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Verfahren und Vorrichtung zur Messung der Geschwindigkeit cines bewegten Objekts.

67 Auf das zu vermessende Objekt werden durch Fol-
gen optischer Impulse gebildete Messstrahlen gerich-
tet und die vom Objekt reflektierten Messstrahlen wer-
den empfangen und ausgewertet, wobei aus den Laufzei-
ten der Impulse vom Sender (L,S, 103) zum Objekt und 3 1278
von diesem zuriick zum Empfinger Entfernungswerte,’ L Lo +
Entfernungsdifferenzen und Geschwindigkeitswerte gebil- 9'—’
det werden. Die Bestimmung der Geschwindigkeitswerte __,?L
erfolgt anhand von Serien von mehreren unmittelbar auf- won bwo .
einanderfolgenden Entfernungswerten und Entfernungs-
differenzen, und zwar von solchen, bei denen alle Werte
innerhalb eines festgelegten Toleranzbereichs iiberein-
stimmen. Vorzugsweise werden mehrere rdumlich getrenn-
te Messstrahlen auf das Objekt gerichtet, deren Laufzei-
ten getrennt ausgewertet werden. Das Ergebnis wird nur e
dann als zuverldssig akzeptiert, wenn von verschiedenen 35
Messstrahlen stammende Geschwindigkeitswerte vorlie- 8 7
gen und innerhalb eines festgelegten Toleranzbereichs :
{ibereinstimmen. -] [
Dadurch werden Messwerte, die durch die Verlage-
rung des Auftreffpunkts der Messstrahlen auf dem zu ver-
messenden Objekt oder durch die gleichzeitige Vermes-
sung mehrerer Objekte gebildet werden, nicht beriick-
sichtigt. Das Verfahren eignet sich deswegen besonders
gut zur Geschwindigkeitskontrolle im Strassenverkehr.
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PATENTANSPRUCHE

1. Verfahren zur Messung der Geschwindigkeit eines
bewegten Objekts mittels gepulster optischer Strahlung, bei
welchem durch Folgen optischer Impulse gebildete Mess-
strahlen auf das zu vermessende Objekt gerichtet und die von
diesem reflektierten Messstrahlen empfangen und ausge-
wertet werden, wobei aus den Laufzeiten der Impulse vom
Sender zum Objekt und von diesem zuriick zum Empfinger
Entfernungswerte und aus diesen Entfernungsdifferenzen
gebildet und durch Division von Entfernungsdifferenzen
durch die zugehdrigen Zeitintervalle Geschwindigkeitswerte
des Objekis bestimmt werden, dadurch gekennzeichnet, dass
die Bestimmung der Geschwindigkeitswerte jeweils anhand
von Serien von mehreren unmittelbar aufeinanderfolgenden
Entfernungswerten und Entfernungsdifferenzen erfolgt,
wobei nur solche Serien von Entfernungsdifferenzen beriick-
sichtigt werden, bei denen alle Werte innerhalb eines festge-
legten Toleranzbereichs iibereinstimmen, und dass jeder
Geschwindigkeitswert durch Division der Summe minde-
stens einer derartigen Serie von Entfernungsdifferenzen
durch die Summe der zugehorigen Zeitintervalle der betref-
fenden Impulsfolgen errechnet wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet,
dass auf das zu vermessende Objekt (F) mindestens zwei
rdumlich getrennte Messstrahlen (1/, 2/, 3/) gerichtet und
deren Laufzeiten getrennt ausgewertet und dadurch fiir jeden
der riumlich getrennten Messstrahlen Entfernungswerte,
Entfernungsdifferenzen und Geschwindigkeitswerte des
Objekts (F) gebildet werden, und dass das Ergebnis dieser
Messung nur dann als zuverldssig akzeptiert wird, wenn von
verschiedenen raumlich getrennten Messstrahlen stammende
Geschwindigkeitswerte vorliegen und wenn diese innerhalb
eines festgelegten Toleranzbereichs iibereinstimmen.

3. Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet,
dass mehr als zwei, vorzugsweise vier bis sechs, Messstrahlen
(17,27,3") auf das zu vermessende Objekt (F) gerichtet
werden.

4. Verfahren nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet,
dass die Messstrahlen (1/, 2/, 3) von einer einzigen Quelle
(L) ausgesandt werden und die verschiedenen riumlich
getrennten Lagen sequentiell einnehmen.

5. Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet,
dass die Messung automatisch abgebrochen wird, wenn nach
einer bestimmten Messdauer nicht mindestens zwei von aus
verschiedenen rdumlich getrennten Messstrahlen (17,27, 3)
stammende Geschwindigkeitswerte vorliegen und innerhalb
des festgelegten Toleranzbereichs iibereinstimmen.

6. Verfahren nach einem der Anspriiche 2 bis 5, dadurch
gekennzeichnet, dass aus den innerhalb des festgelegten
Toleranzbereichs iibereinstimmenden Geschwindigkeits-
werten der verschiedenen Messtrahlen (1, 2/, 3/) ein Durch-
schnittswert gebildet wird, welcher das verbindliche Ergebnis
der Geschwindigkeitsmessung darstellt.

7. Vorrichtung zur Durchfiihrung des Verfahrens nach
Anspruch 1, mit einer gepulsten Lichtquelle, einer Sen-
deoptik, einer Empfangsoptik, einem Empfinger und mit
einer elektronischen Auswerteinheit zur Bildung von Entfer-
nungswerten des angemessenen Objekts aus den Laufzeiten
der ausgesandten und empfangenen optischen Impulse und
zur Bildung von Entfernungsdifferenzen aus den Entfer-
nungswerten sowie zur Berechnung von Geschwindigkeits-

werten des angemessenen Objekts aus den Entfernungsdiffe- -

renzen, dadurch gekennzeichnet, dass die elektronische Aus-
werteinheit (120) einen Speicher (136) zur voriibergehenden
Speicherung einer Mehrzahl von Entfernungsdifferenzen
sowie Mittel zum Vergleich jeder neu gewonnenen Entfer-
nungsdifferenz mit einem gespeicherten Wert zwecks Auf-
finden einer Serie von mehreren unmittelbar aufeinanderfol-

genden und innerhalb eines festgelegten Toleranzbereichs
iibereinstimmenden Entfernungsdifferenzwerten enthilt.

8. Vorrichtung nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet,
dass zwischen der gepulsten Lichtquelle (L) und der Sen-

s deoptik (10) eine zur optischen Achse () schriig liegende und
um diese rotierbare durchsichtige Scheibe (5) angeordnet ist,
bei deren Rotation eine Ablenkung der von der Lichtquelle
ausgesandten Messstrahlen in verschiedene Raumwinkelsek-
toren (RS) erfolgt, und dass die elektronische Auswerteinheit

10 Mittel (120) zur Speicherung der in verschiedenen Raumwin-
kelsektoren gewonnenen Geschwindigkeitswerte und zu
deren gegenseitigem Vergleich enthilt.

9. Vorrichtung nach Anspruch 8, gekennzeichnet durch
eine Senderausldse- und Antriebsregelschaltung (123) fiir die

15 Synchronisation der Rotation der Scheibe (S) mit einer Sen-
derauslosimpulsfolge, deren Frequenz in einem definierten
Verhdéltnis zur Drehzahl der Scheibe steht.

10. Vorrichtung nach Anspruch 9, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Senderauslose- und Antriebsregelschaltung

20 (123) einen frequenzstabilen Generator (139) mit nachfol-
gendem Frequenzteiler (145) zur Erzeugung von Impuls-
folgen fiir ein Zeitraster aufweist, und dass ein Phasenkom-
parator (151) fiir den Vergleich von Impulsen einer die Rota-
tion der Scheibe (S) iiberwachenden Lichtschranke (LS) mit

25 Impulsen des Zeitrasters vorgesehen und der Regelausgang
(153) des Phasenkomparators (151) iiber einen Leistungsver-
stérker (156) mit dem Antrieb (M) der Scheibe verbunden ist,
wobei der Kontrollausgang (164) des Phasenkomparators
und Ausgénge (Qo, Q3) des Frequenzzihlers mit Eingéingen

30 (161, 162; 149, 159) von zwei Flip-Flops (158, 160) verbunden
sind, deren Ausgénge (165, 168) iiber ein UND-Tor (167) mit
dem ersten Eingang (171) eines weiteren UND-Tores (172)
verbunden sind, wobei dem zweiten Eingang (173) dieses
weiteren UND-Tores (172) aus dem Frequenzzihler eine Sen-

35 derausldseimpulsfolge zugefiihrt ist und das weitere
UND-Tor (172) zufolge der logischen Verkniipfung der zuge-
fiihrten Signale nur bei Synchronisation der Rotation der
Scheibe mit dem Zeitraster durchlissig geschaltet und der
Ausgang (126A) der Senderauslose- und Antriebsregelschal-

40 tung mit der Lichtquelle (L) verbunden ist.

45 Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Messung der
Geschwindigkeit eines bewegten Objekts mittels gepulster
optischer Strahlung, bei welchem durch Folgen optischer
Impulse gebildete Messstrahlen auf das zu vermessende
Objekt gerichtet und die von diesem reflektierten Mess-

50 strahlen empfangen und ausgewertet werden, wobei aus den
Laufzeiten der Impulse vom Sender zum Objekt und von
diesem zuriick zum Empfinger Entfernungswerte und aus
diesen Entfernungsdifferenzen gebildet und durch Division
von Entfernungsdifferenzen durch die zugehérigen Zeitinter-

s5 valle Geschwindigkeitswerte des Objekts bestimmt werden.

Aus dem US-Patent 3 690 767 ist ein Verfahren dieser Art
bekannt, welches zum Andocken von Schiffen verwendet
wird. Bei diesem Verfahren wird eine gepulste optische Strah-
lung gegen Retoreflektoren ausgesandt und anhand der Lauf-

60 zeiten der reflektierten Strahlung werden Standort, Lage und

Geschwindigkeit des Schiffes festgestellt. Jeder Impuls wird

durch Vergleich mit dem Durchschnittswert der Impulse der

vergangenen Sekunden auf seine Giiltigkeit iiberpriift. Aus
allen giiltigen Messwerten wird ein 1-Sekunden-Durchschnitt

65 gebildet und gespeichert und aus der Differenz bestimmter
1-Sekunden-Durchschnitte wird schliesslich die Geschwin-
digkeit des Schiffes abgeleitet.

Wenn ein derartiges Verfahren zur Geschwindigkeitskon-



trolle im Strassenverkehr verwendet werden soll, beispiels-
weise bei Messungen mit einer sogenannten Radarpistole,
dann ist zu beachten, dass dann, wenn sich wihrend der Mes-
sung der Auftreffpunkt der Messstrahlen auf dem zu vermes-
senden Objekt verlagert, unterschiedliche Entfernungs- und
damit anch Geschwindigkeitswerte resultieren. Dies ist des-
wegen der Fall, weil Fahrzeuge in aller Regel unregelméssig
geformt sind. Ausserdem kommt es bei Geschwindigkeits-
messungen, insbesondere bei solchen bei hoher Verkehrs-
dichte, immer wieder vor, dass die Messstrahlen wihrend
einer Messung auf verschiedene Objekte mit unterschied-
lichen Geschwindigkeiten auftreffen. Dies hat zur Folge, dass
die ermittelte Geschwindigkeit einen Mischwert von meh-
reren Fahrzeugen darstellt und daher fiir polizeiliche Mass-
nahmen praktisch unbrauchbar ist.

Die Erfindung hat daher die Aufgabe, ein Verfahren der
eingangs genannten Art anzugeben, bei welchem sowohl
durch die Verlagerung des Auftreffpunkts der Messstrahlen

auf dem zu vermessenden Objekt als auch durch die gleichzei-

tige Vermessung mehrerer Objekte gebildete Messwerte nicht
beriicksichtigt werden.

Diese Aufgabe wird erfindungsgeméiss dadurch geldst,
dass die Bestimmung der Geschwindigkeitswerte jeweils
anhand von Serien von mehreren unmittelbar aufeinander-
folgenden Entfernungswerten und Entfernungsdifferenzen
erfolgt, wobei nur solche Serien von Entfernungsdifferenzen
beriicksichtigt werden, bei denen alle Werte innerhalb eines
festgelegten Toleranzbereichs iibereinstimmen, und dass
jeder Geschwindigkeitswert durch Division der Summe min-
destens einer derartigen Serie von Entfernungsdifferenzen
durch die Summe der zugehérigen Zeitintervalle der betref-
fenden Impulsfolgen errechnet wird.

Bei der erfindungsgemissen Losung wird also mit anderen
Worten nach denjenigen Zeitintervallen gesucht, wihrend
derer die Geschwindigkeit konstant ist. Denn dann kann
angenommen werden, dass der sich ergebende Messwert
zuverlassig und fiir das vermessene Fahrzeug charakteristisch
ist. Auch bei dem bereits genannten US-Patent 3 690 767 wird
nicht jeder Messwert beriicksichtigt. Aber da hier das Krite-
rium fiir die Beriicksichtigung eines Messwerts im Grad von
dessen Ubereinstimmung mit einem gespeicherten Durch-
schnittswert liegt, ist dieses Verfahren nur bei sich langsam
bewegenden Objekten anwendbar und daher fiir eine
Geschwindigkeitskontrolle von Fahrzeugen nicht geeignet.

Eine bevorzugte Weiterbildung des erfindungsgeméssen
Verfahrens ist dadurch gekennzeichnet, dass auf das zu ver-
messende Objekt mindestens zwei raumlich getrennte Mess-
strahlen gerichtet und deren Laufzeiten getrennt ausgewertet
und dadurch fiir jeden der riumlich getrennten Messstrahlen
Entfernungswerte, Entfernungsdifferenzen und Geschwin-
digkeitswerte des Objekts gebildet werden, und dass das
Ergebnis dieser Messung nur dann als zuverléssig akzeptiert
wird, wenn von verschiedenen rdumlich getrennten Mess-
strahlen stammende Geschwindigkeitswerte vorliegen und
wenn diese innerhalb eines festgelegten Toleranzbereichs
iibereinstimmen.

Durch diese Weiterbildung wird die Zuverléssigkeit des
gewonnenen Geschwindigkeitsmesswertes weiter erhoht.
Denn wenn die Geschwindigkeitsmesswerte in mehreren
raumlich getrennten Kanilen iibereinstimmen, dann ist aus-
geschlossen, dass gleichzeitig mehrere Objekte angemessen
werden. Somit kann der Geschwindigkeitsmesswert auch bei
dichtem Verkehr und grosser Messdistanz mit Sicherheit
einem bestimmten Fahrzeug zugeordnet werden.

Die Erfindung betrifft weiter eine Vorrichtung zur Durch-
fiihrung des genannten Verfahrens, mit einer gepulsten Licht-
queile, einer Sendeoptik, einer Empfangsoptik, einem Emp-
finger und mit einer elektronischen Auswerteinheit zur Bil-
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dung von Entfernungswerten des angemessenen Objekts aus
den Laufzeiten der ausgesandten und empfangenen opti-
schen Impulse und zur Bildung von Entfernungsdifferenzen
aus den Entfernungswerten sowie zur Berechnung von

5 Geschwindigkeitswerten des angemessenen Objekts aus den
Entfernungsdifferenzen.

Die erfindungsgemésse Vorrichtung ist dadurch gekenn-
zeichnet, dass die elektronische Auswerteinheit einen
Speicher zur voriibergehenden Speicherung einer Mehrzahl

10 von Entfernungsdifferenzen sowie Mittel zum Vergleich
jeder neu gewonnenen Entfernungsdifferenz mit einem
gespeicherten Wert zwecks Auffinden einer Serie von meh-
reren unmittelbar aufeinanderfolgenden und innerhalb eines
festgelegten Toleranzbereichs iibercinstimmenden Entfer-

15 nungsdifferenzwerten enthdlt.

Im folgenden wird die Erfindung anhand eines Ausfiih-
rungsbeispiels und der Zeichnungen niher erldutert; es
zeigen:

20 Fig. 1 drei Beispiele fiir die rdumliche Anordnung von

Messstrahlen;

Fig. 2 den Versatz eines schrig auf eine Glasplatte auffal-
lenden Lichtstrahls beim Durchgang durch diese;
Fig. 3 geometrische Zusammenhinge zur Berechnung des

25 Strahlversatzes gemdss Fig. 2;

Fig. 4 eine schematische Darstellung einer Vorrichtung zur

Bildung von versetzten Strahlenbiindeln;

Fig. 5 eine schematische Darstellung einer Strahlablenk-
einheit;

Fig. 6 eine spezielle Anordnung von Messstrahlen;

Fig. 7 ein massstébliches Bild virtueller Abbildungen;

Fig. 8 Lichtflecke auf einem zu vermessenden Objekt;

Fig. 9 eine vorteilhafte Anordnung von Sende- und Emp-
fangsoptik;

Fig. 10 den Aufbau einer erfindungsgeméssen Vorrich-
tung;

Fig. 11a + 11b ein Block- und Funktionsschema der Vor-

richtung von Fig. 10;

Fig. 12 ein Blockschaltbild einer Senderausldse- und

40 Antriebsregelschaltung;

Fig. 13 Impulsdiagramme fiir vier Zeitabschnitte;

Fig. 14-1/14-2 ein Flussdiagramm des Hauptprogramms
fiir sechskanalige Messung;

Fig. 14A-1/14A-2 ein Flussdiagramm des Hauptpro-

45 gramms fiir einkanalige Messung;

Fig. 15 ein Flussdiagramm fiir das Sortierprogramm;

Fig. 16-1/16-2 ein Flussdiagramm fiir die Kanalauswer-
tung;

Fig. 17 ein Flussdiagramm fiir die Erfassung der Kanalkri-

50 terien;

Fig. 18 ein Flussdiagramm fiir die Messkriterien bei sechs-
kanaliger Messung; und

Fig. 19 ein Flussdiagramm fiir die Messkriterien bei einka-
naliger Messung.

55
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Zur Messung der Geschwindigkeit eines Fahrzeuges, bei-
spielsweise eines Autos, mittels einer Folge optischer Impulse
kann sichtbare oder unsichtbare, beispielsweise infrarote
Strahlung beniitzt werden. Diese Impulse werden beispiels-

60 weise von einer Laser-Diode erzeugt und mittels einer opti-
schen Anordnung gegen das entgegenkommende oder sich
entfernende Auto gerichtet. An den Auftreffstellen des aus
einer Folge der optischen Impulse bestehenden Messstrahls
werden die Impulse reflektiert, und ein Teil der Sendeenergie

65 der Impulse gelangt zuriick zum Standort der Messvorrich-
tung, in welche die Laufzeit der Impulse vom Sender zum
vermessenen Objekt und zuriick zum Empfanger bestimmt
wird.
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Unter Beriicksichtigung der Ausbreitungsgeschwindigkeit Diese zuverldssigen Sektormesswerte aus den einzelnen
und der gemessenen Laufzeit l4sst sich fiir jeden empfan- Raumwinkelsektoren werden temporir gespeichert und mit-
genen, reflektierten Impuls ein Entfernungswert errechnen. einander in Beziehung gebracht und es wird aus ihnen nur
Bewegt sich das vermessene Objekt mit gleichformiger dann ein verbindlicher Geschwindigkeitsmesswert des ver-
Geschwindigkeit und folgen die Sendeimpulse in gleichen s messenen Objektes abgeleitet, wenn eine bestimmte Mindest-
Zeitintervallen aufeinander, so kann aus der Verénderung anzahl dieser zuverldssigen Sektormesswerte vorliegt und
der zu verschiedenen, aber bekannten Zeiten gemessenen deren Abweichungen untereinander innerhalb eines festge-
Entfernungen die Geschwindigkeit des vermessenen legten Toleranzbereiches liegen.

Objektes relativ zum Messstandort ermittelt werden. Da innerhalb einer bestimmten Messzeit nur ausnahms-

Ergibt beispielsweise der n-te Impuls einen Entfernungs- 10 weise iiber alle Messkanile zuverldssige Sektormesswerte
wert En und der n + I-te Impuls einen Entfernungswert En+1 erhalten werden, wird zur Bestimmung eines verbindlichen
und ist das Zeitintervall zwischen dem n-ten und dem n + Messwertes nur eine bestimmte Mindestzahl (welche in den
I-ten Impuls = t, so ergibt sich fiir diesen Zeitintervall der fol-  meisten Anwendungsfillen kleiner ist als die volle Anzahl
gende Geschwindigkeitsmesswert V: Messkanile) von zuverlédssigen Sektormesswerten gefordert.

15 Aufdiese Weise wird eine hohe Verbindlichkeit des
Ve En+1~En schliesslich gewonnenen Geschwindigkeitsmesswertes
AL erreicht, der auch bei dichtem Verkehr und grosser Messdi-
stanz mit Sicherheit einem bestimmten Fahrzeug zugeordnet
Eine Folge streng periodischer Impulse sollte daher bei werden kann.

einem sich mit gleichfrmiger Geschwindigkeit bewegenden 20 Die Figuren la, 1bund Ic zeigen je einen Querschnitt
Objekte eine Folge gleicher Geschwindigkeitsmesswerte auf-  durch mehrere Raumwinkelsektoren der beschriebenen Art,

grund der je nach Bewegungsrichtung linear steigenden und zwar senkrecht zur Symmetrieachse des Biindels der
bezichungsweise fallenden Entfernungswerte ergeben. gleichmissig verteilten Raumwinkelsektoren.

Zufolge der praktisch unvermeidlichen Schwankungen der Gemiss Fig. 1a sind vier einander nicht beriihrende Raum-
Auftreffstellen des Messstrahls auf dem zu vermessenden 25 winkelsektoren RS bis RS, gemiss Fig. 1b sechs einander

Objekt ergeben sich trotz gleichformiger Geschwindi gkeitdes  gerade berithrende Raumwinkelsektoren RSs bis RS0, und
Objektes jedoch Abweichungen bei den Entfernungswerten. gemiss Fig. 1¢ sechs sich teilweise iiberlappende Raumwin-
Diese Erscheinung ist besonders ausgeprigt, wenn die Auf- kelsektoren RS bis RSis vorgesehen.

treffstellen des Messstrahls auf gekriimmten oder geneigten Jedem der Raumwinkelsektoren RS kann nun ein Mess-
Fldchen des zu vermessenden Objektes liegen. Hierdurch 30 kanal zugeordnet werden, mittels welchem die aus dem
konnen so grosse Abweichungen der gemessenen Geschwin-  betreffenden Raumwinkelsektor.einfallenden Reflexionen

digkeitswerte von der wahren Geschwindigkeit auftreten, erfasst und ausgewertet werden. Uber jeden der Messkanile
dass die entsprechenden Geschwindigkeitsmesswerte mit werden wihrend des Messvorgangs periodisch Entfernungs-
praktisch untragbaren Fehlern behaftet wiren. messwerte gewonnen.

Die Erfahrung zeigt nun aber, dass bei ausreichend hoher 35 Fig. 2 zeigt, wie ein unter einem Einfallswinkel o zur Nor-
Pulsfrequenz und bei zumutbarer Sorgfalt in der Handha- malen N schrig auf eine Scheibe S fallender Lichtstrahl LST
bung der Messvorrichtung wihrend der Messdauer immer unter einem Strahlversatz SV weitergeleitet wird. Der Strahl-
Zeitspannen mit Folgen von relativ konstanten und daher versatz SV ist dabei in Richtung senkrecht zur Ebene der
zuverldssigen Geschwindigkeitsmesswerten auftreten. Scheibe S gemessen und seine Grosse hingt von der Dicke D

Beim erfindungsgeméssen Messverfahren werden nun die 40 der Scheibe S und vom Brechungsindex n des Materials der
sich laufend ergebenden Geschwindigkeitsmesswerte vor Scheibe S ab.
ihrer Auswertung temporir gespeichert und daraufhin iiber- Mit Hilfe der in Fig. 3 dargestellten Zusammenhinge kann
priift, ob sie eine Folge von mindestens einer bestimmten der Strahlversatz SV berechnet werden. Wenn v den Bre-

Anzahl N unmittelbar aufeinanderfolgender und innerhalb chungswinkel in der Scheibe S bezeichnet und n deren Bre-
eines festgelegten Toleranzbereichs liegender Geschwindi g- 45 chungsindex, dann ist wegen Winkel AFB = o und Winkel
keitsmesswerte aufweisen; oder mit anderen Worten, ob wih- CFB = v, die Strecke AB = D tga und die Strecke CB =

rend der betreffenden Messdauer mindestens eine Zeitspanne  D-tgy. Deshalb ist die Strecke AC = AB-CB = D (tgo-tgy)
T mit relativ konstanten, das heisst homogenen und daher als und, weil der Winkel AEC = a ist, ist die Strecke AE = AC

{:02

zuverldssig zu betrachtenden Geschwindigkeitsmesswerten und die Strecke AE, also der Strahlversatz SV =D (1-5). Da
aufgetreten ist. 50 das Verhaltnis {£} fiir kleine Einfallswinkel o in erster Anni-
Ein aus mindestens einer Zeitspanne T mit zuverldssigen herung dem Verhiltnis §5 =L gleichzusetzen ist, ist der
Messungen stammender Messwert oder ein Mittelwert aus Strahlversatz SV fiir kleine Einfallswinkel o in erster Anni-
den innerhalb dieser Zeitspanne errechneten, beziehungs- herung unabhingig vom Einfallswinkel a.
weise gespeicherten Geschwindigkeitsmesswerten wird dann Bei grosseren Einfallswinkeln o nimmt das Verhiltnis o
als zuverldssiger Geschwindigkeitsmesswert des vermessenen ss ab, so dass der Strahlversatz SV zunimmt. Der Maximalwert
Objektes ausgewertet und/oder angezeigt, wihrend die des Strahlversatzes SV entspricht der Dicke D der Scheibe §
iibrigen Messwerte unterdriickt bezichungsweise geldscht und er wird erreicht fiir den Einfallswinkel o = 90°.
werden. Die fiir dieses Messverfahren verwendete Vorrich- Der beschriebene Strahlversatz kann nun zur Bildung von
tung kann beispielsweise in der Art der in der DE-OS rdumlich getrennten Strahlenbiindeln verwendet werden, wie
2723 584 beschriebenen Geschwindigkeitsmesseinrichtun gen 6 dies anhand von Fig. 4 illustriert ist.
ausgebildet sein. Von einer der Scheibe S zugeordneten Lichtquelle L ausge-
Die Zuverldssigkeit des beschriebenen Messverfahrens hende Strahlen 1, 2 und 3 werden aufgrund ihres unterschied-
wird weiter erhoht, wenn die Messstrahlen nicht nurin einen  lichen Einfallswinkels auf die Scheibe S in unterschiedlicher
einzigen Raumwinkelsektor, sondern in ein Biindel von Weise versetzt: Der senkrecht einfallende Strahl 1 verlisst die

Raumwinkelsektoren ausgestrahlt werden, wobei fiir jeden 65 Scheibe S als nicht versetzter Strahl 17; die schrig auftref-
Raumwinkelsektor auf die beschriebene Art ein nachfolgend  fenden Strahlen 2 und 3 verlassen die Scheibe S als versetzte
als zuverldssiger Sektormesswert bezeichneter zuverldssiger Strahlen 2’ bzw. 3’. Wenn fiir die Einfallswinkel der Strahlen

Geschwindigkeitsmesswert gebildet wird. 1,2 und 3 auf die Scheibe S das Verhiltnis & konstant wire,



so wiirden die versetzten Strahlen 2’ und 3’ um die gleiche

Distanz d in Richtung der Normalen N auf die Scheibe S ver-

setzt erscheinen. Dieser hypothetische Fall ist in Fig. 4 ange-
nommen. Alle aus der Scheibe S austretenden Strahlen
scheinen demnach fiir einen jenseits der Scheibe S befind-

lichen Beobachter aus dem Punkt L’ diesseits der Scheibe S zu

kommen. Die punktférmig angenommene Lichtquelle L
wiirde in diesem Fall im Punkt L* virtuell abgebildet werden.

In Wirklichkeit nimmt jedoch der Strahlversatz, ausgedriickt

in der Verschiebung d, bei grosser werdenden Einfallswin-
keln zu. Dabei wird die Lichtquelle L nicht mehr genau
punktformig an der Stelle L’ virtuell abgebildet. Fiir eine
Scheibe S mit begrenzter Oberflache und/oder eine Licht-
quelle mit begrenztem rdumlichem Abstrahlwinkel hat auch
die virtuelle Abbildung L’ der Lichtquelle L begrenzte
Abmessungen.

- Fig. 5 zeigt eine schematische Darstellung einer Strahl-
ablenkeinheit geméss dem anhand der Fig. 2-4 erlduterten
Prinzip mit einer um eine Achse a drehbaren Scheibe S,
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nicht genau in einem Punkt. Die auftretenden Abweichungen
sind jedoch praktisch vernachldssigbar.

Wird als Lichtquelle L beispielsweise eine Impulslaser-
diode des Typs LD 163 der Firma «Laser Diode Laboratories

5 Inc. (1130 Somerset Street, New Brunswick, N.Y. 08901)» in

einer Anordnung nach Fig. 6 eingesetzt, so ergibt sich fiir die
sechs virtuellen Abbildungen L’1, L72, L3, L’4, L's, L6 (Fig.
5) bei einer Umdrehung der Scheibe S ein massstabliches Bild
gemdss Fig. 7. Es wird also mit einer einzigen Laserdiode die

10 gleiche Wirkung erzielt, wie wenn sechs Laserdioden in der

angegebenen Anordnung gemiss Fig. 7 beniitzt wiirden. Dies
stellt eine betrichtliche konstruktive Vereinfachung dar,
welche zudem zu einem erheblich geringeren technischen
Aufwand fiibrt.

Die Lichtquelle L bzw. deren virtuelle Abbildung L’1 bis
L’s miissen nun auf dem zu vermessenden Objekt, beispiels-
weise einem Fahrzeug in einer Distanz von beispielsweise
50-200 m, abgebildet werden. Dies erfolgt mittels einer Sen-
deoptik, beispielsweise mittels einer einfachen, an sich

‘welche in einem um die Achse a drehbaren Zylinder Z schriig 20 bekannten Projektionsoptik. Deren Brennweite wird dabei so

zur Achse a eingefasst ist. Auf dieser Achse a liegt die Licht-

quelle L, beispielsweise eine Laserdiode, welche in gepulstem

Betrieb arbeitet, so dass bei sich drehendem Zylinder Z und
damit bei sich drehender Scheibe S mit jedem Puls Mess-
strahlen in unterschiédliche Raumwinkelsektoren RS (siche
Fig. la, 1b, 1¢) ausgesandt werden. Fiir einen jenseits der

Scheibe S befindlichen Beobachter erscheinen dann bei Rota-

tion des Zylinders Z und damit der Scheibe S um die Achse a
die virtuelle Abbildung L’1, L’2, L’3, L'4, L's, und L’ s der
Lichtquelle L auf einem kleinen Kreis um die Lichtquelle L
verteilt. Diese Verhéltnisse bestehen dann, wenn wihrend
einer Umdrehung des Zylinders Z sechs Impulse von der
Laserdiode abgegeben werden. Dabei wird vorausgesetzt,
dass die Impulsdauer der Impulse wesentlich kleiner ist als

gross gewihlt, dass auch bei der grossten vorgesehenen Ent-
fernung zu dem zu vermessenden Objekt die ganze Gruppe

der durch die Sendeoptik auf dem Objekt erzeugte Abbildung
aller virtuellen Lichtquellen vollsténdig auf dem Objekt zu

25 liegen kommt.

Bei Abmessungen von 0,228 x0,202 mm der Leuchtflédche
der Laserdiode des genannten Typs wiirde die Sendeoptik
mit einer Brennweite von 100 mm auf einem 200 m entfernten
Fahrzeug einen Lichtfleck mit einem Durchmesser von

30 weniger als 0,5 mm erzeugen. Dieser Lichtfleck LF wiirde das

Fahrzeug F, beispielsweise etwa wie in Fig. 8 durch schraf-
fierte Kreisflichen dargestellt, treffen. Dabei ist die Form der
Lichtflecken LF der Einfachheit halber rund gezeichnet. Die
frither genannte Laserdiode hat jedoch eine rechteckige

die Dauer fiir eine Umdrehung des Zylinders Z. Es wird dann 35 Leuchtflache. Die Strahlablenkeinheit wird jedoch die

die gleiche Wirkung erzielt, wie wenn die Scheibe S nur sechs
diskrete Stellungen einnehmen kdnnte.

Mit dem Zylinder Z ist eine ringformige Detektionsscheibe

DS starr verbunden, welche sich somit mit der Scheibe S

dreht. Auf der Detektionsscheibe DS sind radiale Detektions- 4o

marken DM in gleichmissiger Winkelteilung angebracht,
und zwar vorzugsweise gleichviele wie Raumsektoren
gebildet werden sollen. ;

Mittels einer an sich bekannten. Lichtschranke LS wird in
an sich bekannter Weise die Passage jeder Detektionsmarke
DM durch den Lichtstrahl der Lichtschranke erfasst. Die
Ausgangssignale der Lichtschranke LS werden einem Takt-
-geber fiir den gepulsten Betrieb der Laserdiode, welche die
Lichtquelle L darstellt, zugefiihrt.

Wihrend die Fig. 4 und 5 nicht massstéblich gezeichnet
sind, sondern nur zur prinzipiellen Erlduterung dienen, zeigt
Fig. 6 eine massstabgetreue Darstellung, gemiss welcher die
Scheibe S unter einem Winkle § = 78,7° zur Richtung der
Achse a geneigt ist und eine Dicke D = 4,49 mm aufweist.
Der Brechungsindex des verwendeten Glases der Scheibe S
istn = 1,5. Es sind, so wie in Fig. 4 wieder drei Messstrahlen
1, 2 und 3 eingezeichnet, von denen der Messstrahl 1 senk-
recht auf die Scheibe S fillt und daher keinen Strahlversatz
erleidet und die Messstrahlen 2 und 3 die Scheibe S als ver-
setzte Strahlen 2/ bzw. 3 verlassen.

Die virtuelle Abbildung L’ der Lichtquelle L, von der die
Messstrahlen 1/, 2’ urid 3’ scheinbar kommen, liegt darstel-
lungsgemadss geringfiigig, d.h. 0,3 mm neben der Achse aund
ist von der Lichtquelle um den Betrag F = 1,53 mm in Rich-
tung zur Scheibe S verlagert.

Der Strahlengang geméss Fig. 6 wurde streng nach dem
Snellius’schen Gesetz konstruiert, deshalb schneiden sich die
Strahlen 1/, 2* und 3/, wenn sie nach hinten verldngert sind,

Leuchtfliche etwas verzerrt abbilden und die Sendeoptik
wird nur auf eine ganz bestimmte Distanz eine scharfe Abbil-
dung erzeugen, so dass die tatsdchliche Form der Licht-
flecken LF anndhernd rund wird.

Die in Fig. 8 dargesteliten Lichtflecken LF reprisentieren
Messstrahlen in sechs benachbarten Raumwinkelsektoren.
Fiir die Messstrahlen verwendet man vorzugsweise unsicht-
bares, beispielsweise infrarotes, Licht.

Vom Fahrzeug F werden die auftreffenden Messstrahlen
wenigstens teilweise reflektiert und ein Teil der reflektierten
Messstrahlen wird zur Geschwindigkeitsmessvorrichtung
zuriickgeworfen und wird dort von deren Empfangsoptik
aufgenommen. Die letztere hat die Aufgabe, von der aufge-
nommenen reflektierten Strahlung einen moglichst grossen

Y Teil einer lichtempfindlichen Empfangsdiode fokussiert

zuzufiihren.

Die Brennweite der Empfangsoptik wird vorzugsweise so
gross gewéhlt, dass die auf dem vermessenen Objekt F
erzeugten Lichtflecken LF in ihrer Gesamtheit, also fiir alle
Raumwinkelsektoren gemeinsam, auf der lichtempfindlichen
Flache der Empfangsdiode abgebildet werden. Als Emp-
fangsdiode wird beispielsweise eine Avalanchediode des
Typs C 30902E der Firma RCA Corp., Saint Anne de Bel-
levue, Quebec, Canada, H9X313, verwendet, deren licht-
empfindliche Fldche einen Durchmesser von 0,5 mm hat.

Bei Verwendung einer Empfangsoptik mit der gleichen
Brennweite wie diejenige der Sendeoptik wird das auf die
Empfangsdiode abgebildete Lichtfleckmuster der Sendeein-

65 richtung einen Durchmesser aufweisen, der dreimal so gross

ist wie die Leuchtflache der Sendediode (dies wegen der hier
angenommenen Anordnung von sechs Raumwinkelsek-
toren). Der Durchmesser dieser empfangsseitigen Abbildung
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wird also im angenommenen Fall dreimal 0,228 = 0,684 mm
betragen.
Zur Verringerung dieses Durchmessers zwecks Anpassung

des abgebildeten Leuchtflachenmusters auf den Durchmesser
von 0,5 mm der Empfangsdiode wird daher vorzugsweise die

Brennweite der Empfangsoptik etwa 0,7 mal so gross gewéhlt
wie die Brennweite der Sendeoptik. Beispielsweise sollte bei
einer Brennweite der Sendeoptik von 140 mm die Empfangs-
optik eine solche von etwa 100 mm aufweisen.

Die Anordnung der Empfangsoptik relativ zur Sendeoptik
sollte vorzugsweise so gewéhlt werden, dass alle Lichtflecken
des gesamten Lichtfleckenmusters bei allen Messentfer-

nungen von der Empfangsoptik moglichst vollstindig auf der

lichtempfindlichen Fliche der Empfangsdiode zur Abbil-
dung gelangen. Wenn man die Sende- und die Empfangs-
optik parallel nebeneinander anordnet, dann ist diese Forde-
rung nur in einem begrenzten Entfernungsbereich erfiillbar,
wenn man die Brennweite der Empfangsoptik nicht kiirzer
machen mochte als unbedingt erforderlich.

Zur Gewihrleistung der entfernungsunabhéngigen Abbil-
dung der Leuchtflichen auf die Empfangsoptik sollten daher
die Achsen der Empfangsoptik und der Sendeoptik zusam-
menfallen, was mittels einer konzentrischen Anordnung der
beiden Optiken realisiert werden kann.

Fig. 9 zeigt schematisch eine besonders vorteilhafte Anord-
nung der Sende-Empfangsoptiken. Dabei stellt a die Haupt-
achse beider Optiken dar. Als Lichtquelle L ist eine Laser-
diode 101 vorgesehen, welcher die Ablenkeinheit 102 und die
Sendeoptik 103 zugeordnet sind.

Die Empfangsoptik ist geméass dem Beispiel nach Fig. 9 als
sogenannte Cassegrain-Anordnung ausgebildet mit einem
Parabolspiegel 104, welchem ein Hyperbelspiegel 105 gegen-
iibersteht. Die durch den Zylinder 107 von rechts einfallende,
vom zu vermessenden Objekt reflektierte Strahlung wird vom
Parabolspiegel 104 iiber den Hyperbelspiegel 105 auf die
Empfangsdiode 106 fokussiert, welche daraus ein elektri-
sches Signal bildet, das weiter verarbeitet wird.

Cassegrain-Optiken sind an sich bekannt, siehe beispiels-
weise das Buch «Optik fiir Konstrukteure», von Dr. Helmut
Naumann, dritte Auflage, Wilhelm Knapp-Verlag, Diissel-
dorf N, BRD, Seite 150, Abbildung 206.

Fig. 10 zeigt schematisch, teils im Schnitt und teils als
Blockschaltbild, den Aufbau einer erfindungsgemaéssen Vor-
richtung. Senderseitig erkennt man die Lichtquelle L, die

geneigte, drehbar gelagerte Scheibe S, die Detektionsscheibe 45

DS sowie die Lichtschranke LS eingefasst in den Zylinder Z.
Dieser Zylinder Z ist in zwei Lagern 109 und 110 in einem
Rohr 111 drehbar gelagert.

Im linken Teil des Rohres 111 ist eine Senderspeisung 112

untergebracht, welche alle elektronischen Teile fiir den gepul- s

sten Betrieb der Lichtquelle L aufweist. Am linken Ende des
Rohres 111 ist ein Spiegel 105A angebracht, welcher bereits
zum Empfangssystem gehort.

Durch einen ausserhalb des Rohres 111 angebrachten
Motor M wird iiber eine Welle 113, welche in einem Lager
114 gelagert ist, ein Kegelrad 115 angetrieben. Das Kegelrad
115 steht im Eingriff mit einem ringf6rmigen weiteren
Kegelrad 116, welches starr auf dem Zylinder Z befestigt ist.
Bei laufendem Motor M wird daher der Zylinder Z mitsamt
der in ihm befestigten Scheibe S und der Detektionsscheibe

DS in den Lagern 109 und 110 in Rotation versetzt, wobei das

von der Lichtquelle L austretende Lichtbiindel in die beab-

sichtigten Raumwinkelsektoren abgelenkt wird. Da die Licht-

quelle L, wie frither erwéhnt, nur impulsmaéssig und koordi-
niert mit der Rotation der Scheibe S betrieben wird, werden
die diskreten Lichtimpulse jeweils koordiniert in die zugeh6-
rigen Raumwinkelsektoren abgelenkt.

Am rechten Ende des Rohres 111 ist die Sendeoptik 103

6

angeordnet, mittels welcher die virtuellen Lichtflecken L’1 bis

L6 (Fig. 5) auf dem zu vermessenden Objekt abgebildet

werden.

Die Empfangsoptik 117 besteht darstellungsgemaéss aus

5 dem ringférmigen Parabolspiegel 104 und dem ihm gegen-
iiberliegenden ebenen Spiegel 105A. Anstelle des ebenen

Spiegels 105A konnte auch ein Hyperbelspiegel 105 geméss

Fig. 9 vorgesehen werden.

Im Fokus des Spiegelsystems 104 und 105A ist die Emp-

10 fangsdiode 106 angeordnet, welche elektrisch am Eingang
eines optischen Empfangers 118 liegt.

Auf den optischen Empfinger 118 folgt eine Entfernungs-
messeinrichtung 119, welche die Ausgangssignale des Emp-
fangers 118 verarbeitet.

Ein Mikrorechner 120 ist fiir die Steuerung des Mess-
ablaufes und die Ausfiihrung von verschiedenen Funktionen,
welche spéter erldutert werden, vorgesehen. Eine Speiseein-
heit 121 dient der Stromversorgung der verschiedenen Bau-
teile. Eine Anzeigeeinheit 122 dient der Anzeige der unter
20 Mithilfe des Mikrorechners 120 errechneten Geschwindigkeit

des vermessenen Objektes.

Der Empfanger 118 ist in an sich bekannter Weise aufge-
baut, beispielsweise in Anlehnung an die deutsche Offenle-
gungsschrift 2 723 835, beziehungsweise die entsprechende

25 US-Patentschrift 4 181 431. Aus dem Stande der Technik sind
weitere Angaben fiir optische Empfénger fiir die Distanzmes-

sung bekannt. .

Der Entfernungsmessschaltung 119, welche beispielsweise
in Anlehnung an DOS 2 723 835 gebaut sein kann, werden

30 Paare von Impulsen zur Auswertung zugefiihrt. Der erste

Impuls eines solchen Impulspaares markiert den Zeitpunkt

der Aussendung eines Impulses und der zweite Impuls ent-

steht beim Empfang eines an einem vermessenen Objekt
reflektierten und bei der Messeinrichtung eintreffenden

35 Impulses. Eine der Laufzeit des ausgesandten Impulses zum
zu vermessenden Objekt und zuriick zur Geschwindigkeits-
messeinrichtung entsprechende analoge Spannung wird am

Ausgang der Entfernungsmesseinrichtung 119 einem nicht

dargestellten Analog-Digital-Wandler zugefiihrt.

4 Der Mikrorechner 120 erfiillt die folgenden Aunfgaben:

1. Steuerung des Messablaufs wie spéter ausfiihrlich
beschrieben.

2. Einlesen der vom genannten Analog-Digital-Wandler
in digitalem Code ausgegebenen Entfernungswerte zum zu
vermessenden Objekt.

3. Priifen und Auswerten der gemessenen Entfernungs-
werte.

4. Ableiten und Priifen eines zuverldssigen Geschwindig-
keitsmesswertes.

5. Ausgeben des errechneten Geschwindigkeitsmesswertes
an den Anzeigedecodierer und Anzeigetreiber.

15

Der Mikrorechner 120 ist hiezu verbunden mit:
a. einem Start-Stop-Eingang der spiter beschriebenen
55 Senderausloseschaltung und Antriebsregelschaltung,
b. dem Ausgang der Senderausldseschaltung,
c. den Ausgingen des genannten Analog-Digital-Wand-
lers,
d. einem Eingang des Analog-Digital-Wandlers zur
% Durchgabe der Umwandlungsbefehle,
e. den Eingéngen des Anzeige-Decodierers und Anzeige-
Treibers,
f. einer Start-Stop-Taste.

65 Die Fig. 11aund 11b zeigen ein Block- und Funktions-
schema der Geschwindigkeitsmesseinrichtung. Darin sind
die Teile, soweit sie beschrieben worden sind, mit den dort

verwendeten Bezugszeichen versehen.



7 656 009
In der Fig. 11a erkennt man den Sender 112 mit der Licht- Tréagheit der Ablenkeinheit 102 noch nicht der Fall sein. Erst

quelle L, die Scheibe S zur Strahlablenkung mit der Detek- nach Beschleunigung der Ablenkeinheit auf die Soll-Dreh-
tionsscheibe DS, welche die Detektionsmarken DM trégt, fiir ~ zahl und nach Erreichen einer genauen Phasenlage ist der

die Steuerung der Sendeimpulsfolge mittels der Licht- gewiinschte Zustand erreicht.

schranke LS. Der zugehorige Antrieb erfolgt iiber den Motor 5  Die SenderauslGseschaltung der Steuereinheit 123 hat

M, die Welle 113 und die Kegelrader 115 und 116. Die von daher die Aufgabe, erst nach Erreichen dieses gewiinschten
der Lichtquelle L abgegebenen Impulse werden durch die Zustandes der Scheibe S dem Sender iiber ihren weiteren
definierte Position der Ablenkscheibe S jeweils in definierte Ausgang 126A und die Leitung 126 eine Reihe von Auslo-
Raumwinkelsektoren geschickt, und sie werden durch die seimpulsen mit genau bestimmten und sehr konstanten Zeit-
Sendeoptik 103 auf das zu vermessende Objekt abgebildet. 10 intervallen zuzufiihren. Diese genauen Zeitintervalle der Sen-

Reflektierte Impulse gelangen iiber die Empfangsoptik derimpulse bilden die Basis fiir die Geschwindigkeitsbestim-
104, 105 auf den optischen Empfinger 118, dessen Ausgangs- mung des vermessenen Objektes. Die Ablenkscheibe S muss
impulse einem Stop-Eingang 127A der Entfernungsmess- sich deshalb bei Auslosung des Senders in einer genau defi-
schaltung 119 zugefiihrt werden. Uber den Analog-Digital- nierten Lage befinden, weil das zu vermessende Objekt
Wandler 119A gelangen die Entfernungsmesswerte der Ent- 15 jeweils an einer bestimmten von mehreren mdglichen Stellen
fernungsmessschaltung 119 an den Mikrorechner 120 zur auf demselben durch die jeweiligen Messstrahlen vermessen
weiteren Verarbeitung. werden muss.

Damit die Senderimpulse in genau definierte Raumwinkel- Fig. 12 zeigt ein Blockschaltbild eines Beispiels einer Sen-
sektoren RS ausgesandt werden, wird der Motor M fiir die derauslose- und Antriebsregelschaltung 123. Als Grundlage
Ablenkeinheit 102 durch eine Steuereinheit 123 gesteuert. 29 fiir die Erzeugung von Sendeimpulsen mit exakter Repeti-

Der Steuereinheit 123 werden einerseits von der Licht- tionsfrequenz ist ein Quarzoszillator 130 bekannter Art vor-
schranke LS der Ablenkeinheit 102 die aus der Passage von gesehen mit einer Frequenz von beispielsweise 1,53600 MHz.
Detektionsmarken DM erzeugten Steuerimpulse iiber eine Dessen Ausgangssignal wird iiber eine Leitung 140 einem
Leitung 124 zugefiihrt und andererseits erhilt die Steuerein- ersten Eingang 141 eines UND-Tores 142 zugefiihrt, dessen
heit 123 dem Messablauf entsprechende Befehle iibereine 25 zweiter Eingang 143 iiber den Eingang 125A und die Leitung
Leitung 125 aus dem Mikrorechner 120 zugefiihrt. Die Sen- 125 mit der Ein-Ausgabeeinheit 132 verbunden ist (Fig. 11a,
derausloseimpule der Steuereinheit 123 gelangen iiber eine 11b). Nur wihrend des Ablaufes einer durch die Betétigung
Leitung 126 sowohl zum Sender 112 als auch zu einem Start-  der Start-Stop-Taste 129 veranlassten Messung erscheint das
eingang 127B der Entfernungsmessschaltung 119 und auch quarzgenaue Rechtecksignal deshalb am Ausgang 144 des
zuriick zum Mikrorechner 120. Ausserdem wird von der 30 UND-Tores 142.

Steuereinheit 123 iiber eine Leitung 128 dem Motor M der Als Repetitionsfrequenz fiir die Senderimpulse hat sich
Ablenkeinheit 102 ein genau dosierter Antriebsstrom zuge- eine Frequenz von beispielsweise 100 Hz pro Kanal, bei
fiihrt, derart, dass die Detektionsscheibe DS nicht nur die sechskanaliger Bauart also 600 Hz, als vorteilhaft erwiesen,
korrekte Drehzahl, sondern auch die korrekte Phasenlage und da Quarze fiir eine so tiefe Frequenz nur schwer herzu-
einnimmt und diese wiahrend der Messung beibehalt. 35 stellen sind, wird die urspriinglich gewihlte Quarzfrequenz

Zur Einleitung einer Messung, nachdem die Geschwindig-  von beispielsweise 1,53600 MHz in bekannter Weise mittels
keitsmesseinrichtung auf ein bestimmtes zu vermessendes eines Frequenzteilers im Verhiltnis 28 = 256 untersetzt. Diese
Objekt optisch ausgerichtet ist, beispielsweise mittels eines untersetzte Frequenz von 6000 Hz wird am Ausgang 146 des

bekannten Visiers oder optischen Suchers, ist eine Starttaste Frequenzteilers 145 abgegeben.
12g vorgesehen. Wird die Starttaste 129 betétigt, so wird iiber 40 Im angenommenen Beispiel mit einer Repetitionsfrequenz

eine Leitung 130 dem Mikrorechner 120 ein Startsignal zur der Senderimpulse von 600 Hz wird der Frequenteiler 145
Ausldsung eines Messablaufs zugefiihrt. daher so ausgebildet, dass er an seinem Ausgang 146 ein

Der Mikrorechner 120 seinerseits steuert nach erfolg- Rechtecksignal mit einer Frequenz von 6000 Hz abgibt. Diese
reichem Ablauf einer Messung iiber einen Dekodier- und Frequenz wird dem Eingang 147 eines Johnson-Zéhlers 148
Anzeigetreiber 131 die Anzeigeeinheit 122. 45 zugefiihrt. Ein solcher Johnson-Zihler ist an sich bekannt,

Fig. 11b zeigt schematisch den Aufbau des Mikrorechners  siche beispielsweise CMOS Databook Fairchild, Ausgabe
120 mit seiner Eingabe-Ausgabeeinheit 132, einem Taktgeber 1977, Seite 7-33, Bauteil 4017B. Im vorliegenden Anwen-

133, einer Zentraleinheit 134, einem Festwertspeicher 135, dungsfall werden nur die vier Ausgénge Qo, Q1, Q2, Qs
einem Schreib-Lesespeicher 136 und einer Sammelschiene beniitzt, um, wie in Fig. 13 dargestellt, zeitlich versetzte
137. so Impulsfolgen mit einem Impulstastverhéltnis von 1:10 zu

Die Steuereinheit 123 hat, wie aus Fig. 11a, b ersichtlichist, erzeugen. Die Impulsfolge vom Ausgang Qo wird dem Takt-
zwei Eingédnge und zwei Ausgénge. Ihr erster Eingang 125A eingang 149 eines ersten Flip-Flops 158 zugefiihrt. Die
ist iiber die Leitung 125 mit der Eingabe-Ausgabeeinheit 132  Impulsfolge vom Ausgang Q: wird einem ersten Eingang 150
des Mikrorechners 120 verbunden. Ihm wird ein Signal zuge-  eines Komparators 151 zugefiihrt. Einem weiteren Eingang
fithrt, welches am Anfang einer Messung von logisch «0» auf ss 152 dieses Komparators 151 wird vom Eingang 124A (siehe
logisch «1» wechselt, wahrend der Messung aber auf logisch ~ auch Fig. 11a) das Ausgangssignal der Lichtschranke LS

«1» bleibt und bei Abschluss der Messung auf logisch «0» zugefiihrt. Als Phasenkomparator kann beispielsweise ein
zuriickfillt. Baustein 4046B gemiss Seiten 7-93 bis 7-97 des frither

Der zweite Eingang 124A ist mit dem Ausgang an der erwidhnten Databook Fairchild vorgesehen sein. Das Regel-
Lichtschranke LS der Ablenkeinheit 102 verbunden und 60 ausgangssignal des Phasenkomparators wird vom Regelaus-

erhélt jedes Mal, wenn eine Detektionsmarke DM der Detek-  gang 153 iiber einen Tiefpass 154 an den Eingang 155 eines
tionsscheibe DS die Lichtschranke durchliuft, einen Impuls.  Leistungsverstéirkers 156 gefiihrt. Das Ausgangssignal des
Die Antriebsregelschaltung in der Steuereinheit 123 hatdie  Leistungsverstirkers 156 wird von dessen Ausgang 157 iiber
Aufgabe, wihrend der Dauer einer Messung iiber ihren Aus-  den Ausgang 128A zum Motor M gefiihrt (siche Fig. 11a).
gang 128A und die Leitung 128 den Antriebsmotor Msozu ¢  Die Impulsfolge vom Ausgang Q: wird dem Takteingang
steuern, dass die Scheibe S sich bei Auslosung des Sendersin 159 eines zweiten D-Flip-Flops 160 zugefiihrt.
einer jeweils genau definierten Position befindet. Unmit- Dem D-Eingang 161 des ersten Flip-Flops 158 und dem
telbar nach Anfang einer Messung wird dies zufolge der D-Eingang 162 des D-Flip-Flops 160 wird iiber eine Leitung
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163 vom Kontrollausgang 164 des Phasenkomparators 151 Ausgang des UND-Tores 172 noch keine Sendeausldseim-

ein Kontrollsignal zugefiihrt. pulse erscheinen. 7
Der Q-Ausgang 165 des ersten D-Flip-Flops 158 ist an - Im Abschnitt C hat zwar das Ausgangssignal der Licht-
einen ersten Eingang 166 des zweiten UND-Tores 167 schranke LS immer noch die korrekte Frequenz, die
gefiihrt. ~ 5 gewiinschte Phasenlage ist aber noch nicht erreicht, denn die
Der Q-Ausgang 168 des zweiten D-Flip-Flops 160 ist an Lichtschrankenimpulse der Zeile e eilen in diesem Abschnitt
einen zweiten Eingang 169 des zweiten UND-Tores 167 den Impulsen vom Ausgang Qi des Johnson-Zihlers noch
gefiihrt. Der Ausgang 170 des zweiten UND-Tores 167 ist mit  zuviel vor. Der Kontrollausgang 164 ist deshalb zur Zeit der
einem ersten Eingang 171 eines dritten UND-Tores 172 ver- ansteigenden Flanke des Impulses am Ausgang Qodes
bunden, wihrend einem zweiten Eingang 173 des dritten 10 Johnson-Zéhlers bereits auf dem Wert logisch «0», und es
UND-Tores 172 die Impulsfolge vom Ausgang Qs des wird daher dieser Wert an den Eingang 161 des Flip-Flops,
Johnson-Zzhlers 148 zugefiihrt ist. 158 abgegeben. Demzufolge vermdgen die Impulse vom Aus-
Durch die beschriebene Signalverkniipfung wird am Aus- gang Qs des Johnson-Zihlers immer noch nicht bis zum Aus-
gang 174 des dritten UND-Tores 172 das Senderausldse- gang 174 des UND-Tores 172 zu gelangen.

signal gebildet und an den Ausgang 126A der Senderausldse- 15 Erst im Zeitabschnitt D ist bei korrekter Drehzahl der

und Antriebsregelschaltung 123 gefiihrt (vergleiche auch Fig.  Scheibe S und entsprechend korrekter Frequenz der Impulse

11a). von der Lichtschranke LS auch der Phasenunterschied zwi-
Fig. 13 zeigt fiir die vier Zeitabschnitte A, B, Cund Din schen diesen Impulsen und den Impulsen am Ausgang Qi des

den Zeilen a, b, cund d schematisch Impulsdiagramme, wie Johnson-Zahlers so klein, dass sowohl in das erste Flip-Flop

sie an den Ausgdngen Qo, Qi, Q2und Qs des Johnson-Zihlers 20 158 als auch in das zweite Flip-Flop 160 gleichzeitig der

148 erscheinen. Demgegeniiber zeigt die Zeile e fiir die logische Zustand «1» eingegeben wird. Demzufolge sperrt
gleichen Zeitabschnitte eine Impulsfolge, welche das Aus- nun das UND-Tor 172 nicht mehr und die vom Ausgang Qs
gangssignal der Lichtschranke LS darstellt. des Johnson-Zahlers 148 stammenden Impulse erscheinen
Die Zeile f zeigt den Signalverlauf am Kontrollausgang nun als Senderausldsesignale am Ausgang 126A der Sender-
164 des Phasenkomparators 151 und damit an den D-Ein- 25 ausldse- und Antriebsregelschaltung 123 (vergleiche Fig.
géngen des ersten und des zweiten Flip-Flops 158 bezie- 11a). ’
hungsweise 160. Durch die strikte Bindung der Bewegung der Scheibe S an
Die Zeilen g und h zeigen den Signalverlauf an den Aus- das genannte Zeitraster nimmt diese Scheibe zu den festerl
gingen 165 und 168 des ersten Flip-Flops 158 beziehungs- Zeitpunkten der Auslosung der Senderimpulse stets winkel-
weise des zweiten Flip-Flops 160. 30 méssig exakt definierte Stellungen ein. Die von der Licht-
Schliesslich zeigt die Zeile i das Auftreten eines an die quelle L durch die Senderimpulse ausgel6sten optischen, bei- .

Impulsfolge am Ausgang Qs des Johnson-Zahlers 148 gebun-  spielsweise infraroten Impulse, werden daher durch die
denen Senderausl6sesignals im Zeitabschnitt D, in welchem Scheibe S in ganz genau definierte Raumwinkelsektoren
Umdrehungszahl und Phasenlage der Detektionsscheibe DS abgelenkt. Da im angenommenen Ausfiihrungsbeispiel 600

und damit die Position der Scheibe S stimmen. : 35 Impulse pro Sekunde erzeugt werden und die Scheibe S sich
Zu diesen genannten Impulsdiagrammen ist nun noch mit 100 Umdrehungen pro Sekunde dreht, werden in sechs
erginzend zu bemerken: : definierte Raumwinkelsektoren pro Sekunde je 100 Impulse

. ausgesandt. Bei Ausrichtung der Vorrichtung gegen eifi
Durch den Quarzoszillator 139 und den Frequenzteiler 145  bestimmtes Objekt, beispielsweise ein Auto, werden daher

mit dem nachgeschalteten Johnson-Zihler 148 wird an 40 auf dem zu vermessenden Objekt beispielsweise gemiss Fig.
dessen Ausgéngen Qo, Q1, Q2und Qs ein exaktes Zeitraster 1b sechs Lichtflecke erzeugt. Ein Teil der ausgesandten
gebildet. Energie wird zur Vorrichtung zuriickreflektiert, und aus der

Die Ablenkeinheit 102 (siche Fig. 11a) ist iiber die Detek- Laufzeit der dort empfangenen reflektierten Impulse kénnen
tionsscheibe DS mit ihren durch die Lichtschranke LS erfass-  in bekannter Weise die momentanen Entfernungen zum vei-

ten Detektionsmarken DM frequenzmissig und phasen- 45 messenen Objekt errechnet werden. Nachfolgend wird nun
missig liber den Phasenkomparator 151, den Tiefpass 154, der Messablaufim einzelnen beschrieben.
den Leistungsverstirker 156 und den Motor M in ein Regel- Die Vorrichtung ist, wie erwihnt, vorzugsweise etwa in der
system einbezogen. Art einer Filmkamera gestaltet und hat ein vorzugsweise opti-
Dieses Regelsystem umfasst den Phasenkomparator 151, sches Suchersystem bekannter Art, um die Vorrichtung bezie-
in welchem die Drehzahl und die Phasenlage der Ablenkein- so hungsweise ihre Hauptstrahlrichtung moglichst exakt auf das
heit 102 in Beziehung gebracht wird zu dem genannten Zeit- zu vermessende Objekt auszurichten.
raster. Sobald die Hauptstrahlrichtung der Vorrichtung genau auf
In Fig. 13 istim Zeitabschnitt A gemiss Zeile e weder die die Frontseite eines sich ndhernden Autos oder die Heckseite
Drehzahl der Scheibe S noch die Phasenlage des Ausgangs- eines sich entfernenden Autos gerichtet ist, wird die Starttaste
signals der Lichtschranke LS in Ubereinstimmung mitdem 55 129 (vergleiche Fig. 11a) gedriickt und dadurch ein Mess-
Zeitraster. Demzufolge wird durch die Anordnung der Flip- ablauf ausgeldst. Es ist wichtig, wihrend des ganzen Mess-
Flops 158 und 160 und das UND-Tor 172 noch kein Sender-  ablaufs die Vorrichtung moglichst genau auf das zu vermes-
ausldsesignal freigegeben. sende Objekt ausgerichtet zu halten. Die Vorrichtung sollte
Im Zeitabschnitt B hat die Ablenkscheibe S zwar die also einem sich bewegenden Objekt nachgefiihrt werden
gewiinschte Drehzahl erreicht, und dadurch hat auch das 60 unter moglichster Vermeidung von momentanen Lage-
Ausgangssignal der Lichtschranke LS gemiss Fig. 13, Zeilee ~ schwankungen der Vorrichtung. Eine handliche Gestaltung
die Sollfrequenz erreicht. Die Impulse der Lichtschranke der Vorrichtung ist deshalb vorteilhaft. Dabei kann auch ein
eilen jedoch den Impulsen am Ausgang Q: des Johnson-Zih-  beispielsweise aus der Fotografie bekanntes, sogenanntes
lers noch zuviel nach. Der Kontrollausgang 164 des Phasen- Einbeinstativ benutzt werden, um eine ruhigere Ausrichtung
komparators 151 ist deshalb zur Zeit der ansteigenden Flanke ¢s der Vorrichtung zu gewéhrleisten.
des Impulses am Ausgang Q2 des Johnson-Zihlers 148 noch Mit dem Driicken der Starttaste 129 wird einem Eingang

auflogisch «0» und es liegt daher am Eingang 162 des Flip- der Eingabe-Ausgabeeinheit 132 des Mikrorechners 120
Flops 160 der Wert logisch «0» und infolgedessen konnenam  (siehe Fig. 11a, 11b) ein Signal logisch «1» eingegeben. In der



Folge gibt der Mikrorechner an einen Start-Stop-Ausgang
tiber die Leitung 125 ein Signal «1» an den Eingang 125A der
Senderausldse- und Antriebsregelschaltung 123 ab. Dadurch
wird die Abgabe des frequenzgenauen Signals des Quarzos-
zillators 139 iiber das UND-Tor 142 in bereits anhand der
Fig. 12 beschriebenen Weise zur Bildung des genannten
exakten Zeitrasters freigegeben.

Der Antriebsmotor M der Ablenkeinheit 102 1duft an und
mit dem Erreichen der Soll-Drehzahl und der exakten Pha-
senlage der Detektionsscheibe DS und damit der Scheibe S
selbst werden in die vorgesehenen Raumwinkelsektoren RS
die optischen Messstrahlen gesandt. Der Mikrorechner 120
verweilt seit der Erteilung des Startsignals iiber die Starttaste
129 in einer Warteschleife bis er an seinem diesbeziiglichen
Eingang den ersten Senderausldseimpuls feststellt.

Eine kurze Zeitspanne nach Feststellung eines Senderaus-
18seimpulses, wihrend welcher die Entfernungsmessschal-
tung 119 (siehe Fig. 11a) einen Entfernungsmesswert zum zu
vermessenden Objekt bestimmt und als analoge Spannung an
den Analog-Digital-Wandler 119A weitergibt, erteilt der
Mikrorechner 120 dem Analog-Digital-Wandler 119A einen
Umwandlungsbefehl. Wiederum eine gewisse Zeitspanne
nach diesem Umwandlungsbefehl, wihrend welcher der
Analog-Digital-Wandler 119A den analogen Entfernungs-
wert in einen Digital-Code umgewandelt hat, liest der Mikro-
rechner 120 den digitalisierten Entfernungswert ein.

Nach dem Einlesen eines Entfernungswertes werden damit
verschiedene Operationen vom Mikrorechner 120 ausge-
fithrt. Nach dem Ablauf dieser Operationen werden verschie-
dene Entscheidungen in Abhéngigkeit von den gewonnenen
Ergebnissen getroffen. Diese Operationen und Entschei-
dungen werden spéter im einzelnen beschrieben. Hier sei nur
erwéhnt, dass diese Folge von Operationen und Entschei-
dungen nur eine bestimmte Zeitspanne beanspruchen diirfen,
némlich bis zum Eintreffen des n4chstfolgenden Senderaus-
16seimpulses. Nach Ablauf der genannten bestimmten Zeit-
spanne fiir den kurzen Datenverarbeitungsprozess geht der
Mikrorechner 120 wieder in eine Warteschleife iiber, bis er
einen nichsten Ausloseimpuls feststellt.

Es ist dabei im Prinzip mdglich, vor allem in der Zeit
unmittelbar nach dem Erreichen der Frequenz- und Phasen-
synchronisation der Scheibe S, dass einzelne oder mehrere
Impulse der Impulsreihe durch die beschriebene Regelschal-
tung gesperrt werden wegen kurzzeitiger Abweichungen der
Antriebsregelung. Ein solches Fehlen von Impulsen muss
vom Mikrorechner festgestellt werden, da sonst die Zuord-
nung von eingelesenen Entfernungsmesswerten zu
bestimmten Raumwinkelsektoren und ihren zugehérigen
Messkanilen fragwiirdig oder unméglich wiirde.

Die Arbeitsweise der Vorrichtung, soweit sie durch den
Mikrorechner 120 gesteuert ist, wird nachfolgend auch
anhand von Flussdiagrammen erldutert.

Die jeweilige Zeitdauer eines Verweilens des Mikrorech-
ners 120 in einer Warteschleife wird von der Vorrichtung
intern gemessen, beispielsweise durch Inkrementieren, d.h.
Aufaddieren beziehungsweise durch Auffiillen eines Regi-
sters. Nach Eintreffen eines Senderausloseimpulses wird die
abgelaufene Wartezeit iiberpriift und dabei festgestellt, ob
und wenn ja, wieviele Impulse allenfalls gefehlt haben.

Die eingelesenen Entfernungsmesswerte werden, wie noch
beschrieben wird, vom Mikrorechner 120 den einzelnen
Messkanilen zugeordnet und verarbeitet. Nach Erfiillung
bestimmter Kriterien, beispielsweise beziiglich Zuverlissig-
keit, konnen aus diesen Entfernungsmesswerten und zugehd-
rigen abgelaufenen Zeitspannen die betreffenden Geschwin-
digkeitsmesswerte bestimmt und ausgegeben werden.

Bei der Errechnung eines Geschwindigkeitswertes ist dabei
von grosser Bedeutung, dass die Entfernungsmesswerte eine
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genaue zeitliche Aquidistanz aufweisen. Weil dem Sender

von der Senderausldse- und Antriebsregelschaltung 123 (ver-

gleiche Fig. 11a, b) eine Senderausloseimpulsfolge, welche
bekannte und konstante Zeitintervalle zwischen den ein-

5 zelnen Impulsen aufweist, zugefithrt wird, trifft diese Bedin-
gung der zeitlichen Aquidistanz zu.

Der Antrieb der Ablenkeinheit ist zwar phasenstarr mit der
Senderausloseimpulsfolge gekoppelt, kieine Fehler im Syn-
chronlauf fithren jedoch dazu, dass die Richtungen der Mess-

10 strahlen beziehungsweise die sich ergebenden Raumwinkel-
sektoren lagemissig nicht ganz exakt wiederholt werden. Das
Lichtfleckmuster auf dem vermessenen Objekt wird sich
daher durch solche Fehler im Synchronlauf geringfiigig
rdumlich verdrehen. Solange diese Verdrehungen im Ver-

15 hiltnis zu den tatsichlichen Abmessungen des Lichtfleckmu-
sters geringfiigig sind, sind auch ihre Auswirkungen prak-
tisch bedeutungslos. Wiirden jedoch die Verdrehungen zu
gross, so wilrden sie von der Senderausldse- und Antriebsre-
gelschaltung 123 erfasst, und es wiirde die Senderausldseim-

20 pulsfolge voriibergehend gesperrt, bis eine ausreichende Syn-
chronizitit wiederhergestellt ist.

Eine in Gang gesetzte Messung wird nach Erfiillen bezie-
hungsweise Nichterfiillen bestimmter Kriterien als erfolg-
reich beziehungsweise als erfolglos abgebrochen. Der Start-

25 Stop-Ausgang des Mikrorechners 120 beziehungsweise die
Leitung 125 wird dabei auf logisch «0» gebracht. Die Sender-
ausldseimpulsfolge wird somit abgebrochen, und der Motor
M der Antriebseinheit 102 wird nicht mehr weiter mit Strom
versorgt, so dass die Vorrichtung ihren Ruhezustand wieder

30 erreicht.

Fiir ein Ausfithrungsbeispiel mit sechs Raumwinkelsek-
toren und entsprechend sechs Messkanilen werden nunmehr
die zugehorigen Programme beziehungsweise Flussdia-
gramme erldutert. :

Die Fig. 14-1/14-2 zeigt ein Flussdiagramm des Hauptpro-
gramms fiir eine sechskanalige Messung. Der darin darge-
stellte Ablauf ist wie folgt erldutert: Im Ruhezustand wird
fortwihrend der mit der Starttaste 129 verbundene Eingang
des Mikrorechners 120 auf seinen Zustand abgefragt.

40 Solange diese Starttaste 129 nicht gedriickt ist, verweilt die

Vorrichtung in ihrem Ruhezustand.

Beim Driicken der Starttaste 129 dndert sich am genannten
Eingang der logische Zustand, und diese Anderung wirkt als
Signal fiir den Beginn einer Messung.

Als erstes wird hierauf eine sogenannte Initialisierung vor-
genommen. Dabei werden alle fiir die Datenverarbeitung
bendtigten Speicherplitze im Schreib-Lesespeicher 136
geldscht. Beispielsweise wird die von der vorangehenden
Messung stammende Geschwindigkeitsanzeige geldscht, und
s0 ein Zeitgeber wird zuriickgestellt. Uber die Start-Stopleitung
125 (siehe Fig. 11a) wird ein Signal logisch «1» an die Sender-
ausldse- und Antriebsregelschaltung 123 abgegeben, so dass -
wie frither erwdhnt - der Motor M der Ablenkeinheit 102
anléuft.

Als néchstes wird die Senderausldseleitung 126 iiberpriift,
beziehungsweise ein auftretendes Senderauslosesignal einge-
lesen. Nach jeder solchen Uberpriifung wird ein im Mikro-
rechner 120 vorhandener Zeitgeber um eine Einheit inkre-
mentiert. Sobald ein Senderausléseimpuls festgestellt wird,

60 gibt der Zihlerstand dieses Zeitgebers Aufschluss tiber die
verstrichene Wartezeit bis zum Eintreffen dieses Senderaus-
loseimpulses. Dieser Zahlerstand wird, wie spéter erldutert
wird, in einem Sortierprogramm bendtigt.

Nach einer bestimmten Zeitspanne AT nach der Feststel-

65 lung eines Senderausloseimpulses wird dem Analog-Digital-
Wandler 119A vom Mikrorechner 120 ein Umwandlungsbe-
fehl erteilt. Nach Ablauf einer weiteren Zeitspanne ATz wird
vom Mikrorechner 120 der dann vom Analog-Digital-

35

45

55
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Wandler 119A abgegebene digitalisierte Entfernungswert nummer K auf den Wert eins gesetzt. War hingegen der Zeit-
eingelesen. Nun stellt sich die Aufgabe, den eingelesenen geberinhalt kleiner als 6X AT, wird gepriift, ob er grésser ist
Entfernungswert dem richtigen Messkanal MK zuzuordnen.  als AT. Ist dies.der Fall, so befand sich eine Liicke in der
Diese Zuordnung erfolgt im Ablauf des weiter unten erliu- erfassten Sender-Auslése-Impulsfolge, und es fehlt demnach
terten Sortierprogramms. 5 ein Entfernungsmesswert im vorliegenden Kanal. In einem
Nachdem im Ablauf dieses Sortierprogramms die zum solchen Fall muss die Messreihe in diesem Kanal wieder neu
letzten Entfernungsmesswert gehorende Kanalnummer K angefangen werden, wobei auch jene vorher in diesem Kanal
bestimmt worden ist, kann dieser Entfernungsmesswert aus-  eingelesenen Messwerte, welche die nachfolgend beschrie-

gewertet werden. Dies geschieht nach dem weiter unten erldu-  bene Zuverldssigkeitspriifung noch nicht bestanden haben,
terten Kanalauswertungsprogramm. Dabei wird der zuletzt 10 geldscht werden. Die Messnummer des iiberpriiften Messka-
erhaltene Entfernungsmesswert in Beziehung gebracht zu den  nals wird daher wieder auf Null (&) gesetzt. Anschliessend
bereits im selben Kanal erhaltenen, mittlerweile gespei- wird die Messnummer zyklisch erh6ht, weil der vorliegende
cherten Entfernungsmesswerten. Nach dieser Auswertung Messwert wegen der festgestellten Liicke einem nachfol-
des Entfernungsmesswertes wird die bis dahin im jeweiligen ~ genden Kanal zugeordnet werden muss. Der Zeitgeberstand
Kanal eingetroffene und ausgewertete Information nach ver- 1s wird danch um den Betrag AT vermindert, und der Vergleich
schiedenen Kriterien gepriift. Dieser Programmteil wird mit des Zeitgeberstandes oder -Inhaltes mit dem Wert AT wird
«Kanalkriterien» bezeichnet, und er wird weiter unten erldu-  wiederholt.
tert. Handelt es sich bei einer festgestellten Liicke in einer Sen-
Die Zusammenfassung der bis dahin iiber simtliche Mess-  derauslseimpulsfolge um das Fehlen mehrerer aufeinander-
kanile erhaltenen Information und deren Beurteilung nach 20 folgender Impulse, so wird auch jetzt, d.h. nach der Subtrak-
bestimmten weiteren Kriterien findet im Programmteil - tion von AT festgestellt werden, dass der Zeitgeberinhalt
«Messkriterien» statt. grosser ist als AT. Ein weiteres Mal muss daher die Mess-
In diesem Programmteil wird entschieden, ob die Messung  nummer des vorliegenden Kanals auf den Wert Null (&)
weitergefiihrt werden soll, oder ob sie erfolgreich oder ergeb-  gesetzt werden und die Kanalnummer zugleich erhSht
nislos abzuschliessen sei. Soll die Messung weitergefiihrt 25 werden. Dieser Prozess wird automatisch weitergefiihrt, bis
werden, wird ein «Messabschlussflag = @» gesetzt. Soll die eine der tatsichlichen Grésse der Liicke in der Impulsfolge
Messung hingegen abgeschlossen werden, wird dieses «Mess-  entsprechende Zahl von Kanilen durchlaufen worden ist. Ist
abschlussflag = 1» gesetzt. - dies erreicht, so ist der Zeitgeberinhalt kleiner als AT, und
Ergibt die Beurteilung, dass die Messung weiterzufiihren daher ist die Nummer K des Kanals, welchem der letzte Ent-
ist, dann wird der erwahnte Zeitgeber geloscht, undeswird 30 fernungsmesswert zngeordnet werden muss, erreicht worden.
ein neuer Messablauf eingeleitet. Nach Feststellung des nich-  Diese Nummer K stellt das Ergebnis des Sortierprogramms

sten Senderausldseimpulses wird derselbe Weg, wie vorste- dar, und mit dieser Nummer im betreffenden Speicherplatz

hend beschrieben, nochmals beschritten. Ist hingegen die findet anschliessend der Riicksprung in das Hauptprogramm

Messung abgebrochen, so wird auf die Start-Stop-Leitung statt.

125 ein Signal logisch «0» ausgegeben, und die Vorrichtung 35 Nachdem nun die Kanalnummer ermittelt worden ist,

wird dann in den Ruhezustand zuriickversetzt. erfolgt die Kanalauswertung geméss dem Flussdiagramm
Fig. 14A-1/14A-2 zeigt ein Flussdiagramm des Hauptpro-  Fig. 16-1/16-2.

gramms fiir eine einkanalige Messung. Der zuletzt gemessene Entfernungswert wird mit den zuvor

Fig. 15 zeigt ein Flussdiagramm des vorstehend erwéhnten  im gleichen Kanal gemessenen Entfernungswerten zu einem
Sortierprogramms. Wie bereits erwihnt, erfiillt das Sortier- 40 Gesamtergebnis verarbeitet. Als erstes wird gepriift, ob der
programm die Aufgabe, den zuletzt eingelesenen Entfer- gemessene Entfernungswert innerhalb eines zuvor angenom-
nungsmesswert dem richtigen Kanal zuzuordnen. Im Nor- menen Messbereiches liegt. Dieser angenommene Messbe-
malfall gehdren aufeinanderfolgende Entfernungsmesswerte  reich umfasst jenen Distanzbereich, innerhalb welchem in
zu zyklisch anfeinanderfolgenden Kanilen. Voralleminder  einem gegebenen Fall sinnvolle Messungen erwartet werden
Anfangsphase einer Messung, das heisst dann, wenn die 45 kénnen. Beispielsweise umfasst dieser angenommene Mess-
Drehzahlregelung der Ablenkeinheit noch nicht ganz ihren bereich Entfernungswerte innerhalb 30 m bis 200 m.
stabilen Zustand erreicht hat, kann es beispielsweise durch
Uberschwingen des Regelvorganges vorkommen, dass wegen
momentan auftretenden, zu grossen Abweichungen eine oder
mehrere Entfernungsmessungen ausgelassen werden zufolge
Unterdriickung der betreffenden Senderausioseimpulse.
Auch ein allfilliges Missachten von Detektionsmarken DM
auf der Detektionsscheibe DS durch die Lichtschranke LS
wiirde zur Unterdriickung entsprechender Sender-Auslo-
seimpulse fithren, so dass Liicken in der Sende-Ausldse-
Impulsfolge auftreten kdnnten. Solche Liicken miissen unbe-
dingt erkannt werden, um in der Kanalzuordnung der anfal-
lenden Messwerte beriicksichtigt zu werden.

Liegt eine gemessene Entfernung ausserhalb dieses ange-

nommenen Bereiches, so wird auf deren weitere Auswertung
0 verzichtet, und es erfolgt sofort ein Riicksprung in das

Hauptprogramm. Liegt die gemessene Entfernung jedoch
innerhalb des angenommenen Messbereiches, so wird zuerst
die Messnummer des betreffenden Kanals Nk um eine Ein-
heit erh6ht. Falls dadurch Nk = 1 wird, handelt es sich offen-
sichtlich um die erste Messung innerhalb einer geschlossenen
Gruppe von Messungen dieses Kanals, und es wird nach
Speicherung dieses ersten Entfernungsmesswertes Ex, ein
Riicksprung ins Hauptprogramm vollzogen.

Das Sortierprogramm, siehe Fig. 15, funktioniert wie folgt: Falls jedoch Nx# 1, so wird die Differenz zwischen Exy
Zuerst wird die Kanalnummer um eine Einheit erhhtund s und dem vorher im selben Kanal gemessenen Entfernungs-
sichergestellt, dass auf die Nummer sechs die Nummer eins messwert Exy, |, also AEx, gebildet und gespeichert. Ist dies
folgt. Hierauf wird der Inhalt des Zeitgebers eingelesen. Ist erfolgt, so kann der vorherige Wert Ex,; geloscht werden.
dieser Inhalt grosser als 6X AT, wobei AT dem normalen Hingegen bleibt Ex,, gespeichert fiir die entsprechende Bil-
Zeitintervall der Sender-Ausldse-Impulsfolge, d.h. der Zeit- dung eines Differenzwertes nach dem Eintreffen des néch-
spanne von Impuls zu Impuls entspricht, so handelt essich 65 sten Entfernungsmesswertes.
hochstwahrscheinlich um den ersten Senderausldseimpuls Falls Nk = 2, ist jetzt nur ein Entfernungsdifferenzwert
einer Messreihe. In diesem Fall werden die Messnummern AEx, vorhanden, welcher nun als Summe der bisher gebil-

Nk aller Kanile (K = 1 bis 6) auf Null (&) und die Kanal- deten Entfernungsdifferenzwerte XA Ex, gespeichert wird. In

a\
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diesem Falle wird nachher direkt der Riicksprung ins Haupt- ~ Wird vor dem Riicksprung ins Hauptprogramm die Mess-

programm ausgefiihrt. nummer des vorliegenden Kanals _NK auf Null (D) gesetzt, so
Falls Nk #2, so wird zuerst gepriift, ob der neugebildete dass weitere Messungen nur zur Bildung einer neuen Gruppe
Differenzwert AEk, nicht stérker vom Durchschnitt der beltr'age.n kénne_n. . . .
zuvor im gleichen Kanal gemessenen Differenzwerte s DieFig. 17 zeigt ein Flussdiagramm, nach welchem die
abweicht, als dies durch die Entfernungsmesstoleranz gemdss bisheriger Beschreibung in einem Messkanal gewon-
bedingt sein kénnte. nene Information nun na.ch verschiedenen Kr.iteltien beurteilt
Hierzu wird nun der Durchschnitt der zuvor gemessenen wird, um zuverlassig bestimmten aus der Praxis sich erge-
Differenzwerte benden Anforderungen zu geniigen. Ein erstes Kriterium
. SFx _ 10 stellt das Erreichen einer bestimmten Anzahl Mk von Entfer-
ABky,. ——NL nungsdifferenzwerten dar, welche nach bestandener Homo-
N-2 genitdtspriifung zur gespeicherten Summe XAEk,, beitragen
gebildet. Ist der Absolutwert der Differenz konnten.
. Im vorliegenden Beispiel wurde dafiir die Anzahl von ein-
A Exy - A Exy 15 hundert Messungen angenommen. Die Grdsse dieser Anzahl
héngt einerseits ab von der aus technischen Griinden erreich-
kleiner als die durch die Entfernungsmessung bedingte "baren Genauigkeit der einzelnen Entfernungsmesswerte und
Toleranz, so bildet der neugebildete Differenzwert AExyeine  andererseits von der zulidssigen Toleranz fiir den schliesslich
homogene Gruppe mit den vorher gebildeten Differenz- zur Anzeige gelangenden Geschwindigkeitsmesswert.
werten AEx, bis AEky, und er kann daherin diese Gruppe 20  Istin einem praktischen Fall die geforderte Anzah! Mx von
aufgenommen werden. mindestens innerhalb von Gruppen aufeinanderfolgenden
Es wird dann die neue Differenzwertsumme homogenen Entfernungsmesswerten zustandegekommen, so

kann darauf basierend ein auf den betreffenden Messkanal
bezogenes Endresultat fiir einen zuverldssigen Geschwindig-
25 keitsmesswert des vermessenen Objektes gebildet werden.

Z A Ery=Z AExy, + A Exy

gebildet, welche bei der Priifung des nichsten Differenz- Zur Bildung dieses zuverlidssigen Geschwindigkeitsmess-
wertes im gleichen Kanal massgebend fiir dessen Aufnahme wertes aus den Messungen iiber einen bestimmten Messkanal
in die homogene Gruppe ist. Anschliessend wird der Riick- wird die gespeicherte Summe XA Ex,, dividiert durch die
sprung ins Hauptprogramm vollzogen. Anzahl Mk.1 der bis dahin ermittelten Entfernungsdifferenz-
Ist der Absolutwert der Differenz 30 werte und durch die fiir die Bildung eines Entfernungsdiffe-
. renzmesswertes jeweils benstigte Zeitspanne AT. Dadurch
A Exy - A Exy kommt fiir den betrachteten Messkanal K ein brauchbares
Ergebnis zustande, was im Rechenprozess des Mikrorechners
grosser als die durch die Entfernungsmessung bedingte durch das Setzen eines «Ergebnisflag = 1» zum Ausdruck

Toleranz, so liegt eine zur Entfernungsmessung zusitzliche 35 gebracht wird. Anschliessend erfolgt der Riicksprung ins
Fehlerquelle vor, wahrscheinlich durch das nicht liickenlose Hauptprogramm.

optische Verfolgen des zu vermessenden Objektes verursacht. Aus dem Flussdiagramm von Fig. 17 erkennt man, dass im
Dabei hat der Messstrahl, auf welchem der genannte Fehler Falle, wo Mk nicht grosser als einhundert ist, als weiterer
beruht, bei der letzten Entfernungsmessung einen anderen Schritt gepriift wird, ob Nk, das ist die Anzahl Messungen,

Teil des zu vermessenden Objektes getroffen, als anldsslich 40 welche in der laufenden Gruppe des Kanals K bis zu diesem
der friiheren Entfernungsmessungen iiber diesen Messkanal. ~ Zeitpunkt eingelesen worden sind, wenigstens grosser als 10

Der neue Differenzwert AEky ist in diesem Falle nicht ist. Ist dies der Fall, so wird weiter gepriift, ob Mx + Nk
homogen mit den vorher gebildeten Differenzwerten AEx, grosser als einhundert ist, und wenn dies zutrifft, so wird im
bis AEky, und kann deswegen nicht in die Gruppe dieser folgenden Schritt der fiir den betrachteten Kanal K sich erge-
Differenzwerte aufgenommen werden. 45 bende Geschwindigkeitsmesswert nach der Formel

Was nun mit dieser verbleibenden Gruppe von Differenz-
werten AEk, bis AEk,, geschieht, ist abhiingig von der Vi = A By +ZAEky
Anzahl von Differenzwerten in dieser Gruppe (N - 2). Im Mg+ Nk-1)- AT

vorliegenden Beispiel wird eine Griappengrosse von acht Ele-
menten bei Nk = 10 fiir die Bildung eines Beitrages zu einem 5o gebildet und als Ergebnis dieses Kanals gespeichert und

gespeicherten Teilresultat A Ex,, als gerade noch zu klein durch das Setzen des «Ergebnisflag Kanal K = 1» markiert.
angenommen. Anschliessend erfolgt der Riicksprung ins Hauptprogramm.
Erst wenn Nk grosser als 10 ist, wird in diesem Falle eine Ist hingegen im Ablauf geméss dem Flussdiagramm von

Gruppe von Differenzwerten als gross genug erachtet zur Bil-  Fig. 17 die Bedingung Nk grosser als 10 nicht erfiillt, so
dung eines reprisentativen Beitrages fiir die Gesamtmessung. 55 besteht trotzdem noch eine Chance der Bildung eines zuver-

Bei kleineren Gruppen konnte ndmlich der Zufall eine zu lassigen Geschwindigkeitsmesswertes Vk, wenn ndmlich
grosse Rolle spielen. Die tatséchliche Wahl dieser Gruppen- wenigstens die bisher gespeicherte Summe von Entfernungs-
grosse hingt jedoch von den jeweiligen Anforderungen an differenzwerten XA Ek,, einen bestimmten Minimaiwert

die Messgenauigkeit ab. Wesentlich ist dabei die Erkenntnis,  erreicht hat. Die Grosse dieses Minimalwertes hiingt ab von
dass nur grossere homogene Gruppen, basierend aufeiner 60 der Genauigkeit der Entfernungsmessung einerseits und von

unmittelbar aufeinanderfolgenden Reihe von Messwerten der zuldssigen Toleranz fiir den zu ermittelnden Geschwin-
zum Endresultat der Messung beitragen diirfen. digkeitsmesswert andererseits.
Abhingig von der Grosse der bis jetzt gespeicherten Der Wert 20 m ist hier als praktisch sinnvoller Wert ange-

Gruppe wird nun die gespeicherte Summe ZAEky, abhiingiz = nommen worden. Die Erfiillung dieser Bedingung bedeutet, -
von der Grosse der Gruppe, um XAEk,, erhoht, beziehungs- 65 dass das vermessene Objekt wihrend der Summe der Zeit-
weise nicht erhoht. Im ersten Fall wird der Betrag Mk, das spannen, in welchen die zugehé6rigen Entfernungsdifferenz-
heisst die Anzahl der fiir die gespeicherte Summe beriicksich- ~ werte AEx,, zustande kamen, eine Wegstrecke von minde-
tigten Entfernungswerte um Nk.1 erhéht. In beiden Fillen stens 20 m zuriickgelegt hat. :
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Schnelle Fahrzeuge legen bis zur Erreichung einer gege-

benen Anzahl von gespeicherten Entfernungsdifferenzwerten

Mk eine grossere Strecke zuriick als langsame Fahrzeuge. Fiir
die Toleranz des Endresultates muss die wihrend der Mes-
sung zuriickgelegte Strecke bezogen werden auf die Toleranz
der Entfernungsmessung. Wihrend nun fiir langsame Fahr-
zeuge eine absolute Toleranz der Geschwindigkeitsmessung
erreicht wird beim Erreichen einer bestimmten Anzahl Mk
von homogenen Entfernungsdifferenzmessungen, wird fiir

12

resultates in Frage stellen konnten, zu eliminieren und
andererseits Messungen aus mindestens einem weiteren
Messkanal als Bestitigung oder gar mehrfachen Bestiti-
gungen der Messungen aus dem ersten Kanal zu beniitzen.

5  Alssolche Fehlerquellen miissen die Moglichkeiten
betrachtet werden, dass Messstrahlen, welche zwar zum
bestimmten beweglichen Objekt gerichtet werden, zufolge
mindestens zeitweiser Richtungsschwankungen, beziehungs-
weise ungenauer optischer Ausrichtung der Vorrichtung auf

schnelle Fahrzeuge eine zur Geschwindigkeit relative Messto- 10 dieses Objekt, an diesem vorbeilaufen und gegebenenfalls an

leranz erreicht nach Erreichen einer bestimmten Grosse der
gespeicherten Summe von homogenen Entfernungsdiffe-
renzen XA Ek,,. Falls die Bedingung Nk grosser als zehn
erfiillt ist, wird, zur Bestimmung der Wegstrecke, iiber welche
zuverlissige (homogene) Entfernungsdifferenzwerte zustan-
dekamen, ZAEx,, + ZAEk,herangezogen.

Wenn daher die Bedingung Mk grésser als einhundert,
oder die Bedingung Mk + Nx grosser als einhundert nicht
erfiillt wird, kann noch die Bedingung LAEx,, grosser 20 m
oder dann die Bedingung XAk, + ZAExky grosser 20 m auf
Erfiillung gepriift werden. Wird eine dieser Bedingungen
erfiillt, so ldsst sich immer noch ein zuverlissiger Geschwin-
digkeitswert Vk fiir den betreffenden Kanal bestimmen.

Durch die eben beschriebenen Massnahmen wird erreicht,
dass ein Geschwindigkeitsmesswert aus zahlreichen Messre-
sultaten, die aus einem bestimmten Messkanal MK stammen,
mit unter den praktischen Verhiltnissen grosstméglicher
Zuverlissigkeit gebildet wird. So werden innerhalb des
Geschehens in diesem Messkanal die méglichen Vorkeh-
rungen getroffen, dass trotz der praktisch unvermeidlichen
Spriinge des Messstrahls nach unterschiedlichen Reflexions-
stellen auf dem zu vermessenden Objekt keine Beeintrichti-
gung der Genauigkeit des Ergebnisses und damit der Zuver-
ldssigkeit des schliesslich errechneten Geschwindigkeitsmess-
wertes auftreten.

Da ein gemessener Geschwindigkeitswert, wenn er eine
unzuléssige Uberschreitung einer vorgeschriebenen Hochst-
geschwindigkeit anzeigt, Straffolgen fiir den betreffenden
Fahrer nach sich ziehen kann und diese Straffolgen Gegen-
stand eines gerichtlichen Verfahrens werden kénnen, reicht
in vielen Fillen die blosse Zuverléssigkeit allein nicht aus. Es
muss ndmlich ein hoherer Grad an rechtlicher Verbindlich-
keit des zur Anzeige gelangenden, am vermessenen Objekt,
beziehungsweise Fahrzeug festgestellten Geschwindigkeits-
wertes angestrebt werden.

Durch weitere Massnahmen wird diese hhere Verbind-
lichkeit erzielt. Schon bisher hatte man bei der Anwendung
beispielsweise von Doppler-Radargeschwindigkeitsmessge-
riten im Interesse einer Steigerung dieser Verbindlichkeit
darauf verzichtet, alle diejenigen Messresultate anzuzeigen,
welche berechtigte Zweifel iiber ihre Giiltigkeit aufkommen
liessen. Das fiihrte jedoch dazu, dass ein oft unerwiinscht
grosser Prozentsatz von Verkehrssiindern wegen moglicher
Anfechtbarkeit der betreffenden Messung nicht zur Verzei-
gung gebracht wurde.

Der Sinn der frither beschriebenen mehrkanaligen Mes-
sung, beispielsweise mittels sechs Messkanilen, welche
gesamthaft das zu vermessende Objekt, beziehungsweise
Fahrzeug erfassen, liegt nun eben darin, das Messresultat aus
einem Kanal durch mindestens ein weiteres gleiches Messre-
sultat aus einem weiteren, das heisst anderen Messkanal, be-
stitigen zu lassen.

Mit der zuvor beschriebenen, mehrkanaligen Messvorrich-
tung, bei welcher zyklisch in einer Reihe von Messkanilen
Messstrahlen zum zu vermessenden Objekt ausgesandt und
Reflexionen an diesem in den verschiedenen Messkanilen
ausgewertet werden, gelingt es einerseits weitere Fehler-
quellen, welche die Verbindlichkeit eines angezeigten Mess-

einem anderen beweglichen Objekt oder Fahrzeug reflektiert

werden. Ein solches anderes Fahrzeug kdnnte beispielsweise

ein Fahrzeug sein, welches das gewiinschte Fahrzeug eben

iiberholt und daher eine héhere Geschwindigkeit aufweist als
15 dieses.

Wiirden nun unerkannterweise Messresultate von einem
oder gar mehreren anderen Kanélen ein solches Fahrzeug
treffen, so kénnte, ohne besondere Massnahmen, der die
Messung ausfithrende Beamte unbeabsichtigt falsche

20 Geschwindigkeitsmesswerte dem von ihm vermeintlich ver-
folgten Fahrzeug, beziehungsweise Fahrer, zuordnen, was
natiirlich nicht geschehen darf.

Bei der nunmehr anhand des Flussdiagramms gemdss Fig.
18 zu beschreibenden, beispielsweise sechskanaligen, Mes-

25 sung, geht man wie folgt vor:

Zuerst wird gepriift, ob aus ausreichend vielen, beispiels-
weise mindestens zwei verschiedenen Messkanilen, zuverlis-
sige Geschwindigkeitswerte zustandegekommen sind. Wenn
diese Bedingung nicht erfiillt ist, wird entschieden, ob die

30 betreffende Messung weitergefiihrt werden soll, oder ob sie
als ergebnislos abzubrechen ist.

Zuerst wird daher gepriift, ob und wenn ja, wieviele

«Kanalergebnisflags = 1» gesetzt worden sind, mit anderen
% Worten, in wievielen Kanilen ein zuverldssiger Messwert
zustandegekommen ist.

Sind weniger als beispielsweise zwei solche «Kanalergeb-
nisflags = 1» gesetzt worden, so wird weiter gepriift, wie
lange die betreffende Messung bereits im Gange ist. Als eine
annehmbare Grenze hiefiir wird beispielsweise eine Zeit-
spanne von zwei Sekunden angenommen. Je nach Anwen-
dungsfall kann aber auch eine andere Zeitspanne sinnvoll
sein.

Wurde nun im vorliegenden Fall bereits wihrend zwei
Sekunden gemessen, ohne dass ein zuverldssiger Messwert
zustandegekommen ist, dann wird die laufende Messung als
ergebnislos abgebrochen. Dieser Tatbestand wird dem die
Vorrichtung Bedienenden durch eine besondere Anzeige, bei-
spielsweise ein Signallicht oder durch Ausgabe eines fiktiven
Geschwindigkeitswertes Null, angezeigt. Vor dem Riick-
sprung ins Hauptprogramm wird ein «Messabschlussflag =
1» gesetzt.

Das frither beschriebene Hauptprogramm, siche Flussdia-
gramm Fig. 14, priift dieses « Messabschlussflag» und
s bestimmt aufgrund von dessen Wert den weiteren Funktions-

ablauf.

Waurde die angenommene Messzeitspanne von zwei
Sekunden noch nicht iiberschritten, so wird das « Messab-
schlussflag» vor dem Riicksprung ins Hauptprogramm (Fig.

o 14) auf Null (&) gesetzt.

Waren jedoch zwei oder mehr «Kanalergebnisflags = 1»
gesetzt, so werden nun die entsprechenden Kanalergebnisse
miteinander verglichen. Werden dabei Abweichungen festge-
stellt, welche nicht durch die normalen Messtoleranzen

6s erkldrbar sind, so wird angenommen, dass mindestens zwei
bewegte Objekte, also Fahrzeuge, wihrend des Messablaufes
von der Vorrichtung, beziehungsweise ihren Messstrahlen,
mindestens zeitweise erfasst worden sind.

4

=3
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Die unterschiedlichen Fahrzeuge wurden zwar pro Kanal iiber Distanzen bis etwa 100 m, ist es durchaus moglich, bei
zuverldssig gemessen, eine eindeutige Zuordnung der betref-  sorgfiltiger Handhabung der Vorrichtung das Problem der
fenden Messresultate zu einem bestimmten anvisierten Fahr-  richtigen Zuordnung von Messwert zu Fahrzeug zu beherr-
zeug ist jedoch nicht moglich oder gewihrleistet. schen. Dies ist ndmlich dann der Fall, wenn dank hochwer-

Aus Griinden der dann unzulinglichen Verbindlichkeit des s tiger Optik ein im Verhéltnis zur Fahrzeugsilhouette kleiner
Messresultates werden in diesem Fall daher alle diese Messre-  Lichtfleck auf dem zu vermessenden Fahrzeug abgebildet
sultate annulljert, beziechungsweise geldscht. Auchin diessm  wird und wenn auch die Visiereinrichtung eine gute Beobach-
Falle wird dem Bedienenden der Vorrichtung eine erfolglose  tung des zu vermessenden und optisch zu verfolgenden Fahr-

Messung signalisiert. Auch jetzt wird vor dem Riicksprung zeugs erlaubt.

ins Hauptprogramm (Fig. 14) das «Messabschlussflag = 1» 10 Eine solche einkanalige Vorrichtung erfordert einen

gesetzt. . bescheideneren technischen Aufwand und kann daher fiir
Sind hingegen die beim Vergleich der Messresultate aus gewisse Falle durchaus vorteilhaft sein.

verschiedenen Kanilen festgestellten Abweichungen so Fig. 19 zeigt ein fiir den Fall der einkanaligen Messung auf-

klein, dass sie auf die an sich bekannte Messtoleranz zuriick-  gestelltes Flussdiagramm fiir die anzulegenden Messkrite-

gefiithrt werden konnen, so handelt es sich um eine verbind- 15 rien.

liche Messung eines einzigen Fahrzeuges. Die Zuordnung Zuerst wird gepriift, ob das «Ergebnisflag» des nun ein-

eines verbindlichen Geschwindigkeitsmesswerteszu demin ~ zigen Messkanals bereits gesetzt ist. Trifft dies zu, so wird der
der Visiereinrichtung der Vorrichtung erkennbaren Fahrzeug  ermittelte Geschwindigkeitswert zur Anzeige gebracht und

ist somit einwandfrei gewihrleistet. das «Messabschlussflag = [» gesetzt. Daraufhin erfolgt der
Anschliessend wird nun aus denjenigen Messwerten, die 20 Riicksprung ins Hauptprogramm (siehe Fig. 14a).

aus den Kanélen stammen, die diese Priifung bestehen, der Wurde hingegen das «Ergebnisflag» noch nicht = 1

Durchschnittswert gebildet und dieser in der Anzeigeeinrich-  gesetzt, so wird die bis zu diesem Zeitpunkt verstrichene

tung als verbindlicher Geschwindigkeitsmesswert des ver- Messzeit gepriift. Hat die verstrichene Messzeit eine Limite

messenen Fahrzeuges angezeigt. von beispielsweise 2 Sek. iiberschritten, so wird die Messung

Das «Messabschlussflag» wird gleich 1 gesetzt und der 25 als erfolglos signalisiert, zum Beispiel wird der fiktive Wert
Riicksprung ins Hauptprogramm geméss Fig. 14 vollzogen. Null () ausgegeben. Vor dem Riicksprung ins Hauptpro-

Wie bereits friiher erwihnt, ist schon mit einer Erfassung ~ gramm (siche Fig. 14a) wird das «Messabschlussflag = 1»
des bewegten Objektes iiber nur einen Messkanal eine gesetzt. Wurde hingegen die genannte Limite beziiglich der
gegeniiber dem Stand der Technik betréchlich hohere Zuver-  Messzeit noch nicht erreicht, so wird die Messung weiterge-
lassigkeit der Geschwindigkeitsmessung zu etreichen. In 30 fiihrt. Hierzu wird vor dem Riicksprung ins Hauptprogramm

bestimmten Anwendungsféllen, beispielsweise bei Messung das «Messabschlussflag = 0 (&)» gesetazt.

B 21 Blatt Zeichnungen
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