato, 2 vezérlGrésze és egy
3 irdnybeallito része. Az 1 vezérl6részben van egy
TR12 kapcsolétranzisztor, amelynek a kollektora a
10 mikroszamitogép jobb irdnyvaltoztatd, MR jelkime-
netre van kotve, és bazisa a bal iranyvaltoztaté, ML
jelkimenetre van kotve. Az els6, TR13 tranzisztor bazi-
sa a TR12 tranzisztor kollektoroldalara, emittere a nul-
lara van kotve. A masodik, TR14 tranzisztor bazisa a
TR13 tranzisztor kollektorara kotott R15 és R16 ellen-
allas kozotti csomopontra van kotve, emittere a 24 V
tapfesziiltségre van kotve. A 2 vezérlGrészben van a
harmadik, TR20 tranzisztor, amelynek a bazisa a
10 mikroszamitoégép bal irdnyvaltoztatd, ML jelkime-
netére, emittere a nullara van kotve. A negyedik,
TR17 tranzisztor bazisa a TR20 tranzisztor kollektorara
kotott R24 és R21 ellenéllas kdzotti csomdpontra van
kotve, emittere a tapfesziiltségre van kotve. A 3 irany-
beallité részben van egy els6, M16 MOSFET, amely-
nek a gate-je az R20 ellenéllason 4t a source-ara és az
R18 ellenallason at a TR14 tranzisztor kollektorara van
kotve, és drain-je a BAT-nal a 24 V tapfesziiltségre van
kotve. Egy masodik, M18 MOSFET gate-je az R25 el-
lenéllason at a source-ara és az R24 ellenallason 4t a
TR17 tranzisztor kollektorara van kétve, drain-je a
24 V tapfesziiltségre van kotve. A harmadik és negye-
dik, M15, illetve M17 MOSFET gate-je a TR14, illetve
TR17 tranzisztor kollektorara van kétve, drain-jeik az
M16, illetve M18 MOSFET source-4ra vannak kotve,
¢és source-aik a nullara vannak kétve. Az L5 indukcids
tekercs egyik vége az M16 MOSFET source-oldalara,
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masik vége a motor plusz-kapcséra van kotve. A D6 in-
dukcios tekercs egyik vége az M18 MOSFET source-
ara van kdtve, masik vége a motor minusz-kapcséra van
kotve.

Ezzel a felépitéssel, ha a robotrendszer milkddése
kozben akadalyt érzékel, akkor a 10 mikroszamitogép
bal vagy jobb iranyvaltoztatast vezérlé6 ML vagy MR
jelkimeneten egy kimengjel 1ép fel. Ha az ML jelkime-
net magas szint( jelet ad ki — ami jobbra 1év6 akadalyt
jelent —, akkor a TR12 tranzisztor vezetdvé valik és a
TR20 tranzisztor is vezetévé valik. Ennek kovetkezté-
ben a TR17 tranzisztor bazisanak potencialja lecsok-
ken, igy ez a tranzisztor is vezetdvé valik, és vezetové
teszi az M15 és M18 MOSFET-et. Ennek megfeleléen
aram folyik a kovetkezd aramhurkon: BAT akkumula-
tor (24 V) — M18 MOSFET - L6 indukcids tekercs —
motor minusz-kapcsa — L5 indukciés tekercs —
M15 MOSFET. Ezért a motor gy forog, hogy a robot-
rendszer fordul.

Ha az MR jelkimeneten iép fel balra 1év6, akadalyt
jelz6 magas szintt jel, akkor a TR13 tranzisztor vezets-
vé valik, és ezutan a TR 14 tranzisztor is vezetdvé valik.
Ennek eredményeként aram folyik a kévetkez6 aramhur-
kon: BAT akkumulator (24 V) — M16 MOSFET -
L5 indukcids tekercs — motor plusz-kapcsa — L6 induk-
cios tekercs — M17 MOSFET. gy a motor ellenkez
irnyban forog, és ezért a robotrendszer jobbra fordul.

A kovetkezdkben a hianyos feliiletet észlels készii-
leket irjuk le, ami a robot 11 fenéklapjara van szerelve,
hogy megakadalyozza a robot feld6lését valamely nem
sik helyen.

A fenti célt szolgalo, észleld késziilék felépitése a 6.
abran lathatd. A mobil robot jobb és bal homlokrészén
golyok vannak. A golyokhoz egy-egy emeltyti csatiako-
zik. Az emeltylik masik végénél magnes van. Az egyik
vagy mindkét golyd helyzetvaltozasara vélaszolva egy
erzékeld érzékeli a gordiilési feliilet allapotat. A jobb
oldali feliiletészleld eszkoz értékeli a jobb oldali feliilet
allapotat a jobb oldali érzékeld feliiletallapot érzékelése
szerint, és a bal oldali feliiletészlel6 eszkoz értékeli a
bal oldali feliilet allapotat a bal oldali érzékeld feliiletal-
lapot érzékelése szerint. Az emeltylik a 8 robottest
11 fenéklapjan a 311 forgdcsapszegekkel vannak rog-
zitve. Az ¢érzé¢kelSk a 11 fenéklapon vannak rogzitve, és
szemben 4llnak egy magnessel, amely az emeltyli masik
végéhez van erdsitve.

A kovetkezékben a hidnyos feliiletet észlelé ké-
sziilék egy elényds kiviteli alakjat irjuk le az abrak
kapcsén.

A 6a., 6b., 6¢c. és 6d. abran a taldlmany szerinti
mobil robot feliiletészleld késziilékének vazlatos rajzai
lathatok. A 6a. és 6b. abran miik6dési allapota lathato, a
7a. abra a késziilék hajtoaramkore, a 7b. dbra a mikodé-
si sorrendet bemutat6 folyamatabra.

Ahogyan ez a 6a., 6b., 6¢. és 6d. abran lathato, a
robot lényegében kor alakil 11 fenéklapjan két 310 haj-
tokerék van, amelyek a fenéklap kdzéppontja koriil,
egymassal szemben helyezkednek el. A 11 fenéklapon,
a két 311 hajtokerék kozott két 320 emeltyd van, ame-
lyek lefelé és felfelé mozdulhatnak el. Mindkét
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320 emeltyli kdézépen vagy meghatarozott szogben
meghajlik. A hajlitott rész széleinek két végén 311 for-
gocsapszegek vannak rogzitve. A 320 emeltyl eliilsé
végen gordiilhet egy 330 golyd, amelynek az atmérGje
lényegében azonos a 311 forgdcsapszeg szélességével.
Ha a robot az ,,A” nyil irdinyadban mozog, és 1épcs6hdz
vagy lejtés padlorészhez érkezik, akkor a jobb és bal
330 golyok koziil legaldbb az egyik leesik. Igy a 1ép-
cs6t, a feliilet lejtés vagy godros részét egy késébb
leirandd Hall-elem cella észleli. A robot egy pillanatig
hétrafelé mozog a 10 mikroszamitogéptdl kapott vezér-
lés alapjan, 90°-kal jobbra vagy balra fordul, majd foly-
tatja a normalis miikodést.

A talédlmany szerinti mobil robot hidnyos feliiletet
¢észleld késziilékeének mechanikai mikddését a 6a.—6f.
abra kapcsan ismertetjiik.

Ahogyan ez a 6e. és 6f. abran lathatd, mindegyik,
46 és 47 esésérzékelben van egy rad alaka, allando
341 maégnes, amelynek van egy N (északi) és egy S
(déli) polusa, és van benne egy 343 Hall-elem cella, ami
egy 342 Hall-elem chipet tartalmaz. A 343 Hall-elem
cellat az allando 341 magnes mértani hossztengelyében
lehet elhelyezni.

Az élland6, 341 mégnes ugy mikodik, hogy a
320 emeltyl maésik vége az allando 341 magnessel — a
320 emeltyi eliilsé végén 1évé 330 golydé mozgasanak
megfelelden — tavolodik a 342 Hall-elem chiphez vagy
kozeledik ahhoz —, amint ez a 6f. abran lathato, és a
mobil robot mozgésara vélaszolva egyiittm{ikddve mo-
zog. Igy egy 1épcsds részt vagy a padlofelillet godros
részét a 342 Hall-elem chip altal létesitett villamos jel
alapjan lehet észlelni, vagyis ha a talalmany szerinti
robot sik feliileten normalisan halad, akkor a bal oldali
330 goly6 és 320 emeltyti a folytonos vonallal abrazolt
helyzetet foglalja el. Ha azonban az ttfeliilet bal oldalan
lépcsé vagy mas mélyebb hely van, akkor a bal oldali
330 goly6 leesik a lépcsére vagy mas mélyebb helyre,
€s emiatt a bal oldali 330 golyo és 320 emelty(i a szag-
gatott vonallal rajzolt helyzetbe mozdul el.

Lépcsonél vagy mélyebb helyen a magneses erStér
forrasa, a 320 emeltyti felsé végéhez kapcsolt allando,
341 magnes kozeledik a 343 Hall-elem celldhoz, ami a
344 thmaszhoz van rogzitve, és a térerdsség valtozasat a
343 Hall-elem cella érzékeli. Ennek kdvetkeztében a
robot eléremozgasa leall. A kovetkez8 miiveletet, a ro-
bot visszahaladasat, a késébb leirandé modon a 10 mik-
roszamitdgép vezérli.

A 7a. abran lathato a feliiletészleld késziilék hajto-
aramkore. Az aramkdrben van egy 350 tapegység,
amelyben van egy Gjratolthetd 351 elem és egy 352 tap-
fesziiltség-kapcsold. A 10 mikroszamitogép a tipegy-
ségre van kotve, vezérli a mobil robot normalis miikodé-
sét, és futtatja a hianyos feliilet észlelésére szolgalo
programot. A 4b. abra szerinti 201 kormanyeszkoz val-
toztatja a mobil robot mozgasi irdnyat a 10 mikroszami-
togép vezérlése szerint. Az eléremeneti vagy hatramene-
ti 200 hajtéeszkdz mozgatja a mobil robotot eldre vagy
hétra a 10 mikroszamitégép programja szerint. A jobb
oldali, 354 feliiletészleld rész észleli a rossz feltételt —
1épcs6t stb. — a padlofeliilet jobb oldalén a 10 mikrosza-
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mitégéptdl kapott vezérlés szerint. A bal oldali, 355 fe-
lilletészleld rész észleli a bal oldali feliilet allapotat a
10 mikroszamitogéptdl kapott vezérlés szerint.

A hidnyos feliiletet észleld késziilék a kovetkezd-
képpen miikédik. Amikor a mobil robot mikodtetése
végett a 350 tapegység 352 tapfesziiltség-kapcsolojat
eldszor bekapcsoljak, akkor a mobil robot V. egyen-
aramu tapfesziiltséget kap, és a mobil robot a 10 mikro-
szamitogépbe eldzetesen bevitt normalis miikddési pro-
gram szerint mikodik. Ha a mobil robot olyan helyre
ér, ahol a robot haladdsa kdzben a bal oldalon rossz
feliileti allapot all fenn, akkor a robot bal homlokolda-
lan 1év6 330 golyo a szokasos vizszintes sikjabol sajat
stlya hatasara leesik.

Ekkor a bal oldali 330 golybhoz csatlakozd
320 emeltyii elmozdul, és ennek kovetkeztében az eh-
hez a 320 emeltyiih6z kapcsolt allandé 341 magnes a
345 fesziiltségszabalyozora kotott 343 Hall-elem cella-
hoz kozeledik, és a Hall-cella a magneses térerGsséggel
aranyos aramot vezet.

Ha a 342 Hall-elem chip feliiletére merSlegesen ki-
alakult magneses er6tér ers és meghalad egy munka-
pontot, akkor a Hall-elemen foly6é aram atbillenti a
347 multivibratort (Schmitt-triggert), és ennek kimend-
jelét egy 346 jelerdsitd erdsiti, és a jel egy kimeneti
348 tranzisztorra jut. gy alacsony szintd jelet kap a
10 mikroszamitégép b bemenete. Ennek alapjan a
10 mikroszamitogép megallapitja, hogy a mobil robot
bal oldalan rossz allapot 4ll fenn, és egy jelet ad ki az
»€ kimeneten, ami miikodteti az eldre-hatra mikodés
44a hajtéaramkorét. Ennek eredményeként a mobil ro-
bot egy meghatarozott tavolsagon hatrafelé mozog.

Ezutan — minthogy a 10 mikroszamitogép megalla-
pitotta, hogy a robot szamara baloldalt van iranytartasi
veszély — a kormanyzas 45a hajtéaramkore hajtojelet
kap a c és d kimenetrdl, és ennek hatasara az M kor-
manymotor 90° szogben jobbra fordul.

Ha a mobil robot olyan helyre ér, ami miikodés
kozben a jobb oldalon jelent veszélyt, akkor az ezen az
oldalon 1év6 golyd leesik sajat silya hatasara.

A bal, 355 feliiletészlel§ rész miik6désével meg-
egyezden: ha a 342 Hall-elem chip feliiletére merGlege-
sen kialakult magneses er6tér nagysdga meghaladja a
munkapontot, akkor a 343 Hall-cella elemen folyd aram
atbillenti a 347 multivibratort, és ennek kimendjelét egy
346 jelerGsit erdsiti. Ez a jel bekapcsolja a 348 kime-
neti tranzisztort, és igy alacsony szint(i jelet ad a
10 mikroszdmit6gép ,,.a” bemenetére. Ennek alapjan a
10 mikroszamitégép megallapitja, hogy a mobil robot
jobb oldalan rossz allapot &ll fenn, és egy jelet ad ki az
€ kimeneten, ami miikodteti az eldre-hatra miikodés
44a hajtoaramkorét, és igy a mobil robot egy meghata-
rozott tdvolsagon hatrafelé mozog. Ezutdn — minthogy
a 10 mikroszamitégép megéllapitotta, hogy a robot sza-
mdra a jobb irany veszélyes — a kormanyzas 45a hajto-
aramkorére hajtojelet ad a ¢ és d kimenetrél, és ennek
hatasara a 45 kormanymotor 90° szbgben balra fordul.

Ha mind a bal oldali, mind a jobb oldali feliileti
allapot )6, akkor az észlel6k nem mikodnek, és a robot
természetesen a szokasos normalis moédon miikddik.
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A 7b. abra a talalmany szerinti mobil robot hianyos
feliiletet észlel6 késziilékének mikodési sorrendjét mu-
tatdo folyamatabra. Elészor, az S1 1épésben a 350 tap-
egység 352 tapfesziiltség-kapcsoldjanak bekapcsolasa-
val egyenfesziiltséget adunk a mobil robotra, és az mi-
kodni kezd. Az S2 lépésben a robot kezd mozogni a
normalis mikddés programja szerint, amit elézbleg a
10 mikroszamitogépbe bevittek.

Ezutan az S3 [épésben, ha a jobb vagy bal homlok-
oldalon 1év8 330 golyd leesik, a 320 emeltyi fels§ ré-
szére erdsitett allandd, 341 méagnes elmozdul a
343 Hall-elem cella fele, és a magneses térerdsség val-
tozasanak mértékét a 343 Hall-elem cella észleli. A ka-
pott jelet a 346 jelersitd egy eldre meghatarozott ér-
tékre erdsiti. A jel atmegy a 347 multivibratoron, és
bekapcsolja a kimeneti 348 tranzisztort. fgy alacsony
szint jut a 10 mikroszamitégépre az ,,a” vagy b beme-
neten at. A folyamat az S4 1épéssel folytatodik, és a
mobil robot meghatérozott tivolsigra hatra mozog a
10 mikroszamitogépben 1év6 programnak megfelel-
en. Az S5 lépésben a mobil robot mozog, majd a
10 mikroszamit6gép megallapitja, hogy a rossz feliilet
elol van-e (mindkét golyd leesett) vagy a mobil robot-
tol balra vagy jobbra van-e. Ha bal oldalon van (L),
akkor a folyamatban az S6 1épés kovetkezik, és a
10 mikroszamitégép a robot révid tavu hatramozgisa
utdn a c és d kimeneten mikodtetd jelet ad a kormany-
zés 45a hajtéaramkorére. Igy a 45 kormanymotor 90°-
kal jobbra fordul el, és ezzel megakadalyozza, hogy a
robot lessen. Ezutdn visszatér az 52 lépésre. Ha a
10 mikroszamitogép azt allapitja meg, hogy a rossz
feliilet a mobil robot jobb oldalan (R) van, akkor a
folyamatban az S7 lépés kdvetkezik, és a 10 mikrosza-
mitoégeép a ¢ és d kimeneten hajtdjelet ad a kormanyzas
45a hajtéaramkorére, és ezzel egy rovid tava hatra-
mozgas utian a 45 kormanymotor 90°-kal balra fordul.
A folyamat az S2 lépéssel folytatodik, és normalis md-
kodés kovetkezik.

Ha a rossz feliilet a mobil robot el6tt van és mindkét
goly® leesett, akkor a mobil robotnak hatrafelé kell mo-
zognia. A mikroszdmitogép az ,.e” kimeneten it moz-
gasi jelet ad az el6remeneti és hatrameneti 44a hajto-
aramkornek, hogy a mobil robot hatrafelé mozogjon.
Ebben az esetben a robot egyszerien megfordulhat.

Abban az esetben, ha a feliilet j6 és az S3 1épésben a
dontés NEM, akkor az S3 1épésben magas szinti jel jut
a mikroszamitogép ,,a” és,,b” bemenetére a jobb és bal,
354 és 355 feliiletészleld rész 348 kimeneti tranziszto-
rar6l, a folyamat visszatér az S2 1épésre, és a robot a
10 mikroszamitégépbe elézetesen bevitt program sze-
rint mozog.

Tehat a talalmany szerinti mobil robot esésmegel6-
z6 késziilékének a leesés megel8zése végett a Hall-elem
cellan 1évé értéket — ami a golydbol és emeltytibdl allo
egység felsé végére csatlakoztatott allandé maégnes
helyzetvaltozasara véalaszolva egyiittmiikoddleg valto-
zik — a 10 mikroszamitogép kiértékeli és igy észleli,
hogy van-e rossz feliilet a mobil robot el6tt vagy annak
jobb, illetve bal oldalan. igy a mobil robot biztonsago-
san mikoddhet.
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A kovetkezbkben a 60 iranyitorendszert és az ultra-
hanghullamok akadalyészlelését irjuk le részletesebben.

A taladlmany értelmében bizonyos tavolsagban 1évé
objektumok észlelése végett a visszaverddéses tavol-
sagmérés elve szerint egyetlen jelatalakité egy burkold
gorbefeliileten beliil ultrahang-energiat bocsat ki. A jel-
atalakito rovid id6tartami, erds hangenergia-impulzust
bocsat ki, majd az észielési gorbefeliileten beliil 1évé
céltargyrol kapott visszaverddéseket veszi az igy észlelt
objektum tavolsdganak, iranyanak és természetének
meghatarozasa végett. Ezeket a visszaverGdéseket egy
jelatalakité ugy észleli, hogy ekdzben egy lapon egy
nulla helyzetbd] rugdk koézpontozo feszitése ellenében
elmozdul. Ezek a rugdk ugyanakkor vezetik is az im-
pulzusjel-dramot a jelatalakit6 és egy ado-vevs aramkor
kozott. Egy elektromagneses pasztazo hajtas rezgémoz-
gast kozol a jelatalakitoval, és igy a jelatalakito az egyik
kiviteli alaknal 360°-nal kisebb pasztazasi sz6gi iven at
elmozdul a magneses ton létesitett &s az elektromagne-
ses pasztazé hajtds terhelésének megfeleléen valtozo
erdk hatdsara a jelatalakito nulla helyzete és a pasztaza-
si szognek az elektroméagneses pasztazo hajtashoz kap-
csolodod helyzetérzékeld altal észlelt véghelyzetei ko-
zott. Az elmozdito erék programvezérlés szerint valtoz-
nak, hogy igy viszonylag alland6é maradjon az a paszta-
zasi szog, amelyen at a jelatalakité az ultrahang kibo-
csatésa végett az ado-vevd aramkor altal a raadott im-
pulzusokhoz képest kellGen idézitve mozduljon el.

Részleteiben: a 8a. abran lathaté a komplett elektro-
akusztikus, 64 jelatalakitd. A jelatalakitonak van egy
cs6 alaku 512 héaza, ami elényds moédon miianyagbol
késziil, és mereven rogzithetd egy lapon, amelyen az
iranyitérendszer elhelyezkedik.

Az 512 héaz hétsd végét egy 524 fedél zarja le. Az
524 fedél a haz lapos, 520 falrésze és a lényegében cs6
alakt vagy henger alakd 526 hazrész kozott benyulik a
hazba. Az 524 fedélre egy 528 csatlakozodugasz van
szerelve, ami villamosan 6sszek6ti a késGbb részletesen
leirand6 510 jelatalakito szerkezetet és annak vezérls-
rendszerét.

A csé alakd 512 hazban két 540 éracsapagy van me-
netesen rogzitve, amelyek egy egyenesbe esnek és egy
forgastengelyt hataroznak meg. Ez a forgastengely me-
r6legesen metszi a cs§ alaka 512 hiz mértani hosszten-
gelyét. A csapagyazott 542 forgocsapszegek a jelatala-
kit6é hengeres 532 tartjahoz vannak régzitve, ami a 8b.
4bra szerint az 540 csapagyakban van 4gyazva. fgy az
536 jelatalakit6 elem szogelmozdulasa lényegében sur-
16das nélkiil mehet végbe az 540 csapagyak altal meg-
hatdrozott forgastengely koriil.

A 8a. és 8b. dbran lathato, hogy a hordozo 542 forgo-
csapszegek agyrészei két, ellentétes irdnyban csévélt
546 tekercsrugd 544 rugovégeit rogzitik. Ezek az 544 te-
kercsrugok az észlelt egy egyenes holtpontban rogzitik.
A tekercsrugok villamosan vezetd anyagbol, példaul
acélbol késziilnek, és 548 rugovégeiket 550 csavarok
rogzitik a csé alaka hazhoz, és villamosan az 552 csatla-
kozodaljzatra vannak kdtve. Az 550 csavarok rogzitetten
vannak az 554 szerelGfalba szerelve, ami a c¢sé alak(
512 hazat egy eliilsé kamréra és egy héatsé kamrara oszt-
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ja. Az eliils6 kamraban van a tdmaszéban 1évé 536 jelat-
alakito elem, a hatsé kamraban pedig az elektromagne-
ses 556 pasztazo hajtés.

A 8b. 4bran lathato 556 pasztazd hajtasban van egy
558 magnesezd tekercs, ami megegyezik a 2a. abra sze-
rinti 63 magnesez6 tekerccsel. Az 558 magnesezd te-
kercs egy belsd, csé alakd 560 tekercsmag és az
554 szerel6falbdl axidlisan kialld, kiilsS, henger alakd
562 haz kozotti, gy(iri alaka térben van rogzitve. Az
558 magnesezd tekercs szemben 1€vE végeit az 564 és
566 kapocs koti Gssze a szigetelt 568 és 570 jelvezets-
vel, amelyek benyulnak a villamos 528 csatlakozddu-
gaszba. Az 558 magnesez6 tekercs eszerint az 568 és
570 jelvezet6n at kap dramot, s igy az dram méagnesezi
az 556 pésztazo hajtas tekercsét. Az egyik irany aram-
folyés taszité magneses er6t fejt ki az allandé 574 mag-
nesnek a méagneses fluxust kibocsaté 572 pélusoldalara,
és igy indulaskor az dramutatd jarasaval ellentétes
irdnyban toloerdt fejt ki az 536 jelatalakit6 elemre, pél-
daul a 8b. abra szerint a tekercsoldaltol tavolodo elmoz-
dulés létrehozéasara. Az 574 magnes a kezdeti nyugalmi
allapotban az Oramutaté jarasaval ellentétes irAnyban
kissé el van tolva a tekercst6l. Az 572 poélusoldal
nullahelyzeti eltolasa az 558 magnesezé tekercs mértani
tengelyéhez képest biztositja az emlitett, az 6ramutato
jarasaval ellentétes iranyi elmozdulast, és lehet6vé te-
szi, hogy a kés6bb leirando adatfeldolgozé rendszer
eldre helyesen megallapitsa és észlelje a jelatalakito el-
mozduldsanak iranyat.

A 8b. abran bemutatott berendezés villamos Gssze-
kottetést is létesit az 536 jelatalakitd elem és a rogzitd
550 csavarokhoz kotétt, szigetelt 576 és 578 vezetd ko-
zott. Az 550 csavarokhoz vannak kotve az 546 tekercs-
rugok, mint ezt kordbban emlitettiik. A villamos 576 és
578 vezetd benyulik az 528 csatlakozddugaszba is, ame-
lyen 4t villamos impulzusok jutnak a jelatalakit6 elemre,
Ezek hataséra a jelatalakito elem ultrahang-energiat bo-
alakitja at. Ezek a jelek az 510 jelatalakito szerkezethez
kapcsol6dé vezérlGrendszerbe jutnak, amit késbb rész-
letesen leirunk.

A Qa. abran lathaté az 510 jelatalakité szerkezet,
amit az 528 csatlakozddugasz két 6ssze a korabban em-
litett 580 vezérlGrendszerrel. Az 536 jelatalakit6 elem a
vezérl6rendszertdl impulzusokat kap, amelyeknek az
dramat az 576 vezet6 vezeti ide, hogy a jelatalakit6 ultra-
hang-energiat bocsassa ki az 582 vektorral meghatéro-
zott irAnyban, az 584 burkol6 gorbefeliilettel meghataro-
zott észlelési zonan beliil. A talalmany egyik kiviteli
alakja szerint az észlelési zona burkol6 gorbefeliilete egy
kozelitdleg 11,30 msec tartamu lekérdezési ciklus alatt
all fenn. Ez alatt az id6 alatt az észlelési zénaban 1évE
bérmely objektum vagy céltargy hatékonyan visszaveri
az ultrahang-energiat, amit a jelatalakité vesz és villa-
mos energiava alakit at, és ezt az 576 vezetS tovabbitja
az 580 vezérlérendszernek. A talalmanynak e szerint a
kiviteli alakja szerint az észlelési 584 burkolo gorbefelii-
let az 588 forgastengelyétdl meérve kozelitleg 2,1 m
(7 1ab) észlelési 586 tavolsagot létesit, ami lényegében
rogzitetten megmarad minden ultrahangos lekérdezési
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ciklusban. A 9a. dbran lathatd észlelési 584 burkolo gor-
befeliilet maximalis ivmérete koriilbeliil 20°.

Tovabbra is a 9a. abrédn kovethetd, hogy a szdban
forgo kiviteli alaknal a 236 jelatalakitd elem lényegesen
nagyobb észlelési zonat pasztaz, mint amekkorat egyet-
len észlelési 584 burkold gorbefeliilet lefed, mivel az
536 jelatalakitd elem az abrazolas szerint 588 forgasten-
gelye koriil oszcillaciosan 360°-nal kisebb, példaul 180°
pasztazasi szoggel mozdul el. A jelatalakitonak ez a
pasztazd mozgasa a 8a. és 9a. abra szerinti nulla helyzet-
bdl ellentétes iranyokban bekdvetkezd 90°-os szogel-
mozduldsa révén jon létre. Ezt a szégelmozdulast az
556 pasztazd hajtas 558 magnesezd tekercsére adott im-
pulzusok hozzak létre, mint ezt mar emlitettiik. Az
558 magnesezd tekercsre adott villamos hajtéimpulzu-
sok amplitudéja és idébeli alakulasa valtozik, hogy létre-
jojjenek és fennmaradjanak a kivant miikddési dsszefiig-
gések egyrészt a jelatalakitd nulla helyzetének észlelésé-
re valaszként beallo jelatalakito-kibocsatas és jelatalaki-
to-helyzet, masrészt a jelatalakitd pasztazasi szogének
véghelyzetei kozott, amelyeket gumi 530 iitkoz6k hata-
rolnak. Az 536 jelatalakito elemre az impulzusok az ult-
rahang-energia kibocsatasa végett az 576 vezetdn, a vil-
lamosan vezet6, kozpontozd 546 tekercsrugdkon és egy
592 impulzushajté fokozaton at jutnak. Az 592 impul-
zushajto fokozat a 102 ad6-vevs aramkorben van. Az
592 impulzushajté fokozatot az elébb emlitett impulzu-
sok kiaddsa végett az 598 mikroszamitogép 594 és
596 jelkimenetérdl kiadott impulzuskivalté jelek és
kapuzojelek vezérlik. A jelatalakit6 elem altal az észlelé-
si zoénaban 1év6 objektumokrol kapott visszaverddések
alapjén létesitett echojelek az 546 tekercsrugdkon és az
576 vezet6n at a 102 ado-vevd dramkorben 1évé kiszajh
100 erGsitore jutnak. Az erésitett echojelek az ado-vevd
aramkor 104 negativ csiics detektordra jutnak, és innen
egy kimendgjel jut az 598 mikroszamit6gép bemenetére.
A mikroszamitogép a 106 bemenetén kapott jeladatokat
felhasznalja egyrészt azoknak a céltirgyaknak az elem-
zésére, amelyekr6l az echo visszaverédott, masrészt — a
program algoritmusai szerint — mas funkciok elvégzésére.

A visszavert jeleknek ez az elemzése a szamitdgép
altal természetesen fiigg attdl, hogy milyen idébeli
Osszefliggés van ezen jelek és az 558 magnesez6 te-
kercs impulzusokkal valé taplalasa, valamint a jelatala-
kit elébb emlitett pasztazo elmozdulasa kézben elfog-
lalt nullahelyzete és szélsé helyzetei kozott. Altalaban
az 558 magnesezd tekercs egy impulzust kap, ami az
érzékelSt az dramutatd jarasaval ellentétes iranyban in-
ditja el. Az ilyen iranya elfordulas végén az érzékeld a
gumi 530 iitkozdbe iitk6zik és arrdl visszapattan, majd
az 546 tekercsrugdk ereje az ellenkezd — az 6ramutatd
jarasaval megegyez6 — iranyban forgatja. Roviddel
azutan, hogy az 574 magnes atmegy a 0-helyzeten —
ami konnyen megallapithaté az 558 magnesezd te-
kerccsel vald kolcsonhatasanak észlelése alapjan — a
tekercs ismét impulzust kap, hogy tovabb forgassa az
érzé€kel6t az oramutatd jarasaval megegyezS iranyban.
Az 6ramutaté jardsaval megegyez6 irdnyban lévé kor-
latnal a visszapattands és visszatérés ugyanugy megy
végbe, mint az 6ramutaté jarasaval ellentétes iranyban.
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Mint ezt korabban emlitettiik, a mikroszamitogép kove-
ti az egyes ciklusok vagy félciklusok idStartamat, és a
tekercs impulzusdnak amplitidojat és idGtartamat agy
valtoztatja, hogy alkalmas ciklusidd j6jjon létre és ma-
radjon meg. A ciklusidé ismerete alapjan természetesen
konnyen meghatarozhaté az ultrahang-kibocsatasok
kelld ideje, €s igy ismétléses alapon lehet a kibocsataso-
kat a kivalasztott, kivant szégekben létrehozni.

A jelen kiviteli alaknal a jelatalakito elmozditasat
¢és helyzetének észlelését a 9a. abra szerinti 110 pasz-
tazashajtd és érzékelSegység végzi. A 110 paszta-
zashajto és érzékelbegységben van egy alaphelyzetbe
allithaté (,,resetelhet”) 112 hajtéadramkor és egy
114 helyzetérzékeld aramkor. Az 558 magnesezd te-
kercset az alaphelyzetbe allithatd 112 hajtéaramkor és
a kordbban emlitett 568 jelvezet6é koti dssze a mikro-
szamitogép 116 impulzusjel-kimenetével. A jelatalaki-
to helyzetjeleit a 114 helyzetérzékeld aramkor észleli,
amit az 568 jelvezets ugyancsak az 558 magnesezd te-
kerccsel kot Ossze. A 114 helyzetérzékeld aramkor
a mikroszamitogép 118 helyzetjel-bemenetére van
kotve.

Az 580 vezérlrendszerben van tovabba egy fesziilt-
ségforras, a 120 akkumulator, amelynek a pozitiv kap-
csa az alaphelyzetbe allithaté 112 hajtoaramkorre, az
592 impulzus hajtéfokozatra és egy 122 fesziiltségsza-
balyozora van kétve. A 122 fesziiltségszabalyozd két,
kiilonbozé szintii kimend fesziiltséget szolgaltat. Az
egyik egy 1,8 V-os referenciafesziiltség a 124 vezeté-
ken, ami a mikroszamitogépre €s a 114 helyzetérzékeld
aramkorre van kotve, a masik egy pozitiv 5 V-os tapfe-
sziiltség a 126 vezetéken, ami az 592 impulzus hajt6fo-
kozatra, a kiszaju 100 erdsitre és a 104 negativ cstcs
detektorra van kotve ezek miikddteté arammal valé el-
latdsa végett. A 124 vezeték a nulla folotti referen-
ciaként szolgal az 598 mikroszamitogépben 1évé valta-
koz6 aramu jelekhez képest.

A 102 ad6-vevd aramkor kapcsolasa részletesebben
a 9b. abrén lathaté. Az 592 impulzushajté fokozatban
van a Q3 és Q4 tranzisztorbdl all6 emitterkdvetS foko-
zat €s egy T1 transzformator, ami a nulla és az akkumu-
lator pozitiv kapcsa kozé van kétve. A T1 transzforma-
tor az abra szerint megnovelt fesziiltséget ad a 236 jelat-
alakitd elemre, ha a Q3 tranzisztor bazisa az R6 ellenal-
lason at ultrahangimpulzus kimendjelet kap a mikrosza-
mitégép 94 kimenetérdl. Ezaltal a Q4 tranzisztor bazi-
sara vezérl6 elGfesziiltség jut.

Ha a Q4 tranzisztor vezet6vé valik, akkor dram fo-
lyik a Tl transzformator primer tekercsén. Amikor a
megndvelt fesziiltség a transzformator szekunder teker-
csérdl a C5 kondenzatoron at az 536 jelatalakité elemre
jut, akkor az 536 jelatalakité elem ultrahanghulldmot bo-
csat ki. A transzformator primer tekercse és a Q4 tran-
zisztor kozé kotott didda megakadéalyozza, hogy a
transzformatoron fellépé vissziranyu tulfesziiltség a
tranzisztort tonkretegye.

Az ultrahangos 536 jelatalakité elem altal észlelt,
visszavert jelek a P vezetdn és a C5 kondenzatoron 4t a
kiszajii 100 erdsit6ben 1évs QS tranzisztor bazisara jut-
nak. A 100 erGsité a QS5 tranzisztor kollektorara kotott
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és a Q6, Q7 aramtiikdr kapcsoldssal nagy nyereségre és
kis zajra lesz hangolva.

A Q8 tranzisztor kollektora — ami az R16 ellendlla-
son kap eldfesziiltséget az 5 V-os forrasrol — a Q9 tran-
zisztor bazisara van kétve. A Q9 tranzisztor a kollekto-
rara kotott Q10, Q11 aramtiikér kapcesolassal gy van
hangolva, hogy a kiszaji 100 erdsitd Q-ja kozelitSleg
20 és nyeresége kozelitéleg 100000 legyen ultrahang-
frekvencian. A Q8 tranzisztor kollektoran kapott, erési-
tett €s szlrt kimendjelet tehat a Q10, Q11 aramtiikor
kapcsolasra kotott Q9 tranzisztor bazisara adjuk.

Az dramtiikor kapcsolas részét képezé Q11 tranzisz-
tor kollektoranak kimendgjele analog-digitalis atalakitas
és elemzés végett az 598 mikroszamitogép ES bemene-
tére van kotve.

A beérkezd visszavert ultrahangjeleket a mikrosza-
mitégép minden 460-adik mikromasodpercben pasztaz-
za, és igy azok atvitele hatékony, kériilbeliil 7,5 cm-es
(3 hiivelyk) egy iranyu tavolsagfelbontassal térténik.

Tovébbra is a 9b. abran kovethetd, hogy az alap-
helyzetbe allithato 112 hajtéaramkdrben van a Q2 tran-
zisztor, amelynek a bazisa az R3 ellenéllason at a mik-
roszamitégép 116 impulzus-jelkimenetére van kotve.
A Q2 tranzisztor kimeneti kollektora az R2 ellenallason
at a QI teljesitménytranzisztor bazisara van kotve. Igy
ez a teljesitménytranzisztor bekapcsolodik, és aramot
vezet az akkumulator kapcsarol az 558 magnesezd te-
kercs bemenetére a P2 vezetdn at.

Az 558 magnesezd tekercs bemenete a sorba kap-
csolt C2 kondenzatoron és R96 ellenallason at a
114 helyzetérzékeld aramkor OP1 miveleti erésitGjének
negativ bemenetére is ra van kétve. Az OP1 miveleti
erdsitd pozitiv referenciakapcsa az elSfesziiltség 124 ve-
zetékére van kétve. A miiveleti erdsitd visszacsatolasat a
parhuzamosan kapcsolt C3 kondenzator és R4 ellenéllas
hozza létre az 558 magnesez8 tekercsr8l kapott jelek de-
tektalasa, savsziirése és 30-szoros erfsitése végett. Az
558 magnesezd tekercstdl jovo P2 vezetbt egy D2 didda
koti Ossze a nullaval, ami a tekercs arammentesitésekor
megakadélyozza, hogy a hajtéaramkor Q1 tranzisztorat
az induktiv visszaloké fesziiltségek tonkretegyék.

A kovetkezOkben a robottestben elhelyezett érzéke-
16ket, vagyis az ultrahanghullam-kibocsaté elem, az ult-
rahanghullam-észlel6 elem, az infravérds sugarakat
észleld érzékeld és a fizikai objektumokat észleld érzé-
keld felépitését irjuk le részletesen abraink kapcsan.

A 10a. abrén lathaté a kiilonbdz6 érzékeldk egyik
elényds elrendezése. A 10a. dbra mutatja az érzékelék
beallitasi helyzetét a robot 409 fenéklapjan, a 10b. ab-
ran pedig az érzékelSk rogzitésére szolgaldé 410 racs
lathato, amelyben fellilr6] vannak régzitve a 409 fenék-
lap szerel6lapjaiba behelyezett érzékeldk.

A 10c. abran lathatd, hogy az els6, 401 szerel6lapra
van szerelve az elektroakusztikus 402 jelatalakité, ami
kozeli akadalyokat észlel, és eszerint vezérli a 200 hajto-
eszkozt és a 201 kormanyeszkozt. Ez a jelatalakit6 olyan
lehet, mint amilyen jelatalakito a 8a. abran lathato. A na-
gyobb tavolsdgban mozgé fizikai objektum észlelésére
szolgald, ultrahangos érzékel6 — ami egy riasztot vagy
hasonl6t miikddtet — a 10c. dbran lathaté 404 ultrahang-
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kibocsatd elembdl és a 405 ultrahanghulldm-észleld
elembdl all. Az ultrahangos érzékeldt képezd 404 és
405 elem a masodik, 403 szerelSlapra van a 10a. abra
szerint szerelve, ha hatrafelé allo érzékelSket is alkal-
maznak. Egy birtokhaboritd személy altal 1étesitett infra-
voros sugarak érzékelésére szolgdld érzékeld a 120°-
onként elhelyezett harmadik, 406 szerel6lapokra van
szerelve.

A 401, 403, 406 szerelSlapok jobb és bal oldalfala-
nal 408 vezetSbordak vannak kialakitva. Amikor az ér-
zékel6hoz csatlakoztatott alaplapot fiiggélegesen, a
408 vezetGborda mentén bedugjak, akkor elvégzik az
el6zetes beallitast, majd az érzékeld behelyezése utan a
410 racsot a 10b. abra szerint a 409 fenéklaphoz rogzi-
tik, és ezzel az érzékelSt merevebben rogzitik.

A 10c. dbra mutatja a 8 robottest elejének egy ré-
szét, ahol lathat6 a fizikai objektumok észlelésére szol-
gald — iranyitasi — 402 jelatalakit, valamint a 404 ult-
rahanghullam-kibocsétd elem és 405 ultrahanghullam-
¢észleld elem rogzitése. A 10d. abran lathato a 8 robot-
test hatuljanak egy része a jobbra és balra elhelyezett,
hétrafelé all6 404 ultrahanghulldm-kibocsatod elemmel
€s 405 ultrahanghulldm-észlel6 elemmel.

A fenti leirds ugyan egy ultrahangos érzékelGre,
egy infravords érzékelSre és egy iranyitorendszerre
terjed ki, ez azonban nem jelenti azt, hogy talalma-
nyunk egy ilyen felépitésre korlatozddik, hanem fel-
épithetd példaul ugy, hogy van benne egy hangészleld
érzé¢keld, egy hdmérséklet-érzékeld, egy ionizacid-
érzékeld és hasonlok. Ehhez a felépitést csak kis mér-
tékben kell modositani.

A fentebb leirt 404, illetve 405 ultrahanghullam-ki-
bocsatéd és ultrahanghullam-észleld elemnek helyzetel-
tolodas ellen rogzitett felépitése van, és csak eldre (és
hétra) iranyulnak. Lehetséges azonban olyan felépités
alkalmazésa is, ami el6re meghatarozott tartomanyban a
kovetkezdk szerint elmozdulhat.

A 1la.—1le. dbra szerinti kiviteli alakndl ezért a
404 ultrahanghullam-kibocsato6 elem és a 405 ultrahang-
hullam-észlel elem a 411a, illetve 411b érzékelGtartok-
hoz kapcsolodik, és ezeket az elemeket, valaminta 411a,
illetve 411b érzékelStartot 412a, 412b, 412¢ és 412d
forgocsapszegek egy tartd, 413 alapkerethez és egy
414 fogasléchez kotik. A 414 fogaslécet egy 415 fogas-
kerék koti Ossze a 422 motorral, és igy a fogasléc jobbra
és balra mozgathato.

Az ultrahanghulldm-kibocsato és -észlel6 elem ezen
kiviteli alakjanak villamos kapcsolasdban — amint ez a
11f. &bran lathatd — van egy 417 tapfesziiltség-vezérld,
ami fesziiltséget szolgaltat a 414 fogasléc mozgatisahoz,
és ami a 30 mikroszamitogép ,,G” kimenetére van kotve.
igy a leadott fesziiltséget egy miikodtet 417a kapcsold
vélasztas szerint be- vagy kikapcsolja. Az ultrahangos
418 adobegységben van a 404 ultrahanghullam-kibocsato
elem. A 418 addegység a vezérlé 30 mikroszamitogép
,,A” kimenetére van kotve. A ,,B” bemenetre kotott ult-
rahangos 419 észlelGegység a 405 ultrahanghullam-ész-
lelé elem révén veszi a visszavert ultrahanghullamot,
rogziti egy fizikai objektum mozgasanak fennalldsat
vagy hidnyat, és ezt az informaciot 4tadja a 30 mikrosza-
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mitogépnek. A ,,C” kimenetre kotétt, figyelmeztetd han-
got add 420 hanggenerator a vezérld 30 mikroszamito-
gépt6l jelzést kap egy mozgd fizikai objektum jelenlété-
18], és figyelmeztetd hangot generdl. A 421 motorhajtd
egység az ultrahangos 29 érzékeldt jobbra és balra moz-
gatja. A 421 motorhajté egység a vezérlé 30 mikrosza-
mitogép ,,.D”, ,E” és,,F” kimenetére van kotve. Egy SW
nullazo kapcsolé a ,,H” bemenetre van kétve, és leallitja
a hanggenerator altal generdlt figyelmezteté hangot.
A vezérld 30 mikroszamitogép a megfeleld egységekkel
Ossze van kotve, és irdnyitja, szabalyozza azok mi-
kodését.

Most leirjuk a taldlmany szerinti ultrahanghullam-
észleld eszkdz és ezen kiviteli alakjanak miik6dését.

A 11b. és 11f. dbran kovethetd, hogy a 417 tapfe-
szitltség-vezérlé miikddtetd 417a kapesoldjanak benyo-
masakor a ,,G” bemeneten fesziiltséget kap a vezérld
30 mikroszamitogép, és az Osszes bemenetre és kime-
netre kezddéllapotjelet kiild.

Ha ekkor egy motorhajtojel 1ép fel a,,D” kimeneten
és egy miikodtetd jel 1ép fel az ,E” vagy ,,F” kimeneten
— ami megadja a forgasi iranyt —, akkor a 422 motor a
kijelolt, elére meghatarozott irdnyban forog, és a motor
424 tengelyéhez rogzitett 415 fogaskerék egyenes vo-
nalu mozgasra készteti a 414 fogaslécet. Ennek megfe-
lelGen a tart6 413 alapkereten 1év6 404 ultrahanghul-
lam-kibocsaté elem és 405 ultrahanghullam-észleld
elem egy el6re meghatarozott irinyban mozog. Mikor
az ultrahangos 29 érzékel§ elér egy bedllitott ,,1” szo-
get, akkor a 422 motor mozgasa leall. Amikor a vezér-
18 30 szamitogép észleli a 422 motor mozgasanak tel-
jes leallasat, akkor a 417 tapfesziiltség-vezérl§ tapfe-
sziiltsége az ,,A” kimeneten az ultrahangos 418 ado-
egységre jut, és a 404 ultrahanghullam-kibocsaté elem
egy ultrahanghulldmot bocsat ki. Az ultrahangos
419 észleldegység a 405 ultrahanghullam-észleld
elemmel veszi a visszavert ultrahanghullamot, és ada-
tait atadja a vezérl6 30 mikroszamitogépnek. A vezérld
30 mikroszamitogép értékeli az ultrahangos 419 észle-
16egységtdl kapott értéket, és meghatarozza, hogy van-
¢ vagy nincs fizikai targy mozgésa, ami birtokhaborito-
nak vagy hasonlénak tulajdonithaté. Amint a 11b. ab-
ran lathato, ha a 421 motorhajté egység miikodtets je-
let kap, hogy az ,,1” (jobb) szdgbe allitott 29 érzékeld
2 szdgre (balra) alljon, akkor a motor leall, és a fenti
miivelet ismétlddik.

Ha barmelyik irdnyban egy birtokhaboritonak tulaj-
donithat6 fizikai tAirgymozgas észlelhetd, akkor a vezér-
16 30 szamitogép a ,,C” kimeneten jelet ad a figyelmez-
teté hangot létrehozoé 420 hanggeneratornak, és a
420 hanggenerator folytonosan adja ezt a hangot mind-
addig, amig a hasznal6 meg nem nyomja az SW nullazo
kapcsolét, és igy kiindulo allapotot létesit. A korabban
leirtak és a késdbb leirtak szerint mas tevékenységek is
végezhetbek.

Amikor a 29 érzékeld mozgasa a végs6 szoghoz,
vagyis a beallitott ,,2” szoghoz ér, akkor a 422 motor
forgasi irdnya megvaltozik. Ha hibas mivelet miatt ez
nem kdvetkezik be, akkor errdl egy figyelmeztetd hang
tajékoztatja a hasznalot.
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A fentiekbdl lathato, hogy a 29 érzékeld észlelési
tertiletét a 422 motor hasznalata kibgviti, és igy a biin-
megel6z6 berendezés funkciondlis hatékonysaga a két-
szeresére novelhetd.

A 12a. és 12b. dbrdn a mozg6 objektumok észlelésé-
re szolgalo, talalmany szerinti ultrahangos adorész kap-
csolasa lathato, amiben egy astabil multivibratort alkal-
mazunk. Részletesebben: amikor az akkumulatorrél
12 V tapfesziiltséget kapnak az R2, RS, R7 és R8 ellen-
allason at a TR1 és TR2 tranzisztorok bazisai és kollek-
torai, akkor a TR1 és TR2 tranzisztorok vezetévé val-
nak, és a TR1 és TR2 tranzisztorok emitterein kimeneti
aram folyik, ami t6lti a C5 és C7 kondenzatort. Amikor
a C5 és C7 kondenzator feltoltédott, akkor a TR1 és
TR2 tranzisztorok emittereinek potencialja megemelke-
dik, és igy a TR1 és TR2 tranzisztorok kikapcsolédnak.

Ha azonban a C5 ¢és C7 kondenzator az R3 és
R6 ellenallason at kisiil, akkor a TR1 és TR2 tranzisz-
torok emitterpotencidljai lecsdkkennek, és igy a
TR1 és TR2 tranzisztorok ismét bekapcsolodnak.
A C5 és C7 kondenzator toltését és kisiitését az elébb
emlitett modon ismételve a TR1 tranzisztor kollekto-
amit az ezen az abran nem abrazolt ultrahanghullam-
kibocsato elemre adunk.

Ha az igy leadott ultrahanghullam egy mozgd ob-
jektumrol, példaul betordérdl visszaverddik, akkor a
visszavert ultrahanghulldmot egy késdbb leirand6 ult-
rahanghullam-észleld elem érzékeli, és a mozgd objek-
tum észlelésére vonatkozd jelet kap a 30 mikroszami-
togép egyik bemenete. A 30 mikroszamitogép az érzé-
kelt mozgotargyjeltl fiiggben kiilonbozé folyamato-
kat vezérel, példaul mikodtet egy riasztokésziiléket —
hangsz6rét vagy berregbt — vagy inditja az automati-
kus telefontarcsazast.

A 12b. dbrén lathaté az ultrahangos 419 észlel6-
egység, amelyben van egy 405 ultrahanghullam-észle-
16 elem, egy 1 csillapitasbedllitd egység a robotrend-
szernek a koriildtte 16vG zajjelek altal okozott hibas
miikédése megakadalyozasara, egy elsd, 2 és egy ma-
sodik, 3 erdsitd a csillapitasbeallito egység kimenGje-
lének erdsitésére, valamint egy elsd, 4 és egy maso-
dik, 5 sziir6 a 2 és 3 erdsit6 erdsitett kimendjelének
sziirésére.

Részletesebben: a csillapitasbedllitd egységben van
egy SC1 kapcsoléaramkdr, amelynek X0 bemenete koz-
vetleniil van a 405 ultrahanghullam-észlelé elemre kot-
ve, X1 bemenete az R11 ellenallason 4t van a 405 ultra-
hanghulldm-észlelé elemre kotve, X2 bemenete az
R11 és R12 ellenallason at van a 405 ultrahanghullam-
észleld elemre kotve, X3 bemenete az R13 ellenallas
egyik végén at van a 405 ultrahanghulldm-észlelé elem-
re kitve, és az R13 ellenallas masik vége az R12 ellenal-
lasra van kotve; végiil X4 bemenete az R14 ellenallas
egyik végén at van a 405 ultrahanghullam-észlel6 elem-
re kotve, és az R14 ellenallas masik vége az R13 ellenal-
las masik végére van kotve. Az SC1 kapcsoldaramkor az
A és B bemeneten 2-bites csillapitasi mértékvalaszto je-
let kap a 30 mikroszamitogéptSl. A fent leirt felépitésd
1 csillapitasbeallit egységgel elballithaté az R11-R14 el-
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lenallasok alkalmas olyan kombinacidja, ami az A és B
csillapitasvalaszto jelektSl fligg, és ez lehetévé teszi a
robotrendszer hibatlan mikodését.

Az igy kapott érzékelt ultrahangjel az 1 csillapitas-
bedllité egységrél a primer 2 erdsitéfokozatra jut,
amelyben az OP1 differencialis erdsitd erdsiti az érzé-
kelt ultrahangjelet. Innen a primer, ersitett ultrahangjel
a szekunder 3 erdsit6fokozatra jut, amelyben az
OP2 differencialis erdsit6 allitja el6 a kellGen ersitett
amplitidéju kimendjelet. Az ersitett kimendjelet az
els6, 4 és masodik, 5 sziird sziiri, és a sziirt kimengjel a
30 mikroszamitogépre jut. Eszerint a 30 mikroszamito-
gép egy mozgd objektum, példaul betérd jelenlétét az
egymast kovetd, ultraszonikusan érzékelt jelek alapjan
allapitja meg, ¢és sziikség esetén vezérlést hajt végre egy
riasztojel stb. létesitésére.

A taldlmany szerinti infravords 34 érzékelGegységet
a 13. abra kapcsan irjuk le. Az infravords 34 érzékel-
egység az érzékelt jelet a robot 120° szGgenként rogzi-
tett, hdrom, SEN1, SEN2 és SEN3 infravoros érzékels-
tol kapja. A 13. abran az attekinthetGség végett csak az
egyik érzékelGt és annak aramkorét dbrazoltuk. Részle-
tesebben: mint ez a 13. abran lathato, a SEN1, SEN2 és
SEN3 érzékel6 — amelyek koziil csak egyet, a SEN1-et
abrazoltuk — az MT1 MOSFET gate-jére van kotve az
emberi testt6]l szarmazo infravords sugarzas érzékelése
végett. Az MT1 MOSFET drainje egy primer, 1 erfsi-
t6fokozatban 1év6 AMP3 er8sit6 elsé, ,,+ bemenetére
van kotve. Az AMP3 erésité egy kimenete a szekunder,
2 ersit6éfokozat AMP4 er8sitéjének masodik, ,,— be-
menetére van kotve. Az AMP4 er8sité egy kimenete a
30 mikroszamitogép AN3 bemenetére van kétve.
A SEN2 és SEN3 érzékeld nem abrazolt dramkérei ha-
sonloképpen a mikroszamitogép AN2, illetve AN4 be-
menetére vannak kotve.

Ha a SEN1, SEN2 vagy SEN3 érzékelSk koziil bar-
melyik emberi testtd] szarmazo infravords sugarzast ész-
lel, akkor az infravords 34 érzékelGegységben a megfe-
leld MT1 MOSFET vezetdvé valik, és ennck kimendgjele
erdsités végett az AMP3 er6sit6 elsG bemenetére jut. Az
itt erGsitett jel tovabbi erGsités végett az AMP4 ersitd
mésodik bemenetére jut. Az AMP4 erdsitérdl az erdsi-
tett kimendjel a 30 mikroszamitogép megfelelé, AN2,
AN3 vagy AN4 bemenetére jut. Ennek megfeleléen a
30 mikroszamitégép a szekunder, 2 erdsitéfokozattol
kapott jel alapjan allapitja meg egy behatold vagy bet6rd
jelenlétét, és mikodteti példaul az automatikus tarcsa-
zast lizenet automatikus tovabbitisa végett, és a hang-
sz0rot vagy berreg6t riasztojel leadasa végett.

A 14. abran lathaté kapcsolas megkiilonbdzteti,
hogy a hangérzékel6 elem — példaul mikrofon — altal
érzékelt hangjel emberi hangjel-e, mint példéul csecse-
mdsirds vagy pedig csattandsszer( jel, amit ablaktorés
1déz elS. Ebben a 14. abra szerinti kapcsolasban van egy
elsd, 1 savsziir6. Az 1 sivsziirben van egy elsd,
COM1 komparator, amelynek van egy nem invertald
.+ bemenete, ami a hangjelet kapja, és van egy inver-
talé ,,— bemenete, ami az R13 és R14 ellenallas kozot-
ti csomopontra van koétve. A kapcsoldsban van egy ma-
sodik, 2 savszlir6. A 2 savsziirSben van egy masodik,
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COM2 komparitor, amelynek van egy nem invertald
»+~ bemenete, ami az R22 és R23 ellenalldson 4t a
hangjelet kapja, és van egy invertald ,,—” bemenete, ami
az R24 és R25 ellenallasra és a C16 kondenzatorra van
kotve. A kapcsolasban van tovabba egy 3 erSsitéfoko-
zat, amelynek az invertal6 ,,—” bemenete kapja az els6,
COMI1 komparator kimengjelét, és van egy hangjelet
general6 4 hanggeneratora. A 4 hanggeneratorban 1év3
TR3 kapcsolotranzisztor bazisa az elsé, AMP1 erdsité
kimenetére van kotve, mig az els6 és masodik,
AMPI1 és AMP2 er8sit6 nem invertald ,,—” bemenetére
a hangjel jut. Az elébb leirt kapcsolasban az 1. 4bra
szerinti 35 hangérzékeld altal érzékelt jel az elsd és ma-
sodik, COM1 és COM2 komparatorra jut, amelyek a
jelet szlirik. A referenciaértékek tigy vannak beallitva,
hogy az els6, COM1 komparitor kimendjele magas
szintl lesz, ha a hangjel csattand, mig a masodik,
COM2 komparator kimendjele akkor lesz magas szinti,
ha a hangjel egy emberi hang. Az elsé vagy masodik,
COM1 vagy COM2 komparator magas szintii kimené-
jele az els6 vagy masodik, AMP1 vagy AMP2 erdsitSre
jut, amelyek ezt a jelet erdsitik. Az AMP1 erdsitd erGsi-
tett kimendjele egy hangszo6robol vagy hasonlobol meg-
sz0lald hangjel lesz, mig a masodik, AMP2 erdsit6 ki-
mendjele a TR3 tranzisztorra jut. Ennek kovetkeztében
a TR3 tranzisztor a C14 kondenzator feltoltése és kisii-
lése révén ismétlddéen kapesol, €s igy a csattand hang-
jelre valaszolva négyszoghullamt impulzust ad ki. Az
AMP1 er6sité kimendjelének szintje megfelel a hang-
jelnek, és a masodik, 30 mikroszamitogépre jut. A ma-
sodik, 30 mikroszamitogép megallapitja, hogy a hang-
jel egy csattané hangjel-e vagy egy emberi hangjel-e.
Ha a jel egy csattandjel, akkor a masodik, 30 mikrosza-
mitogép elvégez egy automatikus telefontarcsazoi mi-
veletet stb. Ha a jel egy emberi hangjel, akkor a 30 mik-
roszamitogép tajékoztatja a vészjelz6t hordozé haszna-
16t a csecsemdsirasrol. A 15. abran lathato a 32 jelado-
vevo egység kapcsolasa. Ez a kapcsolas ugy van kiala-
kitva, hogy a betord jelenlétérdl tajékoztatd riasztojelet
és a 14. abran lathat6 hangérzékeld egység altal szolgal-
tatott jelet leadja a vészjelzének vagy utasitasokat kap a
vészjelzbtol.

Részletesebben: a 14. abra szerinti hangérzékeld
egyseég altal érzékelt emberi hangjelet az 1 emberi
hangjel bemeneti egység YCOM jellé alakitja at. Ebben
az egységben van egy valtoztathaté R16 ellenallds, egy
D2 varicap-dioda, egy L2 indukciods tekercs, és igy to-
vabb. Az YCOM jel, mint hangérzékelt jel a 30 mikro-
szamitogépre jut. A 30 mikroszamitdgép ennek alapjan
frekvenciavalasztd Y28 és Y1S jelet szolgaltat, ame-
lyekkel egy moduldlé frekvenciat valtoztatni lehet.
A frekvenciavélasztdo Y28 és Y1S jelet a hasznalo va-
lasztja meg az interferencia elkeriilése végett. A hasz-
nalé altal kivalasztott frekvenciavalaszté Y2S vagy
Y18 jel gerjeszti a kvarckristaly-stabilizatoros Y1 vagy
Y2 oszcillatort. Az Y1 vagy Y2 oszcillator elére meg-
hatarozott frekvenciat ad ki. A frekvenciajelet a 2 mo-
dulator, a nagyfrekvencids 3 ersité és a 4 emberi
hangjeladé egység az ismert médon modulélja, és az
AT]I antennan leadja a vészjelzdnek, és igy informalja a
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vészjelz6t hordozo hasznalot emberi hangjel keletkezé-
sérél.

A vészjelzdrdl egy jel, példaul egy utasitds az
AT antennan at jut a radidfrekvencias SRF bemeneti
egységre. A bemendjelet a 6 demodulator fokozat
demodulélja, a 7 erdsitéfokozat erdsiti, majd az NDI1,
ND2 és ND3 NEM-ES kapukat tartalmazé 8 hullamfor-
mal6 fokozat hullaimalakra hozza. A hullamalaku jel a
30 mikroszamitoégépre jut. A 30 mikroszamitogép elem-
zi a jelet és vezérli a megfelel6 funkcid végrehajtasat.

A 9 hangleado egység a specifikalt nagyfrekvenciat
el6allitdé nagyfrekvencids SAWRI generatorbol és egy
ugynevezett mintameghatarozé LS indukcios tekercs-
bél 4ll, ami egy bizonyos minta szerint adja le a nagy-
frekvencias SAWRI generator altal szolgaltatott nagy-
frekvencias jelet a 30 mikroszamitogép vezérlésével az
automatikus telefontarcsazasi funkcidé végrehajtasa
végett.

A robotrendszerbe beépitett akkumulator tdltésének
miveletét és az akkumulétor toltési allapota kijelzésé-
nek miiveletét a 16. abra kapcsan irjuk le.

Ha a robotrendszer valtakozé aramu dugasza be van
dugva egy valtakoz6 drami aljzatba, amikor a robot-
rendszer nem miikddik, akkor a valtakozo tapfesziiltség
egy szokvanyos hidkapcsolast 36 egyeniranyitoén és a
C25, C24 kapacitason athaladva egyenfesziiltséggé ala-
kul. Ez az egyenfesziiltség a VR2 fesziiltségszabalyo-
z6ra jut,

A VR2 fesziiltségszabalyozé stabilizalt egyenfe-
sziiltséget szolgaltat. Az egyenfesziiltség zajkomponen-
seit a C1, C2 kondenzator és a T1 transzformator sz{iri
ki. Ez az egyenfesziiltség a robotba beépitett akkumula-
torra jut, és azt télti. A VR2 fesziiltségszabalyozé U és
OUT kimenete egy csicsaram-hatirolé aramkérre jut,
ami a TR13 tranzisztorbol és az R35, R36, R37 ellenal-
lasbol all.

A VR2 fesziiltségszabalyozo altal szolgaltatott fe-
sziiltség egy része a D10 diodan at a TR17 kapcsold-
tranzisztorra jut. fgy a TR17 tranzisztor mindig vezet-
vé valik, amikor a robot ra van kotve a valtakozd dramu
forrasra.

Ennek koévetkeztében a TR17 tranzisztor kollektor-
oldalén alacsony szintii jel lép fel, és ez a jel a 30 mik-
roszamitogép PBO bemenetére jut. A 30 mikroszdmito-
gép az alacsony szint( jel alapjan allapitja meg az akku-
mulétor toltési allapotat, és olyan vezérlést ad, hogy a
robotrendszer toltés kézben ne mikodjon.

Egyidejiileg a 30 mikroszamitégép — utalva a 3. ab-
rara — alacsony szint( allapotra valtoztatja a funkcidva-
laszt6 KEY3 billentyli potencialjat, és kigyullad a
42 kijelz6egységen a toltési allapotot jelzé D13 fényki-
bocsétod didda, és jelzi az akkumulator t6ltési allapotat.

A 17. abran lathaté az aramellatas-vezérls egység
aramkore, ami szakaszosan szolgéltat dramot a robot-
rendszernek, ha ez az aramfelvétel csokkentése végett
sziikséges.

A 17. abran lathatoé 80 dramellatas-vezérlé egység-
ben van egy szokvanyos 1 oszcillator és egy 2 tapfe-
sziiltség-ellatd egység. A 2 tapfesziiltség-ellatd egység-
ben van egy els6, TR18 tranzisztor, amelynek az
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emittere és a bazisa az elsd, 12 V-os tapfesziiltségre van
kotve és egy masodik, TR16 tranzisztor, amelynek a
kollektora az R92 ellenallason at a TR18 bazisra van
kotve és bazisa az R93 ellenéllason at a TR 18 tranzisztor
emitteroldalara van kotve. A 3 tépfesziiltség-vezérld
egységben van egy els, ND1 NEM-ES kapu, amelynek
az egyik bemenete a masodik, 3 V-os tapfesziiltségre és
a 31 billentytizet KEYO funkciovalaszto billentyijére
van kotve, és van benne egy masodik, ND2 NEM-ES
kapu, amelynek az egyik bemenete az els6, ND1 NEM-
ESkapu kimenetére, a masik bemenete az R104 ellenal-
lason at a masodik, 3 V-os tapfesziiltségre és egy
PA4 vezérlGjel-kimenetre van kotve, és a kimenete az
els6, ND1 NEM-ES kapu mésik bemenetére van kétve.
A harmadik, ND3 NEM-ES kapu bemenetei egyiittesen
az els6, ND1 NEM-ES kapu kimenetére vannak kétve.
A negyedik, ND4 NEM-ES kapu egyik bemenete a
2 tapfesziiltség-ellatdo egységben 1évé TR16 tranzisztor
bemenetére, masik bemenete a D16 diédan 4t a harma-
dik, ND3 NEM-ES kapu kimenetére és kimenete a
30 mikroszamitogép STOP bemenetére van kétve. A 17.
abra szerinti 4 tapfesziiltség-ellatdo egység tapfesziiltsé-
get szolgaltat a robotrendszer minden dramkére szamara.

A fentebb leirtak szerint kialakitott tapfesziiltség-
vezerld egységnél, ha az akkumulator a robotrendszer
allé helyzetében az elsd, 12 V-os tapfesziiltséget adja
le, akkor a TR18 tranzisztor vezetové valik, és a
TR18 tranzisztor emitteroldalan fellép6 kimené fesziilt-
ség a TR16 tranzisztor bazisara jut, ami ugyancsak ve-
zetové valik. A TRI16 tranzisztor eldfesziiltsége az
R93 és R94 eliendllason leosztott fesziiltség révén ak-
kora, hogy egy masodik fesziiltség, példaul 3V 1ép fel a
TR18 tranzisztor emitteroldalan. A masodik, 3 V-os fe-
sziiltséget a 30 mikroszamitégép biztonsagi fesziltség-
ként kapja, hogy a robotrendszer f6 tapfesziltségének
kimaradasakor a 30 mikroszdmitégépben tarolt adatok
stb. ne vesszenek el.

A robotrendszer leallitasakor a masodik, 3 V-os fe-
sziiltség jut az ND2 NEM-ES kapu egyik bemenetére,
és igy az ND2 NEM-ES kapu magas szintii jelet ad ki.
A magas szinti jel az ND1 NEM-ES kapu egyik beme-
netére jut. Az NDI NEM-ES kapu masik bemenetét a
masodik, 3 V-os fesziiltség magas szinten tartja. Ennek
kovetkeztében az ND1 NEM-ES kapu alacsony szintii
jelet ad ki. Ezt az alacsony-szintd jelet a TR4 tranzisz-
torral Darlington-kapcsolasban 1évé TR3 tranzisztorra
adjuk, és igy mindkét tranzisztor nemvezetGvé valik.
fgy a TRS kapcsolétranzisztor is nemvezetdvé valik, és
a VR1 fesziiltségszabalyozén nem lép fel kimend fe-
sziiltség. Masrészt az ND1 NEM-ES kapu alacsony
szinti kimendjelét raadjuk az ND3 NEM-ES kapu
mindkét bemenetére, és igy az ND3 NEM-ES kapu ma-
gas szintd jelet ad ki, amit az ND4 NEM-ES kapu egyik
bemenetére adunk. Ezért az ND4 NEM-ES kapu magas
szintd jelet ad ki, ami a 30 mikroszamitégép STOP be-
menetére jut. A 30 mikroszamitogép tehat ugy vezérli a
masik, 10 mikroszamitégépet, hogy a robotrendszer
semmiféle funkciot ne ldsson el.

Ha a hasznal6 a 3. abra szerinti 31 billentytizeten
példaul az 53 funkcidbillentylit nyomja meg, akkor a
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KPT funkcidvalaszto billentyii alacsony szintre megy at.
Ekkor a 30 mikroszamitogép a PA4 kimeneten alacsony
szintti jelet ad ki, és ez a jel az ND2 NEM-ES kapura jut.
Ennek kovetkeztében az ND2 NEM-ES kapu alacsony
szint(i jelet ad ki. Ebben az esetben az ND1 NEM-ES
kapu mésik kimenete alacsony szinten van, és igy az
NDI1 NEM-ES kapu magas szintii jelet ad ki.

Ennek megfelelGen a 4 tapfesziiltség-ellato egység-
ben a TR3 és TR4 tranzisztor vezetévé valik, és a
TRS tranzisztor is vezetvé valik.

Ezért a VR1 fesziiltségszabalyozo eldallit és kiad
egy bizonyos fesziiltséget. Az ND1 NEM-ES kapu 4ltal
elallitott magas szinti kimendjel az ND3 NEM-ES ka-
pura jut, és igy ez a kapu alacsony szintii kimendjelet ad.
fgy alacsony szinti kimenGjelet ad az ND4 NEM-ES
kapu, ami a 30 mikroszamitogép STOP bemenetére jut.

A leirtaknak megfelelGen a talalmany szerinti tapfe-
sziiltség-vezérlé egységgel az els§, 12 V-os tapfesziilt-
ségrdl kiilon akkumulator alkalmazasa nélkiil, a kapcso-
lason beliil el lehet allitani egy biztonsagi fesziiltség-
ként szolgald masodik fesziiltséget. Ezzel minimalizalni
lehet az akkumulétor terhelését, és meg lehet akada-
lyozni, hogy nem miik6dé allapotban a mikroszamité-
gépbe tarolt adatok elvesszenek. Ez lehet6vé teszi a
robotrendszerben 1évé akkumulator élettartaménak
meghosszabbitasat.

A kovetkezSkben a 18. abra kapcsan a rendszer nul-
1426 aramkorét irjuk le, ami akkor is meggatolja a ro-
botrendszer hibas miikddését, ha az akkumulator tapfe-
sziiltsége egy meghatarozott szint ala csdkken.

A 2b. abran is lathato 81 rendszernullazé aramkor-
ben van egy COP1 komparétor, amelynek az invertélo
..— bemenete az R41 és R42 ellenallasbél allo fesziilt-
ségoszton at a 12 V tapfesziiltségre van kétve, és a nem
invertald ,,+” bemenete egy referenciafesziiltségre van
kotve, ami a megengedett fesziiltségszintnek felel meg.
A COP1 komparator magas szintl kimendjelet ad, ha a
tapfesziiltség 2,5 V ala csokken. A rendszernullazo
aramkorben van tovabba egy TR13 tranzisztor, amely-
nek az emittere a nullara, kollektora a 30 mikroszami-
tégép RESET nulldzé6 bemenetére van kotve.
A TR13 tranzisztor nem vezetévé valik, ha a
COP1 komparitor kimendjele magas szinti. Igy a
TR13 tranzisztor emittere és kollektora kdzotti aramut
a nullara kapcsolodik, és ezaltal nullara — alaphelyzet-
be allitja — a 30 mikroszamitogépet.

A rendszernulldzé dramkorben van tovabba egy
TR12 kapcsolétranzisztor, ami a 30 mikroszamitogépet
nullazza, ha az az elsd, 10 és masodik, 30 mikroszami-
togép kozotti szimulacio kovetkeztében — amint késébb
leirjuk — rendellenes allapotba keriil. A TR12 tranzisz-
tor kollektora a 30 mikroszamitégép RESET nullazo
bemenetére van kotve, bazisa a 10 mikroszamitogép
RSTM kimenetére van kitve és emittere a nullara van
kotve.

Az el6bb leirt kialakitissal a 10 és 30 mikroszamito-
gép kozotti szimulacid bekdvetkezésekor — ha a 30 mik-
roszamitégép rendellenesen mikodik — a 10 mikrosza-
mitdégép RSTM kimenetén magas szint( jel jelenik meg,
ami vezetdvé teszi a TR12 tranzisztort. Ennek kdvetkez-
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tében a 30 mikroszamitogép RESET nullazé bemenetére
alacsony szintd jel jut, ami nulldzza a 30 mikroszamito-
gépet. Abban az 4llapotban pedig, amelyben a 10 mikro-
szamitogép RESET nullazé bemenete magas szinten
van, akkor — ha a 10 mikroszamitégép rendellenesen
miikodik — a 30 mikroszamitogép PA7 kimenetérdl ala-
csony szinti kimendjel jut a 10 mikroszamitogép
RESET nullazé bemenetére és nulldzza a 10 mikrosza-
mitégépet. igy meg lehet gatolni a rendszer rossz miiko-
désébdl eredd hibas mikodést.

A taldlmany szerinti mobil riasztoberendezésben
van egy automatikus atvitelvezérlé egység, és lehetsé-
ges az automatikus atvitelvezérld egység és a robot
kozotti kétiranyu kommunikacié. Ily médon tavoli
helyrdl is lehet a robot mlikodését és miikdési feltéte-
leit ellendrizni.

Evégett a taldlmany szerinti automatikus atvitelve-
z¢rld egységben van egy mikroprocesszor, egy tapegy-
ség, egy billentylis bemeneti egység a mikroprocesszor
és egy segédtapegység programjanak bevitelére, egy ra-
diovevd egység, ami veszi a robot altal leadott vész-
helyzeti riasztojelet és egy vezérlési valaszjelet, és igy
bemendjeleket lehet adni a mikroprocesszornak. Az at-
vitelvezérld egységben van tovabba egy telefonhangot
vagy telefontarcsazasi impulzust leado és érzékeld egy-
ség, ami leadja a taroloban tarolt telefonhangokat, érzé-
kel egy kiilsé telefonvonalrél érkezd hivast, és veszi a
telefonhangjelet a kiilsé hasznalotol. Az atvitelvezérls
egységben van még egy beszédszintetizal6 egység, ami
a helyzetnek megfelelen, a mikroprocesszor altal ve-
zérelve beszédet szintetizal és reprodukal. Az atvitelve-
z¢rl6 egység tartalmaz tovabba egy radidado egységet,
ami a kiilsé telefonvonalroél kapott telefonjelnek megfe-
lelé vezérlGjelet radion leadja a robottestnek. Az atvitel-
vezérld egységben van végiil egy kijelzegység, ami
kijelzi a billentyiis bemeneti egységtdl vagy tavrend-
szert6] kapott bemendjeleket és a robot allapotat.

A talalmany szerinti automatikus atvitelvezérl egy-
ség egy el6ny0s kiviteli alakjat az abrédk kapcsan ismer-
tetjiik részletesen.

A 19a. dbra az automatikus atvitelvezérlé egység
altalanos vézlata, a 19b. dbra az automatikus atvitelve-
z¢rl6 egység tombvazlata és a 19c¢. abra egy folyamat-
abra, amelyen a taldlmény szerinti automatikus atvitel-
vezérld egység miikddési sorrendje lathato.

Radidado és -vevd késziilékek vannak a robottest-
ben és az automatikus atvitelvezérl egységben is. {gy
lehetséges a kétiranyi kommunikacié a robottest és az
automatikus atvitelvezérl egység kozott. Ily modon a
robottest tavoli helyrél is ellendrizhetd, és a robottest
miikddése észlelhetd.

A 19a. abran lathato az R robot, amelynek radidado
¢s -vev§ funkcidja is van; az automatikus 600 atvitelve-
z€rl6 egység, ami radid Utjan kap vészhelyzeti jelet, ami
jelzi, hogy a robotba beépitett érzékeldk vagy egy kiil-
6, 630 érzékeld vészhelyzetet észlelt. A 600 atvitelve-
zérl6 egység a vészhelyzeti jelet halozati telefonvona-
lon jelenti egy kijeldlt tdvolabbi helyre. Ha egy kiilsé
hasznalé a 660 telefonkésziilékkel tdvvezérelt miikodte-
tést végez, akkor a 600 atvitelvezérl6 egység telefonvo-
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nalon kap vezérl§jeleket, és ezeket radion tovabbitja az
R robotnak. Az R robot radié-valaszkoédot kiild, és a
600 atvitelvezérl6 egység a helyzetnek megfeleld, elére
megallapitott valasziizenetet szintetizal, majd az lizene-
tet a 650 telefonvonalon leadja a tavoli hasznalonak, és
a vételt igazoltatja.

A 630 és 640 érzékeld kiegésziti a robottesten 1évé
érzékeldket, és vezetékes uton vagy radion leadja az
észlelt jeleket az R robotnak vagy az automatikus
600 atvitelvezérld egységnek. Az érzékeldk lehetnek a
korabban leirt, példaul emberi testet észleld érzékelGk
vagy tilizérzékelSk.

A 19b. abran lathatdo a 670 mikroprocesszor, a
601 tapegység €s a 602 segédtapegység. A 601 tapegy-
ség halozati fesziiltséget kap, és ellatja az egységet.
A 602 segédtapegység helyettesithet egy ujratolthetd
elemet a f8tapegységnél, ha a f5, 601 tapegység altal
leadott fesziiltség a szabélyos érték ala csokken. Ez még
4ramkimaradas esetén is lehetvé teszi a fesziiltségella-
tast egy meghatarozott ideig.

A 603 billentylis bemenetben tobb billenty(i van,
amelyekkel a 670 mikroprocesszorba be lehet vinni az
automatikus atvitelvezérld egység miikodéséhez sziik-
séges jeleket. A 604 kijelzbegységben példaul tobb
fénykibocsaté dioda van, amelyeket a 670 mikropro-
cesszor bekapcsolhat a robot miikédési allapotanak,
valamint az automatikus atvitelvezérld egység miiko-
dési allapotanak kijelzése végett. A 605 radidadod-egy-
ség egy kiilsé hasznal6 4ltal a robot vezérlése végett
bevitt vezérldjelet radion leadja a robotnak.

A 606 radiovevé egység a robot vagy egy 630 érzé-
kel§ jelét radion veszi, és a kimendjelet a 670 mikropro-
cesszorra adja. A 607 telefonhangado és -érzékeld egy-
ség telefonhangokat vagy tarcsazasi impulzusokat létesit
egy tavol 1évé telefon hivasa és kapcsolasa végett, ha a
606 radidvevo-egység altal a 670 mikroprocesszornak
tovabbitott jelek k6zott vészjelet lehet megkiilonboztetni
vagy érzékelni a kiilsé hasznal6 aital mikdédtetett, tavol
1évé telefonon kiildott kiilonbozé vezérlbjeleket, ezeket
tovabbitja, és a 670 mikroprocesszorra adja. A 608 be-
szédszintetizald egység az el6zbleg rogzitett iizeneteket
egy adott vészhelyzetnek megfelelden reprodukalja, és a
609 telefonvonal-interfészen at lizenetet kiild a kiilsé
hasznalénak vagy maés helynek.

A taldlmany szerinti automatikus atvitelvezérlé
egység a kovetkezéképpen miikodik. Ha a 601 tapegy-
ség fesziiltséget szolgaltat, és a 603 billentyii bemene-
tén a robot vezérlésére vonatkozd adatokat visznek be
a 670 mikroprocesszorba, akkor a bemendéjelek megje-
lennek a 604 kijelz8egységen, és egyidejlileg a 605 ra-
didado-egységen at a robotra jutnak, és igy a robot
vezérelhetd.

Ha egy kiils6 hasznalo beszédhanggal vagy telefon-
hanggal stb. a nyilvanos telefonvonalon 4t vezérldjelet
visz be a robot vezérlése végett, akkor ezt a vezérlGjelet
a 609 telefonvonal-interfészen 4t a 607 telefonhangadd
és -érzékeld egység érzékeli, tovabbitja, €s a 670 mikro-
processzorra adja. A 670 mikroprocesszor ezutan ve-
zérli a 605 radidado-egységet, és a vezérldjel a robotra
jut annak vezérlése végett.
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Ha a 606 radiovevG-egység akar az R robottol, akar
egy kiilon elhelyezett 630 érzékel6td] vészhelyzeti jelet
kap, akkor a 670 mikroprocesszor vezérli a 607 telefon-
hangad¢é és -érzékeld egységet telefonhivohangok léte-
sitése végett, s kozvetleniil a 650 telefonvonalra kap-
csolja a 609 telefonvonal-interfészen at, hogy kapcso-
latba lépjen a kiilsé hasznaldval vagy a hatosagokkal.

A 670 mikroprocesszor sziikség esetén a 608 be-
szédszintetizalé egység felhasznalasaval beszédiizene-
tet létesit, és a beszédjelet a 609 telefonvonal-interfé-
szen at a telefonvonalra kapcsolja. A mikroprocesszor
ezenkiviil elemzi a titkos kddszamot, amit csak a hasz-
nalod ismer, és ami a telefonvonalon at beadva hozzafér-
hetGvé teszi a robot vezérlését, és hozzaférést biztosit a
robothoz, ha a kédot helyesen vitték be.

Az automatikus atvitelvezérld egység mikodési fo-
lyamatat a 19c. abra szerinti folyamatabra kapcsan is-
mertetjiik részletesen.

A talalmany szerinti automatikus atvitelvezérl6 egy-
ség a 19c. abran lathatéan az S1 lépcsdben készenléti
allapotban van. Az S2 1épésben megkiilonbozteti, hogy
van-e a robottol vagy mas forrasbol kapott vészhelyzeti
jel vagy a kiils6 hasznalé altal bevitt vezérlgjel.

Az automatikus atvitelvezérld egység megkiilon-
bozteti, hogy a 606 radidvevo-egység vett-e vagy nem
vészhelyzeti jelet az R robottél, és bevitte-e ezt a
670 mikroprocesszorba vagy a 606 radiovevi-egység
vett-e vagy nem vészhelyzeti jelet a 630 érzékel6tdl, és
bevitte-e ezt a mikroprocesszorba. Megkiilonbozteti
tovabb4a, hogy érkezett-e vagy nem vezérlGjel a robot
vezérlésére telefonon, a nyilvanos telefonvonalon, a
609 telefonvonal-interfészen és a 607 telefonhangadé
és -érzékel egységen at, és hogy érkezett-e bemendjel
a 640 érzékelGtol.

A fenti megkiilonboztetések alapjan, ha sem vész-
helyzeti jel, sem vezérlGjel nincsen, akkor a folyamat
visszatér az S1 1épésre, és a készenléti allapot fennma-
rad. Ha vészhelyzeti jel érkezett a robottal vagy a radio-
veve-egységgel vezetékesen vagy radidval Gsszekotott
egyik 630, 640 érzékel6tdl, akkor a folyamat az S3 1é-
péssel folytatodik, és a 670 mikroprocesszor a 609 tele-
fonvonal-interfészt vezérli a telefonvonal nyitasara (,,a
kagylé6 felemelésére™), majd az 5S4 1épésben vezérlbjelet
ad a 607 telefonhangadé és -érzékeld egységnek, hogy
az vélasszon ki egy tavkdzlési szakaszt, vagyis a vész-
helyzetnek megfeleld, fenntartott telefonszamot és tar-
csaztatja a megfeleld telefonszdmot.

A 607 telefonhangado és -érzékeld egység ezutan
tarcsdzza a megfeleld telefonszamot, és az S5 lépés-
ben megkiilonbozteti, hogy a hivott szam foglalt-e
vagy nem.

Az S5 1épésben kicsengetési hang vagy foglaltsagi
jel érkezik. Ha a vonal foglalt, vagyis YES esetében a
609 telefonvonal-interfész a hivott vonalat a 670 mikro-
processzor vezérlése ala helyezi (telefonvonal ki), majd
meghatarozott id6 eltelte utén visszatér az S3 lépésre, és
ismétli a tarcsazasi tevékenységet. Kicsengetési hang
esetén, vagyis ha a megfelelS telefonszam nem foglalt,
a folyamat az S7 1épésre 1ép, és megkiilonbdzteti, hogy
a kagylot felvették-e vagy nem. Ha a kagylot nem vet-
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ték fel, akkor meghatdrozott varakozasi id6 kovetkezik.
Ha a kagylét felvették, akkor a folyamat az S8 1épésre
1ép, és a vészhelyzetnek megfeleld lizenetet vagy hely-
zetkodot ad le vagy a vészhelyzetnek megfeleld és eld-
zetesen rogzitett lizenetet ad ki a 608 beszédszintetizalo
egység Utjan, ami az iizenetet elére meghatarozottan
tobbszor ismétli.

Az §9 lépésben torténik annak észlelése, hogy az
iizenet vagy helyzetkdd adésa teljes volt-e vagy nem.
Ha igen, akkor az S10 1épésben a 609 telefonvonal-in-
terfész visszaallitja a vonalat a ,,kagyld helyretéve” alla-
potba, és a folyamat visszatér az S3 lépésre. Ez a folya-
mat ismétlédik mindegyik fenntartott teriiletre, vagyis a
vészesetben hivando6 dsszes telefonszamra a fentebb le-
irtak szerint, és ha a leadas nem fejez6dott be, akkor a
leadasi miivelet folytatodik.

Ha a leadasi miivelet befejez8dott, akkor természe-
tesen visszaall az S1 1épés készenléti allapota, és ismét
kovetkezik a vészhelyzeti jelérzékelés megkiilon-
boztetése.

Ha egy tavol 1év6 telefonrdl a robot szamara vezér-
16jel (hivéjel) érkezik, ami nem vészhelyzeti jel, és ez a
vezérlGjel az S2 lépésben a 670 mikroprocesszorra jut,
akkor a 670 mikroprocesszor vezérli a 609 telefonvo-
nal-interfészt, és kapcsolja a vonalat az S11 lépésben,
majd vezérli a 608 beszédszintetizalo egységet az
S12 Iépésben. igy a hasznalot felszolitja egy titkos szam
bevitelére, majd vételi készenléti allapotba all.

Az S13 lépésben a vételi készenléti allapotot fenn-
tartva megéllapitja, hogy a titkos szam telefonhanggal
vagy mas modon a telefonvonalon at beérkezett-e vagy
nem. Ha titkos szam érkezett be, akkor a vezérlés az
514 Iépésre 1ép, ahol a 607 telefonhangadoé és -érzékeld
egység a telefonhangokat vezérl6kodda alakitja at, amit
be lehet vinni a 670 mikroprocesszorba.

Az S§15 1épésben meghatarozza, hogy a 670 mikro-
processzor altal a 607 telefonhangadoé és -érzékeld egy-
ségtdl kapott vezérlokod titkos szama megegyezik-¢ a
tarolt koddal.

Az S15 1épésben, a megkiilonboztetés soran, ha a
titkos szam helytelen, vagyis nem egyezik a tarolt
szammal, akkor a vezérlés az S21 Iépésre lép, megsza-
kitja a telefonvonalat, és visszatér az S1 1épés készenléti
allapotaba. Ha a titkos szam egyezik, akkor a folyamat
az S16 lépésre 1ép, és a 608 beszédszintetizald egység
utjan iizenetet kiild, ami felszolitja a kiilsé hasznalét a
vezérlékod bevitelére.

Az igy bevitt vezérlékédot az S17 lépésben a
670 mikroprocesszor a 607 telefonhangad6 és -érzéke-
16 egység utjan veszi, és a 670 mikroprocesszor az
S18 lépésben a vezeérlokodnak megfeleld radiovezérls-
jelet képez, és azt a 605 radidado-egység tjan leadja a
robotnak.

A robot veszi a vezérlSjelet a 605 radidado-egység-
t6l, végrehajtja a megfeleld vezérlési miiveletet, majd
az S19 lépésben radion eredményjelet ad le. A 600 atvi-
telvezérld egység 606 radidvevo-egysége veszi ezt a je-
let, a mikroprocesszor elemzi ezt a jelet, és az S20 lé-
pésben a 609 telefonvonal-interfészen at az elemzett
tartalomnak megfelelé allapotiizenetet kiild, igy tajé-
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koztatva a kiilsé hasznalot arrél, hogy a vezérlgjel véte-
le és feldolgozasa megtortént.

A taladlmany szerinti automatikus atvitelvezérlé egy-
ség megkonnyiti a robot tavoli helyrdl valé vezérlését,
igy lehetévé valik a kell6 vezérlés és a robot hatékony
hasznalata.

A kovetkezOkben a talalmany szerinti mozgo riasz-
toberendezés egyik kisegitd egységét, egy birtokhabori-
to-észleld eszkdzt irunk le, ami egy ablak kozelében
van felszerelve, és ultrahangos észlelés Gtjan észleli az
ablakon 4t behatolo birtokhaboritot.

A taldlmanynak az ezen jellemzje szerint észleld-
eszkdzben van egy észlelelem, ami 180° szogben egy
magneses hajtas révén elfordul, és igy 180°-os latoszog-
ben észleli a birtokhaboritot, tovabba egyidejiileg lehe-
t6vé teszi a birtokhaboritd ,,nagysaginak” megitélését,
és ezéltal a 1atdmezdn athaladoé kis targyak, példaul kis
allatok stb. figyelmen kiviil hagyasat.

A fenti cél megvalésitasa végett a birtokhaboritd-
észleld eszkdzben van egy mikroprocesszor, egy tarolo
az ultrahangos érzékeld altal észlelt adatok taroldsara,
egy magnesezd tekercs az ultrahangos érzékels forgata-
sahoz szitkséges magneses erd 1étrehozasara, egy mag-
neses €rzékeld az ultrahangos érzékeldnek egy megha-
tarozott helyzetii pontbol vald, meghatarozott szogi el-
forduldsanak észlelésére és egy radidado, ami kifelé
kozli a mikroprocesszor altal rendellenesnek itélt alla-
potot.

A taldlmény szerinti birtokhaborito-észlelé eszk6z
egyik elényos kiviteli alakjat az abrak kapcsan ismer-
tetjlik.

A 20a. abran a talalmany szerinti eszk6z egy el6-
nyos kiviteli alakjanak oldalnézete lathato. A 20b. abra
a 20a. abra szerinti eszkdz ellnézete. A 20c. abra az
eszkoz mikodését példaszeriien bemutatd abra és a 20d.
abra a miikodési sorrendet mutaté folyamatabra.

A 20a.—20d. abran lathato a birtokhaborito-észlelé
egység 700 héza és az érzékelGtartd 703 alapzatra sze-
relt ultrahangos 702 érzékeld, ami ultrahanghullamot ad
le €s vesz. Az érzékelGtarté 703 alapzat két oldalan el6-
re meghatdrozott helyen 704 tartcsapszegek vannak.
A 704 tartocsapszegek csiicsaira kenéssel elldtott
705 csapszegek vannak szerelve. Igy az ultrahangos
702 érzékel6 180°-ban szabadon és siman elfordulhat.

A kenéssel ellatott 705 csapszegekhez 706 rugdk
csatlakoznak. A 705 csapszegeket és 706 rugdkat
707 rogzitbanyak veszik koriil, amelyek az ultrahangos
702 érzékeldt a 708 alapzathoz rogzitik.

A 700 hazhoz meghatarozott szégben egy 710 mag-
nesez6tekercs kapcsolodik, ami forgatder6t kozol az
ultrahangos 702 érzékelével. A 710 magnesezitekercs-
ben van egy 709 magnes, ami a tarto 703 alapzat alsd
végéhez kapcsolodik, és lehetévé teszi az ultrahangos
702 érzékeld elfordulasat. Egyébként a 710 magnesez6
tekercs és a 709 magnes egymassal szemben van elhe-
lyezve, amint ezt a folytonos vonal mutatja.

A 700 hazhoz az ultrahangos 702 érzékeld kozép-
pontjaval nagyjabol azonos magassagban csatlakozik a
maégneses 711 érzékeld. A 711 érzékeld biztositja, hogy
az ultrahangos 702 érzékeld elforduldsa ne haladja meg
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a 180°-ot. Az érzékel§ észleli az ultrahangos, 702 érzé-
kelével egyiitt elforduldé 709 magnes erdterét, és igy
megallapitja, hogy az ultrahangos 702 érzékeld helyes
szogben fordult-e el vagy nem.

Az é4brén lathat6 a 712 mikroprocesszor, az ultra-
hangos 702 érzékeld forgasa kozben észlelt adatok taro-
lasara szolgald 713 tar és a 714 radidado, ami az ANT
antennan jelet ad le a 712 mikroprocesszor altal rendel-
lenesnek itélt allapotrdl, példaul a 600 atvitelvezérld
egység szamara.

Az ultrahangos 702 érzékelé bemeneteit és kimene-
teit a 716 vezetékek kotik Ossze az érzékelGtartd
703 alapzattal, és 6ssze van kapcsolva a 704 tartdcsap-
szegekkel, illetve 707 rogzitGanyakkal. A 702 érzéke-
16t a 717 csatlakozok kotik Gssze a 712 mikropro-
cesszorral.

Az igy kialakitott birtokhaborit6-észleld eszkoz mii-
kodési sorrendjét a 20d. abra szerinti folyamatabra kap-
csan irjuk le.

Ha a 710 méagnesezdtekercs az S1 lépésben a birtok-
haborito-€szleld eszkdz mikodtetése végett fesziiltséget
kap, akkor az S2 lépésben az ultrahangos 702 érzékel§
egyrészt a 709 magnes, masrészt a 710 magnesezGte-
kercs altal gerjesztett, impulzusvezérelt erétér kozott
fellép6 taszitoerd kovetkeztében az dramutatd jarasaval
ellentétes irdnyban fordul el. Az S3 1épésben torténik
annak megkiilonboztetése, hogy a 702 érzékeld elég
messze visszaleng-e az oramutatd jardsaval megegyez6
irdnyban vagy nem ahhoz, hogy a magneses 711 érzé-
kel6 bekapcsolodjon.

Ha a magneses 711 érzékel6 a 709 magnes olyan
magnesezderejét észleli, ami altal bekapcsolodik, ak-
kor meghatarozza az alappontot, amire az ultrahangos
702 érzékeld 180°-kal — a szaggatott vonallal jelzett
kiinduléponttél mindkét irdnyban 90°-kal — elfordult.

Ha a magneses 711 érzékelé nem kapcsolodott be,
akkor a folyamat visszatér az S1 1épésre, és a 710 mag-
nesezdtekercsre adott impulzusvezérelt eré folytonosan
ndvekszik mindaddig, mig olyan magneses er6 nem 1é-
teslil, amelynek révén az ultrahangos 702 érzékel6re
haté forgatderd kovetkeztében a 702 érzékelS eléri a
180°-0s pontot. A tekercs aramellatasinak idozitése
ugyantgy torténik, mint a 8. és 9. dbran.

Ha az §3 lépésben a megkiilonboztetés azt jelzi,
hogy a magneses 711 érzékeld bekapcsolodott, akkor —
minthogy a 702 érzékeld elérte a 180° elfordulasi sz6-
get — a 710 magnesezStekercs magneses erejét és az
aramellatds idSzitését a 712 mikroprocesszorra ugy ve-
zérli, hogy az ultrahangos 702 érzékel6n fennmaradjon
ez az el6re meghatarozott forgatoerd.

Ezt kovetSen az S4 1épésben kovetkezik annak az
idGtartamnak az észlelése, ami alatt a magneses 711 ér-
zékel6 be van kapcsolva. Ez az idGtartam t6bb kisebb
id6tartamra osztodik, amelyek megfelelnek a 702 érzé-
kel adott szogelmozdulasainak. Ily modon torténik az
ultrahangimpulzusok kibocsatési idézitésének meghata-
rozésa és igy az érzékeld mindegyik oszcillacios ciklu-
saban tobbszords impulzusok keriilnek kibocsatasra,
ahogyan ezt a 20c. 4dbra grafikusan mutatja. Az S5 1é-
pésben az ultrahangos 702 érzékel6 meghatarozott id6-
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kozokben ultrahanghullimokat bocsat ki, és veszi is a
visszavert hullamot.

Az S6 lépésben a ,birtokhaborité nincs bent” 4lla-
potra vonatkoz6 referenciaadatot a 713 tar tarolja, ami a
visszavert ultrahanghullam kapott adatait — az ultrahan-
gos 702 érzékeld miikddésekor minden forgasi id6tar-
tamrol egy adatcsoportot — hasznalja fel. Az S7 1épés-
ben a 713 térben tarolt referenciaadat Gsszehasonlitasra
keriilt az §sszehasonlithatd forgasi idSkozokre vonatko-
z6 €s a 713 tarba késGbb bevitt adatokkal. Az S8 1épés
annak meghatarozasa, hogy a referenciaadat és az ész-
lelt adatok k6z6tt van-e kiilonbség vagy nincs.

Ha a referenciaadat és az aktudlis allapotrél észlelt
adatok kozott kiilonbség van, akkor az S8 1épésben vég-
zett sszehasonlitas eredményeként megvalosul a rend-
ellenes allapot elsd értékelése. Az S9 1épés a birtokha-
borité objektum nagysaginak meghatdrozasa a refe-
renciaadat és az aktualis allapotban észlelt adatok ko-
zotti kiilonbség nagysaga alapjan. Be van allitva egy
kiiszobérték, ami a riasztast kapcsolja. Ez az érték jelen-
t6s kiilonbségnek felel meg. Ennek az értéknek a tallé-
pésekor a folyamat az 510 1épésre 1ép. Ha nem, akkor a
folyamat visszatér az S5 1épésre.

Az S10 lépésben a radidadd egységen at kozlés
megy kifelé, hogy birtokhaborité van jelen. Ezt a jelet a
600 atvitelvezérld egység veszi, és tovabbi — részben
korabban ismertetett, részben késGbb ismertetendd —
intézkedéseket tesz, igy riaszt, tavol 1évé helyre telefo-
nal stb.

Az ultrahangos érzékeldvel ellatott ultrahangos ész-
leléegység igy megallapitja a birtokhaborité észlelését,
illetve ennek hianyét, valamint a birtokhaborit6 ,,nagy-
sdgat” az ultrahangos érzékeld 180°-os elfordulésa kdz-
ben észlelt adatok felhasznalasaval. Ez lehetdvé teszi a
helyes megitélést és a hibdk elkeriilését.

A kovetkezbkben a talalmany szerinti mobil riaszto-
berendezés részét képezl, vészhelyzeti beavatkozoegy-
séget irjuk le.

A vészhelyzeti beavatkozoegység feladata a sziiksé-
ges vészhelyzeti intézkedések azonnali megtétele a
veszteség vagy kar minimalizaladsa érdekében, gazszi-
vargas, tliz vagy behatolod észlelése esetén.

A taldlmany értelmében ezt a feladatot ugy oldjuk
meg, hogy gazszivargas esetén a robotban 1év4 mikro-
szamitoégép vezérlése alapjan miikddésbe 1ép egy
magnesszelep, motorhajtassal nyilik egy ajto, és a gaz-
szelep elzarodik. Ezaltal a gazszivargas megsziinik, és a
kiszivargott gaz kifelé tavozik. Birtokhaboritd észlelé-
sekor egy masik elektromagnes 1ép miikddésbe, és a
tavozasi helyeken egy redny zarodik. Igy a birtokhé-
borité nem tud elmenekiilni.

A taldlmany szerinti vészhelyzeti beavatkozoegység
elényds kiviteli alakjat részletesen leirjuk.

A taldlmany szerinti mobil riasztéberendezés R ro-
botja tartalmazza a fent emlitett hajtorendszert és egy
ultrahangos 29 érzékeldt, ami ultrahanghullamot bo-
csat ki, és veszi annak visszavert hullamat. fgy észleli
egy fizikai objektumnak a robot el6tti é&s mdgotti moz-
gésat. Van a robotban tovabba egy infravords 34 érzé-
kelS, ami veszi az emberi test altal keltett infravoros
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sugarzast, és igy észleli egy fizikai objektum bal és
jobb irdnyld mozgasat. Van benne tovabba egy
35 hangérzékel6, ami észleli és megkiilonbozteti az
livegtorést vagy egy csecsemd sirasat vagy hivo hang-
jat vagy hasonl6t. A robotban van még egy tiizészlel
40 érzékeld, ami tlz kitorését észleli, tovabba egy
4] gazszivargas-érzékeld, ami a gazszivargast észleli.
A 30 mikroszamitogép veszi ezeket az észlelt jeleket,
és megallapitja, hogy a hazban vagy irodaban fennéll-e
rendellenes dllapot vagy nem. Igy vezérli jelek leadasat
antennajan at az M vészjelz8hoz, az automatikus
600 atvitelvezérlé egységhez és a 800 vészhelyzeti
beavatkozoegységhez.

Ha az igy kialakitott mobil riasztoberendezésben a
30 mikroszdmitogép az ultrahangos 29 vagy az infra-
vords 34 érzékeld altal észlelt jelet kap, és megallapit-
ja, hogy birtokhaborité van jelen, akkor a 2la. abran
lathato 800 vészhelyzeti beavatkozéegység 801 vevd-
egysége veszi a 32 jeladé-vevd egységtdl a jelet, mii-
kodésbe 1ép egy 809 magnesszelep, hajtast kap a
811 motor, és az ajtoknal vagy ablakoknal 1évé 812 re-
ddény leereszkedik. Ez megakadalyozza a birtokhabori-
t6 elmenekiilését. A birtokhaboritd mozgisanak meg-
gatlasara mas intézkedéseket is lehet tenni, és termé-
szetszertileg egyidejiileg mikodésbe 1ép a 600 atvitel-
vezérld egység, és telefondl a rendSrségre stb. Ha a
gazszivargast észlel6 40 érzékeld gazszivargist észlel,
akkor a fent leirtakkal megegyezden a 32 jeladd-vevd
egység lead egy jelet, és ezt a jelet a 800 vészhelyzeti
beavatkozoegység 801 vevGegysége veszi. Miikodésbe
Iép a 804 magnesszelep, és lezar a 805 gazszelep.
Egyidejiileg jelet kap a 806 ajtonyitd egység, miiko-
désbe 1ép egy masik, 807 motor, és nyit egy 808 ajtot
vagy ablakot. Adhaté jel egy ventildtormotor 802 haj-
téegységének is. Ekkor megindul a 803 ventildtormo-
tor, €s a helyiségben Gsszegytlt gazt kiszellGzteti, ami-
vel megakadalyozza tiiz kitorését. Ha gazszivargas ko-
vetkezik be vagy birtokhaborité van jelen, akkor ki-
gyullad a 801 vevdegységbe szerelt figyelmeztets
814 lampa, és egyidejiileg megszolal egy 815 berregd.
Egy masik véltozatnil megszo6lalhat egy rogzitett be-
szédhang vagy szintetizalt beszédhang, ami kifelé tajé-
koztatést ad a rendellenes allapotrél.

A vészhelyzeti beavatkozdegység miikodési sor-
rendjét a 21b. és 2lc. abra szerinti folyamatabra kap-
csan irjuk le. MegjegyzendG, hogy ez a folyamat parhu-
zamosan végbemehet mas, elébb leirt intézkedésekkel,
példaul vészhelyzeti telefonhivassal, az M vészjelz6nek
leadott jelzéssel stb.

Az R robot megallasakor az S1° Iépés annak megal-
lapitasa, hogy van-e hangészlelés vagy nincs. Ha nincs,
akkor folytatédik ez a funkcio. Az S2° 1épésben végbe-
megy az ultrahanghullam kibocsatasa, és visszaverGdé-
sének vétele, valamint ezzel egyidejiileg egy emberi test
stb. altal keltett infravords sugarak észlelése. Ezeket az
ultrahangos 29 és infravords 40 érzékeldk végzik. Az
S1° lépésben és az S2’ Iépésben szokatlan hang észlelé-
sekor €s/vagy emberi test altal keltett infravords suga-
rak észlelésekor a folyamat az S3’ lépésre 1ép, €s ott
megallapitja, hogy birtokhdborité van-e vagy nincs.
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Ha nincs birtokhaborit6, akkor a folyamat visszatér
az S1’ 1épésre, és igy a fentebb leirt miivelet ismétls-
dik. Ha van behatolé, akkor a folyamat az S4° 1épésre
1ép, és a 30 mikroszamitogép PORTS kimenetérdl ka-
pott jel hajtja a 32 jelado-vevd egységet, ami az anten-
nan at a rendellenes allapotnak megfelel6 jelet ad le.
Ez a jel mikodteti az M vészjelz6t, az automatikus
atvitelvezérld egységet és a 801 vevlegységet. Az M
vészjelz6t hordoz6 hasznald igy tajékoztatist kap, és
ezzel egyidejiileg a fentebb leirtak szerint végbemegy
az automatikus telefonhivas egy rend6rérsre, tlizolto-
Orsre stb. Egyidejileg a 800 vészhelyzeti beavatko-
zbéegység 801 vevlegységének vezérlésével az S8’ 1é-
pésben miikddésbe 1ép egy figyelmeztetd 814 lampa és
egy 815 berregd, ami figyelmeztetd hanggal tajékozta-
tast ad kiviilre. Az S3’ 1épés utani barmelyik ponton
mikodtethetd a 809 magnesszelep, ami inditja a
810 motorhajtast. fgy a 811 motor leereszti az ablakok-
nal vagy ajtoknal 1évé reddnyt, igy csapdaba zarja a
birtokhdboritét és minimalizalja a kart. Ezek utan a
lépések utan a birtokhaboritot figyel§ funkcio befe-
jezddik.

Ugyancsak a 21b. dbran szerepel az S6° és S7° 1é-
pés, ami a helyiségekben keletkezett tiiz és/vagy fiist
észlelésével kapcsolatos. Ezek a lepések megegyeznek
a 2d. 4bra szerinti S17’ és S18’ 1épéssel, és ezért tovab-
bi magyarazatot nem igényeinek.

A 2lc. dbran lathatd a gazszivargas észlelésének
vezérlési folyamata. Az R robot allé helyzetében a
30 mikroszamitdgeép a 21c. abra szerinti, az S13” 1épés-
ben megallapitja, hogy van-e gazszivargas vagy nincs.
Ha nincs gazszivargas, akkor ismétli az S13° 1épést, és
folytonosan megéllapitja, hogy van-e szivargis vagy
nincs. Gazszivargas észlelésekor a 30 mikroszamito-
geép PORT12 bemenete jelet kap, és a 30 mikroszami-
togép megallapitja, hogy gaz szivargott ki. Az S14’ és
S15’ 1épésben a 30 mikroszamitogép egyik kimeneté-
rél kapott jel mikodteti a 32 jelado-vevs egységet, ami
az antennan 4t lead egy jelet, ami gazszivargas beko-
vetkeztének felel meg. fgy miikodteti az M vészjelz6t,
az automatikus atvitelvezérld egységet és a 33 vevoké-
sziiléket. Igy tajékoztatja az M vészjelzdt hordozd
hasznalot, és egyidejiileg automatikusan tarcsaz egy
rend6rérsot vagy mas vészhelyzeti telefonszamot. Az
S16° Iépésben kigyullad egy figyelmeztet§ 814 lampa,
és mikodésbe 1ép a 815 berregd, ami figyelmeztetd
hangot ad. Egyidejiileg a 30 mikroszamitogép kimene-
térdl és a 32 jelado-vevd egységrdl kapott jelet veszi a
801 vevGegység, az S17° lépésben miikddésbe 1ép a
804 magnesszelep, és a gazszivargads megsziintetése
végett zarja a 805 gazszelepet. Az S18’ Iépés meghata-
rozza, hogy a gazszelep lezart-e vagy nem. Ha a gaz-
szelep még nem zart le, akkor a folyamat visszatér az
S17° 1épésre. Ha a gazszelep lezart, akkor miikédésbe
1ép a 804 magnesszelep, €s mikddteti a 806 ajtonyito-
egységet, amelynek a motorja olyan iranyban forog,
hogy nyisson egy 808 ablakot vagy ajtot. Ha a 808 ajto
vagy ablak kinyilt, akkor az S20° 1épésben mikddésbe
1ép a ventilatormotor 802 hajtéegysége és a 803 venti-
latormotor, hogy a gézt eltivolitsa.
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A kiszivargott gaz kiszelléztetése kdzben, az S21°
lépésben a gazészleld 41 érzékeld folytonosan észleli,
hogy a helyiségben van-e gazszivargis vagy nincs. Az
Osszes gaz kiszellztetése utan a folyamat az S22’ 1é-
pésre lép, és a 806 ajtonyitd egység a motort ellenkezd
forgasi iranyban mikaodtetve zarja a 808 ablakot vagy
ajtot. Ha még van gaz, akkor a folyamat visszatér az
S17’ 1épésre, és ismételten végrehajtja a szivargasmeg-
sziintetési és szelldztetési folyamatokat. Az el8z8 leiras
szerint ugyan birtokhaborit6 esetén egy red6ny ereszke-
dik le a helyiség lezarasa végett, de a talalmany nincs
ilyen miveletre korlatozva, és tartalmazhat barmilyen
sziikséges vészhelyzeti intézkedést.

A taldlmany szerinti robotos biztonsagi riasztobe-
rendezésnél gazszivargas észlelésekor egy magnes-
szelep a gazszivargis megsziintetése végett zarja gaz-
nyito és elzard szelepet, mikodtet egy motort ajtd vagy
ablak nyitdsa végett, és hajt egy ventilatort szell6ztetés
végett. A gaz kiszell6zése utan az ablak vagy ajté zar-
hat6. Ez meggatolja a gazszivargds miatti fulladast
vagy tlizet.

A fenti leirds ugyan olyan mobil riasztoberendezést
ir le, amelynek a robotjaban két mikroszdmitogép van,
de a talalmany nincs erre a kialakitasra korlatozva, és
példaul kialakithaté gy is — a talalmany szellemétdl
vagy terjedelmétdl valo eltérés nélkiil —, hogy egy mik-
roszamitogép alkalmazasaval miikodjon.

A leirtak szerint a taldlméanynak t6bb jellemzgje és
ezekbdl ereds elénye van. Igy a berendezés ellendrzése
alatt 4ll6 haz vagy iroda telefonszdmdanak tarcsazasa
utdn egy titkos kodszam tarcsazasaval a mobil riaszto-
berendezés a hasznalé tdvolléte esetén tavmii-
kodtethetd. Minthogy nincs sziikség vezetékekre, ezért
elmaradnak a huzalozassal jaré munkaerékoltségek és
szerelési koltségek. A kiilonbozd észleld érzékelSk a
robotba vannak szerelve, és ezért a kiilonbdzd helyekre
szerelt érzékelBkkel miikodd, szokvanyos hazi bizton-
sagi és ellen6rzs rendszerrel rendszerint egylittjaro kiil-
s6 megjelenési problémak megsziinnek. Az észlels ér-
zékelSket nem kell huzalozni, igy nem &ll fenn annak
veszélye, hogy kiils6 személy vagy behatold ezeket a
huzalokat vagy az érzékel6khoz mend tapvezetékeket
elvagja. A mobil riasztoberendezést a kivanatnak meg-
felelden jogosult hasznaldé mikodtetheti.

SZABADALMI IGENYPONTOK

1. Mobil riasztoberendezés, amely egy olyan 6njarod
robot, amely tartalmaz egy adasvezérl6t (32), egy radio-
vevét (33), valamint tobb érzékeldt, és az adasvezérld
(32) az érzékelSk rendellenes allapotra aktiv kimenetei-
re van kotve, és ezekkel van meghajtva, azzal jellemez-
ve, hogy egy elére nem meghatarozott (itvonalon moz-
20 6njard robot, amelyhez tartozik még tovabba:

egy, az adasvezérlé (32) kimenetére kotott, annak
jelére egy jogosult hasznalot riaszto vészjelzé (M),

egy, az adasvezérld (32) jelét felfogo és ezzel akti-
véltan egy adott telefonszamra hivdjelet kiildg, tovabba
a jogosult hasznalotol telefonon at utasitasokat fogadd
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és a radiovevonek (33) tovabbitd automatikus atvitelve-
z€rl6 egység (AD);

egy, ultrahanghullamokat eldrefelé kibocsato, egyi-
dejlileg a visszavert hullamokat felfogo, igy egy térrészt
figyeld és a térrészrdl észlelési jelet eldallitd iranyitd-
rendszer (60); és

egy, ezen észlelési jel alapjan a robot mozgasi ira-
nyat meghatarozé elsé mikroszamitogép (10).

2. Az 1. igénypont szerinti mobil riasztoberendezés,
azzal jellemezve, hogy a robot aramellatisat biztosito
tapegysége (70) van, és egy jogosult hasznalotdl vezér-
16 utasitasokat fogado és egy titkos kédot tarolo, ennek
révén a jogosult hasznalokat az illetéktelen hasznalok-
t6] megkiilonboztetd primer vezérldeszkoze van.

3. A 2. igénypont szerinti mobil riasztGberendezés,
azzal jellemezve, hogy a tapegység (70) egy akkumula-
torbol (37) és ahhoz csatlakoztatott egyenaramu t6ltés-
érzékeldbdl all.

4. Az 1-4. igénypontok barmelyike szerinti mobil
riasztoberendezés, azzal jellemezve, hogy az iranyito-
rendszerben (60) van egy magnesezGtekercs (63), ami
az els6 mikroszamitogéptdl (10) kapott oszcillilo im-
pulzussal van mikddtetve; egy, a magnesez6tekerccsel
(63) mikodtetett ultrahangos érzékeld, és egy, az els6
mikroszamitogép (10) helyes miikodését feliigyel ész-
leld aramkor.

5. A 4. igénypont szerinti mobil riasztoberendezés,
azzal jellemezve, hogy az ultrahangos érzékelGben van
egy jelatalakito (64) és egy ahhoz csatlakoztatott perio-
dikus tizemi ad6-vev§ aramkor (102).

6. Az 5. igénypont szerinti mobil riasztéberendezés,
azzal jellemezve, hogy a magnesez6tekercshez (63) tar-
tozik egy pasztazd hajtas (556), ami &ltal magneses el-
mozditderdk hatnak a jelatalakitora (64, 536) és egy, az
elmozditoerdket 1étrehozé impulzuskelt egység, ami a
pasztazo6 hajtashoz (556) van kapcsolva.

7. A 6. igénypont szerinti mobil riasztoberendezés,
azzal jellemezve, hogy a pasztazoé hajtas (556) tartalmaz
tovabbd egy magnest (574), ami a jelatalakité (536)
nullahelyzetében a magnesezGtekercshez (558) képest
eltoltan és attdl bizonyos tdvkézre van Gsszekdtve a
jelatalakitoval (536), és a magneses elmozditéer8k val-
takozoan ellentétes irdnytiak a magneshez (574) képest.

8. A 7. igénypont szerinti mobil riasztdberendezés,
azzal jellemezve, hogy a jelatalakité (536) elmozdulasat
az alaphelyzetb6l a maximalis pasztazasi sz6gig hata-
rolo litkozokkel (530) van ellatva.

9. A 8. igénypont szerinti mobil riasztdberendezés,
azzal jellemezve, hogy vannak benne a pasztazo hajtas-
hoz (556) kapcsolt helyzetérzékeld elemek, amelyek a
jelatalakitd elem (536) pasztazd elmozdulasakor észle-
lik annak megérkezését az alaphelyzetbe, és vannak
benne allithaté elemek, amelyekkel az elmozditéerék
nagysaga ¢és fazisa vezérelten valtoztathato, és igy
a jelatalakité elem (536) pasztazé elmozdulasa a
pasztazasi szogben az alaphelyzet észlelése révén fenn-
tarthato.

10. A 4. igénypont szerinti mobil riasztoberendezés,
azzal jellemezve, hogy a mikroszamit6gép (10) helyes
mitkodését feliigyeld észlelddramkdrben van egy, az
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ado6-vevé aramkorhoz (102) kapcsolt impulzusvezérld,
ami a jelatalakité elem (536) pasztazé elmozdulasdhoz
képest idézitve szabalyozd elem.

11. Az 1-3. igénypontok barmelyike szerinti mobil
niasztoberendezés, azzal jellemezve, hogy a robotban
van tovabba egy hajtéegység, ami hajtoer6t létesit az
eléreiranyd és hatrairinyd mozgashoz és kormanyzas-
hoz, és van benne egy hidnyos feliiletet észleld egység.

12. A 11. igénypont szerinti mobil riasztéberende-
zés, azzal jellemezve, hogy a hajtegységben van egy
hajtéeszkoz (200) a robot elSreiranya és hétrairanyu
mozgatasahoz, és egy kormanyeszkoz (201) a haladasi
irény tetszleges valtoztatasahoz.

13. A 12. igénypont szerinti mobil riasztoberende-
zés, azzal jellemezve, hogy a hajtéeszkéz (200) a kor-
manyeszkozre (201) van szerelve.

14. A 11. igénypont szerinti mobil riasztoberende-
zés, azzal jellemezve, hogy a kormanyeszkoz (201) egy
korményzéasvezérls taggal (202) van vezérelve.

15. A 12. igénypont szerinti mobil riasztoberende-
z¢és, azzal jellemezve, hogy a kormanyeszkézben (201)
van egy forgo tarcsa (270), amit egy napkerék (272)
hordoz.

16. A 10. igénypont szerinti mobil riasztoberende-
z¢és, azzal jellemezve, hogy a hidnyos feliiletet észleld
egységben tobb, a robot alsé oldalan elhelyezett golyd
(330) és tobb emeltyl (320) van, amelyeknek az egyik
végén egy golyd (330), a masik végén egy magnes
(341) van elhelyezve, és van legalabb egy esésérzékeld
(46, 47), ami az egyik vagy tobb golyd (330) helyzet-
véltozasara reagalva érzékeli a padlofeliilet allapotat.

17. A 16. igénypont szerinti mobil riasztéberende-
zés, azzal jellemezve, hogy az esésérzékelé (46, 47)
tartalmaz tovabba egy Hall-elem cellat (343), amelyben
van egy Hall-elem chip (342) és a Hall-elem cella (343)
ugy van elhelyezve, hogy egy goly6 (330) adott szint
ala valo esésekor szemben van a magnessel (341).

18. Az 1. igénypont szerinti mobil riasztoberende-
zés, azzal jellemezve, hogy a robotban van tovabba egy
objektumok mozgasat ultrahanghullamok kibocsatasa
¢és a visszavert hullimok felfogésa révén észlel6 ultra-
hangos érzékeld (29); egy passziv mozgasérzékelGként
kialakitott infravords érzékel6 (34); egy hangérzékeld
(35); egy komyezeti hémérséklet érzékels (39); egy
tizészlel6 ionizacios érzékeld (40); és egy, az Osszes
érzékeld kimendjelét Gsszesitd és ennek alapjan a rend-
ellenes allapot 1étrejottét vizsgaldé masodik mikroszami-
togép (30), amellyel az adasvezérl6 (32) van meghajtva.

19. A 18. igénypont szerinti mobil riasztdberende-
zés, azzal jellemezve, hogy két ultrahangos érzékelGje
(29) van.

20. Az 1. igénypont szerinti mobil riasztéberende-
zés, azzal jellemezve, hogy a robotban van tovabba egy
aramellatast biztositd tapegység (70); a jogosult hasz-
nalotdl telefonon 4t vezérld utasitasokat fogado és egy
titkos kédot tarold, ennek révén a jogosult hasznalokat
az illetéktelen hasznaloktd! megkiilonboztetd eszkoz;
egy ultrahanghullamokat eldrefelé kibocsatd, egyideji-
leg a visszavert hullamokat felfogo, igy egy térrészt
figyeld és a térrészrdl észlelési jelet elGallitd iranyito-
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rendszer (60); egy ezen észlelési jel alapjan a robot
mozgasi irdnyat meghatarozo elsd mikroszamitogép
(10); egy ultrahanghullamokat eldrefelé kibocsato,
egyidejiileg a visszavert hullimokat felfogo, igy anyagi
objektumok mozgasat észlelé ultrahangos érzékeld
(29); egy anyagi objektumok jelenlétét vagy mozgasat
€szleld passziv infravords érzékeld (34); egy tiizészleld
ionizacios érzékeld (40); és egy, az Osszes érzékeld ki-
mendjelét 6sszesitd €s ennek alapjan a rendellenes alla-
pot létrejottét vizsgaldé masodik mikroszamitogép (30),
amellyel az adasvezérld (32) van meghajtva.

21. A 20. igénypont szerinti mobil riasztoberende-
zés, azzal jellemezve, hogy van benne tovabba egy
kommunikaciés kapcsolatot létesité buszvezeték (75)
az els@ mikroszamitogép (10) és a méasodik mikrosza-
mitogép (30) kozott.

22. A 21. igénypont szerinti mobil riasztoberende-
zés, azzal jellemezve, hogy van benne tovabba egy, a
robot helyes mikdédését meghatarozd szimulacios
terminal.

23. Az 1. igénypont szerinti mobil riasztoberende-
z¢és, azzal jellemezve, hogy az automatikus atvitelvezér-
16 egységben (AD) van egy mikroprocesszor; egy bil-
lentyiis bemenet (603) a mikroprocesszor programjanak
bevitelére; egy radiovevo-egység (606) vészhelyzetet
érzékeld jelnek és vezérlGjelnek a robottdl vald vételé-
re; egy telefonhangad6 és -érzékel egység (607) tele-
fonhivéas kiaddsara vagy észlelésére és kiilsd hasznald
telefoniizenetének vételére; egy beszédszintetizalé egy-
ség (608) egy érzékelt helyzetnek megfeleld beszédiize-
net szintetizalasara és reprodukaldsara, amely beszéd-
szintetizalo egység (608) a mikroprocesszorhoz van
kotve, és azzal van vezérelve; egy radidado-egység
(605) a kiils6 hasznalotol vett telefoniizenetnek megfe-
leld vezérlGjel robot szamdara val6 leadasara; egy
kijelz6egység (604) a robot allapotanak kijelzésére.

24. A 23. igénypont szerinti mobil riasztéberende-
zés, azzal jellemezve, hogy a mikroprocesszor egy tele-
fonvonalra (650) van kétve.

25. A 23. igénypont szerinti mobil riasztoberende-
z2és, azzal jellemezve, hogy a mikroprocesszor a telefon-
hangadoé és- érzékeld egységen (607) at van a telefon-
vonalra (650) kétve.

26. A 23. igénypont szerinti mobil riasztéberende-
zés, azzal jellemezve, hogy a mikroprocesszor a radio-
adé-egységre (605) és a radidvevi-egységre (606) van
kotve.

27. A 23. igénypont szerinti mobil riasztoberende-
zés, azzal jellemezve, hogy a mikroprocesszor a billen-
tylis bemenetre (603) van kotve.

28. Az 1-27. igénypontok barmelyike szerinti mo-
bil riasztoberendezés, azzal jellemezve, hogy el van
latva tovabba egy, a robot miiveleteit iranyito tavvezér-
16vel (A).

29. Az 1-28. igénypontok barmelyike szerinti mo-
bil riasztéberendezés, azzal jellemezve, hogy a robotban
van tovabba egy két forgasi irdnnyal rendelkezd el6-
re/hatra hajtomotor (44); egy 6 6nbedlld kerék (9), ami
a hajtomotor (44) elSre és hatra forgasanak megfeleléen
van forgatva; az Onbealld kerékkel (9) forgasi kapcso-
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latban 1év6 dnbedlld gorgdk (7A, 7B); legalabb egy, a
padiofeliilet folytonossagi hidnyait észleld esésérzékeld
(46, 47); az 6nbedllo gorgdk (7A, 7B) forgasat észleld
hajtasiallapot-érzekeldk (48, 49); a robotot az elsd mik-
roszamitogép (10) kimendjele szerint kormanyzo kor-
manymotor (45); a hajtémotor (44) forgasaval 6sszeko-
tott sebességészleld érzékeld (50); és a kormanyzasi
szoget észlels érzékeld (51).

30. Az 1-29. igénypontok barmelyike szerinti mo-
bil riasztoberendezés, azzal jellemezve, hogy a robotban
van tovabba egy hangérzékels (35); és egy komyezeti
hémérséklet érzékels (39).

31. Az 1-30. igénypontok barmelyike szerinti mo-
bil riasztéberendezés, azzal jellemezve, hogy az onjard
robothoz tartozik még tovabba egy ultrahang kibocsata-
saval miikods, birtokhadboritot észleld egység.

32. A 31. igénypont szerinti mobil riasztoberende-
z¢s, azzal jellemezve, hogy a birtokhaboritot észleld
egységben van egy mikroprocesszor (712); egy ultra-
hangos érzékel6 (702) ultrahanghullim adasara és véte-
lére; egy tar (713) az ultrahangos érzékeld (702) altal
észlelt adatok tarolasara; egy magnesezdtekercs (710)
az ultrahangos érzékelGt (702) forgatd magneses eré
létrehozésara; egy magneses érzékels (711) az ultrahan-
gos érzékel6 (702) elére meghatarozott helyld pontbol
elére meghatarozott szbggel torténd elfordulasanak ve-
zérlésére és egy radidadd (714) a mikroprocesszor
(712) altal megallapitott rendellenes dllapot kozlésére.

33. A 32. igénypont szerinti mobil riasztéberende-
zés, azzal jellemezve, hogy az ultrahangos érzékeld (702)
egy haztarté alapzatra (703) van szerelve, amelynek az
egyik végéhez egy magnes (709) van csatlakoztatva.

34. A 33. igénypont szerinti mobil riasztoberende-
zés, azzal jellemezve, hogy a haztarté alapzatban (703)
tobb tartocsapszeg (704) van, amelyekkel az ultrahan-
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gos érzékelé (702) szabadon elfordulhaté moédon van
rogzitve, és ezek a tartocsapszegek (704) az alapzat
(703) két oldaldhoz kapcsolddnak.

35. A 34. igénypont szerinti mobil riasztéberende-
zés, azzal jellemezve, hogy a haztarté alapzat (703)
rogzitéanyakkal (707) van aldtamasztva, és ezek a
rogzitdanyak (707) egy csapagyat (705) és egy rugoét
(706) tartanak.

36. A 35. igénypont szerinti mobil riasztéberende-
z¢€s, azzal jellemezve, hogy az ultrahangos érzékel6t
(702) egy vezeték (716) koti 6ssze a mikroprocesszorral
(712) és a rogzitéanyakkal (707), amelyekbe a csapagy
(705) és a rug6 (706) be van helyezve.

37. Az 1-36. igénypontok barmelyike szerinti mo-
bil riasztoberendezés, azzal jellemezve, hogy a robothoz
tartozik még tovabba egy, az eldallt vészhelyzeti alla-
potban sziikséges intézkedéseket foganatosito, ezaltal a
kart vagy veszteséget minimalizalé vészhelyzeti
beavatkozbdegység (800).

38. A 37. igénypont szerinti mobil riasztéberende-
zés, azzal jellemezve, hogy a vészhelyzeti beavatkozd-
egységben (800) van egy ventilatormotor (803) hajtd
egység (802); egy gazszelepet (805) vezérld egység;
egy ajtot vagy ablakot nyito ajtonyitd egység (806); egy
nyilaszaré szerkezetet red6nnyel (812) lezdré motorhaj-
tas (810); és egy riasztoegység.

39. A 38. igénypont szerinti mobil riasztoberende-
zés, azzal jellemezve, hogy a gazszelepet (805) vezérld
egység és az ajtonyitd egység (806) egy magnes-
szelepre (804) van kotve, amely gazszivargéas-észlelés-
sel van aktivalva.

40. A 38. igénypont szerinti mobil riasztoberende-
z¢s, azzal jellemezve, hogy a redény (812) motorhajtasa
(810) egy magnesszelepre van kotve, amely behatolast
észleléssel van aktivalva.
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