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DESCRIZIONE

a corredo di wuna domanda di Brevetto df’Invenzione,

avente per titolo:
“Procedimentoc e sistema per regolare la commutazione
di un semaforo”

a ncme: ORBITAL SCIENCES CORPORATION

CAMPO TECNICQ DELL’ INVENZIONE

La presente invenzione si riferisce in generale

al campo del controllo del traffico di veicoli e piu
specificamente ad un procedimento e ad un sistema per

regolare la commutazione di un semaforo di controllo

del traffico.

PRECEDENTI DELL’INVENZIONE

I1 controllo del traffico dei veicoli sulle
strade & importante per un appropriato funzionamento
della societa e della sua economia. Per fornire un
tale controllo,

vengono impiegati dei sistemi di com-

mutazione dei semafori di controlleo del traffico.

Un
convenzionale sistema di commutazione del semaforo di

controllo del traffico esegue il conteggio di un pre-

determinato numerc di wveiceoli che entrano in un in-

crocio stradale e commuta i1l semaforo conformemente.

Alcuni convenzionali sistemi di commutazicne dei se-

mafori di regolazicone del traffico,

a cul viene fatto
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riferimento come “rivelatori ad anello” comprendono

un rivelatore ad anello conduttore incorporato nella
strada. L’anello conduttore genera un campo elettro-

-magnetico. Un segnale viene trasmesso ad un organo di
controllo del semaforo di regolazione del traffico se
1" appropriato numero di veicoli sono passati al diso-

pra dell’anello o spira conduttrice ed attraverso il
campo elettromagnetico. L’organo di controllo del se-

maforo quindi commuta il semaforo, se cid & appro-
priato.

In aggiunta ai campi elettromagnetici, i si-
stemi della tecnica precedente hanno anche impiegato
dei sensori di pressione per determinare la presenza

di un veicolo.

L"impiego di rivelatori ad anelli o spire fisi-
che neil convenzionali sistemi di commutazione dei se-
mafori di regolazione del traffico & primitivo e con-

venzionalmente usato soltanto per rivelare la esi-
stenza di traffico in una direzione specifica. Un

problema che si incontra con i rivelatori ad anelli
fisici é costituito dal fatto che essi sono permanen-
temente incorporati nella strada e non possono essere

facilmente o rapidamente spostati o modificati. 1In

aggiunta, 1 sistemi del rivelatori ad anelli fisici

non possono selettivamente commutare un semaforo di

controllo del traffico sulla base del tipo di veicolo
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che passa sul rivelatore. Gli attuali sistemi inoltre
non possono ricevere informazioni provenienti da al-
tre sorgenti per determinare se commutare il semaforo

per un particolare veicolo. In conseguenza di ci¢, 1

convenzionali sistemi di commutazione dei semafori di

regolazione del traffico operanc ad un livello infe-

riore a quello desiderato.

Altri sistemi sono stati sviluppati per risol-

vere questco problema consentendo ai guidatori di cer-

ti veicoll di inviare all’crgano di controllo del se-

maforo di regolazicne del traffico un segnale desti-
nato a commutare il semaforo.

Comungue, 1l problema
che si incontra con un tale sistema & costituito dal

fatto che esso non & in grado di ordinare in succes-
sione di priorita

i diversi segnall provenienti da
velcoli separati.

In aggiunta, i guidatori di tali

veicolili possono commutare i semafori di regolazione

del traffico a loro favore anche se c¢id non & essen-
ziale. Questo cattivo uso del sistema presenta un ef-

fetto negativo sul resto del traffico veicolare.

SOMMARIC DELL' INVENZIONE

In accordo con c¢id,

si1 & riscontrata la neces-

sita di un perfezionamento nel procedimento e nel si-
stema per rivelare la presenza di un veicolo in cor-

rispondenza o in vicinanza di un semaforo di regola-
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zione del traffico e per determinare se commutare il

semaforo in risposta a tale veicolo. La presente in-

venzione fornisce un procedimento ed un apparecchio
per regolare la commutazione di un semaforo di rego-
lazione del traffico i quali affrontano gli inconve-

nienti dei procedimenti e dei sistemi della tecnica

precedente.

In accordo con una forma di realizzazione

dell’ invenzione, un procedimento per la regolazione

della commutazione di un semaforo di regolazione del

traffico prende la determinazione del posto in cui si

trova un veicolo. Il procedimento trasmette un segna-

le di informazione che comprende informazioni relati-

ve al veicolo in risposta alla determinazione della

posizione in cul si trova il veicolo. Il procedimento

inoltre prevede di determinare se il semaforo di con-

trolle del traffico debba © menc essere commutato

sulla base del segnale di informazione. Infine, il

procedimento commuta 11 semafore di controllo del

traffico in caso di necessita, in risposta alla de-

terminazione se il semaforo di controllo del traffico

debba o meno essere commutato.

In acceordo con unfaltra forma di realizzazione

dell’invenzione, un sistema comprende un semaforo di

controllo del traffico ed un sensore di veicoli. Il
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sistema inoltre comprende una unita di inseguimento
dei veicoli azionabile per determinare la posizione
in cui si trova il veicolo ed ulteriormente azionabi-
le per trasmettere un segnale di informazione ad un

organo di controllo del semaforo di regolazione del

traffico. L'organo di comando del semaforo di con-

trollo del traffico comprende un sistema di controllo

azionabile per ricevere il segnale di informazione

dall’unita di inseguimento del veicolo ed ulterior-
mente azionabile per commutare il semaforo di con-

trolle del traffico in risposta al segnale di infor-

mazione.

Le forme di realizzazicone dell’invenzione for-

niscono humerosi

vantaggi tecnici. Per esempio, in

accordo con una forma di realizzazione della inven-

zione, un semaforo di controllo del trafficeo wviene

commutato quando e essenziale per 1’cbhiettivo del

veicolo. Per esempio, la presente invenzione & selet-

tivamente azionabile per commutare un semaforo di

contrcllio del traffico a favore di un veicolo di tra-

sporto. pubblico, per esempio un autocbus oppure un

veicolo stradale, gquando tale veicolo & in ritardo.
Un altro vantaggio tecnico della presente invenzione

consiste nella eliminazione del bisogno di installare

e mantenere un rivelatore ad anello fisico, come ri-
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chiesto da alcuni sistemi della tecnica precedente.

Altri vantaggil tecnici sono immediatamente evi-
denti ad una persona esperta nel ramo dalle seguenti
figure, dalle relative descrizioni e dalle rivendica-
zioni.

BREVE DESCRIZIONE DEI DISEGNI

Per una pil completa comprensione della presen-
te invenzione e deil suoli vantaggi, viene ora fatto
riferimento alla seguente descrizione, presa in com-
binazione con i disegni allegati, nei quaili:

la Figura 1 rappresenta uno schema che illustra
un sistema in cui wviene impiegato un rivelatore ad
anello o spira virtuale per regolare la commutazione
di un semaforo di controllc del traffico;

la Figura 2 rappresenta uno schema a blocchi
che illustra il sistema della Figura 1 per regolare
la commutazione di un semaforo di controllo del traf-
fico: e

la Figura 3 rappresenta un diagramma di flussc
che illustra un procedimento per regolare la commuta-
zione di un semaforo di controllo del traffico.

DESCRIZIONE DETTAGLIATA DELL’ INVENZIONE

La presente invenzione ed i suoi wvantaggi sono
meglio. compresi facendo riferimento alle Figure da 1

a 3 deil disegni, numeri simili essendo usati per par-
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ti simili e corrispondenti nelle varie figure.

La Figura 1 rappresenta unoc schema che illustra
un sistema di commutazicne del semaforo di controllo

del traffice che utilizza un rivelatore ad anello

virtuale per regolare la commutazione di semaforo 10

di controllo del traffico come funzione della posi-

zione in cui si trova un veicolo 12.

Questa regola-
zione & descritta nel contesto di

un incrocio di

traffico 18 formato da una strada 14 e da una strada
16,

come illustrato nella Figura 1. Tuttavia, la pre-
sente invenzione pud operare dato un qualsiasi numero
e con una qualsiasi configurazione di strade che uti-
lizzano uno o pil semafori di controllo del traffico.
Un anello di rivelazione virtuale 22 & stabili-
to sulla strada 14 in prossimita dell’incrocio 18 e

la posizione dell’anello di rivelazione wvirtuale &

memorizzata in una unita 20 di inseguimento dei vei-
coli, collocata su un veicolo 12. L’anello di rivela-

zione virtuale 22 non é& un componente fisico,

ma
piuttosto e costituito da una serie di confini defi-

niti in un sistema di coordinate. I confini dello
anello di rivelazicne wvirtuale 22 sonc definiti nel

sistema di coordinate usato dall’unita 20 di insegui-
mento del veicoli, per esempio le coordinate di lati-

tudine e di longitudine. La dimensione e la posizione
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dell’anello di rivelazione virtﬁale 22 dipendonc da
un certo numerc di fattori che comprendono, ma non ne
sono limitati, la accuratezza o precisione dell’unita
20 di inseguimento dei veicoli, la prevista wvelocita
del veicolo 12 e le speciali caratteristiche di cia-
scun incrocio 18. Un veicolo 12 che viaggia sulla
strada 14 verso 1l’incrocio di traffico 18 permette
all’unita 20 di inseguimento del veicolo di ricevere
in mode continuo segnali provenienti da satelliti del
sistema di posizionamento globale 24, 26 e 28 e, in
risposta, determina la posizione in cui si trova il
veicglo 12 sulla strada 14. Quando l'unita 20 di in-
seguimento dei veicoli determina che il veicolo 12 &
entrato nell’anelle di rivelazione virtuale 22,
1’unita di inseguimento dei veicoli accerta se il
controllo del semaforo 10 di regolazione del traffico
debba essere preimpostato. L’unitd 20 di inseguimento
dei veiceoli trasmette un segnale di informazione 30
ad un sistema di confrollo 32 se il controllo del se-
maforo 10 di regolazione del traffico debba essere
prefigurato. Il sistema 32 di controllo determina se
il semaforo 10 di controllo del traffico debba essere
commutato, sulla base del contenuto del segnale di
informazione 30 e dello stato corrente del semaforo

10 di controllo del traffico (per esempio se esso sia
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a favore © non a favore del veicolo).

del semaforo 10 di controlloc del traffico sulla base
del contenuto del segnale di informazione 30 & de-
scritta in maggiore dettaglio con riferimento alle
Figure 2 e 3. Se il sistema di controllc 32 determina

che il semaforo 10 di controllo del traffico debba

essere commutato, allora un segnale di comando 34

viene inviato dal sistema di comandoc 32 al semaforo

10 di controllo del traffico per commutare il semafo-

ro 10.

Nella maniera precedentemente descritta, un si-

stema insegue la posizione di certi tipi di veicoli e

trasmette comandi per prenotare il controllo dei se-

mafori di regolazione del traffico che si trovano

lungo 1 percorsi di tali veicoli. Il sistema opera in

modo da determinare il tipo di situazioni che richie-

dono che i semafori di controllo del traffico vengano
commutati. per esempio, se 1l veicolc che viene inse-

guito & un veicolo di trasporto pubblico, il sistema

precedentemente descritto pud modificare lo stato di

certi semafori di controllc del traffico a favore del
veicolo, se esso si trova in ritardo rispetto al suo

pianc di funzionamento.

In questa maniera, il funzio-

namento del veicolo viene migliorato.

La Figura 2 rappresenta uno schema a blocchi

La commutazione
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che illustra un sistema di commutazione di semafori
di controllo del traffico per regolare la commutazio-
ne del semaforo 10. In generale, l'unitd 20 di inse-
guimento dei veicoli opera in combinazione con un si-
stema di posizionamento globale 36 per determinare la
posizione del veicolo 12. L’unita 20 di inseguimento
dei veicoli genera il segnale di informazione 30 in
risposta alla posizione del veicolo 12 nell’anello di
rivelazione virtuale 22. L’unita 20 di inseguimento
dei veicoli gquindi trasmette il segnale di informa-
zione 30 al sistema di controlle 32. Il sistema di
controllo 32 determina se commutare o meno il semafo-
ro 10 di controllo del traffico in risposta al segna-
le di.informazione 30. In caso di necessita, il se-
gnale di comando 34 viene inviato al semaforo 10 di
controllo del traffico per commutare il semaforo 10.
Un sistema 36 di posizionamento globale com-
prende una pluralita di satelliti di posizionamento
globale. Il una forma di realizzazione, il sistema 36
di posizionamento globale comprende tre satelliti di
posizionamento globale, precisamente i satelliti di
posizionamento globale 24, 26 e 28. Anche se i detta-
gli che seguono descrivono un sistema di posiziona-
mento globale 36 con tre satelliti di posizionamento

globale, dovrebbe essere compreso che il sistema di

{NG. BARZAKO & ZANARDO ROMA Sph
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posizionamento globale 36 e l’unita 20 di inseguimen-

to del veicoli operano con almeno un satellite di po-

sizionamento globale.

I satelliti di posizicnamento
globale 24,

26 e 28 trasmettono i segnali 38,

40 e
42,

rispettivamente.

Il sistema di posizionamento globale 36 inoltre

comprende una antenna 44 del sistema di posizionamen-

to globale collocata sul veicolo 12. Lfantenna 44 del

sistema di posizionamento globale riceve i segnali

38, 40 e 42 del sistema di posizionamento globale. In
aggiunta, il sistema di posizicnamento globale 386

inoltre comprende un ricevitore 46 operante nello am-

~ouaf Sph

bito del satellite di

posizionamento globale,

di posizionamento globale differenziale ed un ricevi-

tore 49 incorporato nel

sistema di posizionamento
globale differenziale.

Il ricevitore 46 del satellite
di posizionamento globale,

collocato sul veicolo 12,
riceve ed elabora i segnali 38,

40 e 42 del sistema
dei satelliti provenienti dall’antenna 44 del satel-

lite di posizionamento globale. In una forma di rea-

lizzazione della presente invenzione, vengono usati

un ricevitore del sistema di posizionamento globale

Magellan ed una antenna del sistema di posizionamento

globale M/A-COM; tuttavia,

sonce dispenibili altri

una
sorgente di dati 48 operante nell’ambito del sistema
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convenienti ricevitori ed antenne. La risultante in-
formazione elaborata viene quindi inviata dal ricevi-
tore 46 del satellite di posizionamento globale
all’unita 20 di inseguiﬁento dei veicoli. Similmente,
il ricevitore 49 del sistema di posizionamento globa-
le differenziale, collocato anche sul veicolo 12, ri-
ceve ed elabora 1le informazioni provenienti dalla
sorgente di dati 48 del sistema di posizionamento
globale differenziale. In una forma di realizzazione
della presente invenzione, viene usato un ricevitore
del sistema di posizionamento globale differenziale
DCI; tuttavia, sono disponibili altri convenienti ri-
cevitori. In aggiunta, si pud anche utilizzare il si-
stema Wide Area Augmentation (ampliamento ad ampia
area), che non utilizza un ricevitore differenziale
ma fornisce gli stessi vantaggi. La risultante infor-
mazione elaborata viene quindi inviata dal ricevitore
49 del sistema di posizionamento globale differenzia-
le all’unita 20 di insegquimento dei veicoli. Lo scopo
di utilizzare il ricevitore 49 del sistema di posi-
zionamento globale differenziale & quello di aumenta-
re la accuratezza del sistema di posizionamento glo-
bale 36.

Nell’unita 20 di inseguimento dei veicoli & an-

che incluso un calcolatore 50 ad essa associato. Il
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calcolatore 50 dell’unitd di inseguimento dei veicoli

comprende una memoria VDL 51 che opera per memorizza-

re le posizioni di uno o pill anelli di rivelazione

virtuali 22, la posizione di uno o pili semafori 10 di

controllo del traffico ed altre

informazioni, per

esempio la pianificazione dei percorsi. Questa infor-

mazione viene scaricata nel calcolatore 50 dell’unita
di inseguimento dei veicoli da un sistema 55 di impo-

stazione dei percorsi attraverso una porta di ingres-
so 54.

Il sistema 55 di impostazione dei percorsi

comprende una mappa digitalizzata dell’area geografi-
ca interessata. In una forma di realizzazione della
presente invenzione, questa mappa viene fornita da un
software Map Info. Lfutilizzatore del sistema di im-
postazione dei

percorsi marca

la posizione degli

anelli di rivelazione virtuali 22 e dei semafori 10

di controllo del traffico sulla mappa digitalizzata.

Ulteriore software nel sistema di impostazione dei

percorsi converte quindi

le posizioni scelte sulla

mappa in coordinate di latitudine e di longitudine.

Sono proprio queste coordinate che Vengono scaricate

nel calcolatore 50 dell’unita di

inseguimento dei
velicoli,

Il calcolatore 50 dell’unita di inseguimento
dei veicoli riceve le informazioni relative alla po-
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sizione del veicolo 12 dal sistema di posizionamento
globale 36 attraverso i1l ricevitore 46 del sistema di
posizionamento globale e del ricevitcre 49 del siste-
ma di posiziconamento globale differenziale. In una
forma di realizzazione della presente invenzione, il
calcolatore 50 dell’unita di inseguimento dei veicoli
esegue 1l monitoraggio della posizione del weicolo
una volta ad ogni secondo. L'’unitd 20 di inseguimento
dei veicoli inoltre comprende una testina di control-
lo 52 collegata al calcolatore 50 dell’unitda di inse-
guimento del veicoli in qualitdé di dispositive di in-
gresso per l’'operatore del veicolo 12. In una forma
di realizzazione della presente invenzione, lo opera-
tore di un veicolo di trasporto pubblico, per esempio
un autobus o un furgone, utilizza la testina di con-
trolleo 52 per introdurre le informazioni relative ai
perceorsi. In un’‘altra forma di realizzazione, la te-
stina di controllo 52 & costituita da un visore a
cristalli 1liquidi con scherme sensibile al tocco,
prodotto dalla Mentor Engineering.

I1 calcolatore 50 dell’unita di inseguimento
dei veicoli determina, sulla base dei dati ricewvuti
provenienti dal ricevitore 46 del sistema di posizio-
namento globale e.dal ricevitore 49 del sistema di

posizionamento globale differenziale, quando il vei-
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colo 12 é& entrato nell’anello di rivelazilione wvirtuale

22. A questo punteo, l’unita 20 di inseguimento dei

veicoli opera in modo da determinare se il controllo

- del semaforo 10 di regolazione del traffico debba es-
sere prenotato a favore del veicolo 12.

In una forma
di realizzazione della presente invenzione,

1'unita
20 di inseguimento dei veicoli confronta la posizione

del veicolo 12 con la posizione pianificata in accor-

do con un programma preventivamente definito.

Se il
veicolo 12 & in ritardo rispetto al programma,

la
unita 20 di inseguimento dei veicoli determina se il

controllo del semaforc 10 di regolazione del traffico

debba essere o meno prenotato a favore del wveicolo
12.

In un’altra forma di realizzazione, 1'unita 20 di
inseguimento dei veicoli determina se il controllo
del semaforo 10 di regolazione del traffice debba o
menc essere prencotatc quando il wveicolo 12 & un vei-

colo di emergenza,

per esempio una ambulanza oppure
un carro antincendio,

nel percorso versc una situa-
zione di emergenza o 1n ritorno da essa.

Nell’unitd 20 di inseguimento dei veicoli & an-

che incluso un trasmettitore 56 per i segnali di in-
formazione,

collegato al caicolatore 50 dell’unita di
inseguimento dei veicoli.

In una forma di realizza-
zione della presente invenzione,

il trasmettitore 56
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dei segnali di informazione & un modem senza filo e
1’ associato hardware per trasmettere le informazioni
dal modem, per esempic una antenna. Se il calcolatore
50 dell’unita di inseguimento dei wveicoli determina
che il comando di un semafaro 10 di controllo del
traffico debba essere prenotato, essc trasmette il
segnale 30 di informazicne, attraverso il trasmetti-
tore 56 per 1 segnali di informazione, al sistema di
comando 32. In una forma di realizzazione, il segnale
30 di informazione comprende anche dati relativi alla
posizione dell’anello virtuale 22 occupato da un vei-
colo 12, il numerc della intersezione o dello incro-
cio, la aderenza di programma, il numero dei percor-
8i, il numero di identificazione dei veicoli, la di-
rezione di viaggio ed il tempo.

Con riferimento al sistema di comando 32, que-
sto sistema comprende un ricevitore 62 per i segnali
di informazione, un sincronizzatore 64 per i segnali
di informazione ed un calcplatore 66 per il sistema
di comando. Quandé 11 sistema di comando 32 riceve il
segnale di informazione 30, esso analizza i dati e
determina se effettuare o nmno'la commutazione del
semaforo 10 di controllc del traffico. Il sistema di
comando 32 riceve 1l segnale di informazione 30

dall’unita 20 di inseguimento dei veicoli attraverso

14G. BARZANG & ZAHARDD REMA Sph



18

il ricevitore 62 dei segnali di informazione. In una
forma di realizzazicne della presente invenzione, il
ricevitore 62 dei segnali di informazione & un modem

senza filo ed associato hardware

{per esempioc una an-
tenna)

per ricevere le informazioni trasmesse al mo-
dem.

Il ricevitore 62 dei segnali di informazione &

collegato al sincronizzatcore 64 e trasmette il segna-

le di informazione 30 a detto sincronizzatore dei se-

gnali di informazione. Al sincronizzatore 64 dei se-

gnall di informazione é collegato il calcolatore 66

del sistema di contreollo.

I1 sincronizzatore 64 delie
informazioni opera per sincronizzare gli eventualil

dati temporali ricevuti provenienti dal calcolatore
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50 dell’unita di inseguimento dei veicoli con un se-

gnale di clock interno

(non rappresentato) del calco-
latore 66 del sistema di comando.

Questa sincronizza-

zione €& necessaria soltanto se il calcolatore 66 del
sistema di comando non utilizza una base temporale
connessa al sistema di posizionamento globale, vale a

dire lo standard utilizzato dal sistema di posiziona-

mento globale 36. Il sincronizzatore 64 dei segnali

di informazione possiede il segnale di informazione

30 e trasmette la risultante informazione elaborata

al calcolatore 66 del sistema di comando. Il calcola-
tore 66 del sistema di comando analizza la informa-
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zione per determinare se commutare o meno il semaforo
10 di controllo del traffico.

Il calcolatore 66 del sistema di comando deter-
mina che il semaforo 10 di controllo del traffico
debba essere o meno commutato sulla base di numerosi
tipi di criteri. Per esempio, se due o piu veicoli 12
che viaggiano in diverse direzioni trasmettono al si-
stema di controllo 32 segnali simultanei per commuta-
re lo stesso semaforo 10 di controlic del traffico,
il sistema di comando 32 opera per analizzare cilascun
segnale di informazione 30 e disporre 1 segnali in
ordine prioritario. Per esempio, se un veicolo di
emergenza ed un veicolo di trasporto pubblico simul-
taneamente trasmettono segnali al sistema di comando
30 per commutare il semaforo 10 di contrcllo del
traffico, il sistema di controllo pud determinare che
il veicolo di emergenza abbia prioritéd e modificare
il semaforo a suo favore. Similmente, 11 sistema di
comando 32 pud determinare, come tra due veicoli di
trasporto, quale veicolo si trovi ulteriormente in
ritardo rispetto al suo programma e commuta conforme-
mente il semaforo. Se il controllo del calcolatore 66
del sistema determina che il semaforo 10 di controlio
del traffico debba essere commutato, esso trasmette

il segnale di comando 34 al semaforo di regolazione

BARZANO & ZANARDO ROLIA SpA
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del traffico che deve essere commutato.

Con riferimento alla Figura 3, in essa & illu-

strato un diagramma di flusso per regolare la commu-

tazione del semaforo 10 di contreollo del traffico. Il

procedimento inizia con una operazione 100 e progre-

disce fino allfoperazione 200. nell’operazione 200

viene determinato lo stato dell’unita 20 di insequi-

mento dei veicoli. Se l’unitd 20 di inseguimento dei

veicolli non é& attiva, allora il procedimento termina

con una operazione 300. Se l'unita 20 di inseguimento

dei veicoli é attiva, allora 1l’unita 20 di insequi-

mento dei veicolli determinera la posizione del veico-

lo 12 in una operazione 400, sulla base dei dati pro-

venienti dal sistema di posizionamento globale 36. In

una operazione 500, 1l procedimentc determina se il

veicolo 12 si trovi o meno in una posizione che cor-

risponde alla posizione dell’anello di rivelazione

virtuale 22. Se l’operazione 500 si traduce in una

risposta negativa, allora il procedimento ritorna

all’operazione 20, in modo da determinare se l1'unita

20 di inseguimento dei veicoli sia o meno attiva. In

una operazione 500, il procedimento determina se il

veicole 12 si trovi o meno in una posizione corri-

spondente all’anello di

rivelazione visivo 22, Una

risposta positiva comporta 1’avanzamento della se-
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gquenza all’operazione 600, in medoe da trasmeittere un
segnale di informazione 30 al sistema di controllo
32. In una operazione 700, il sistema di controllo 32
determina se il semaforo 10 di controllo del traffico
debba o meno essere commutato sulla base del segnale
di informazione 30. Se il sistema di controllo 32 de-
termina che il semaforo 10 di controllo del traffico
non debba essere commutato, allora il procedimento
ritorna all’operaziocne 200 per determinare se 1’unita
20 di inseguimento dei veicoli sia attiva, nella ope-
razione 200. Se il sistema di controllo 32 determina
che il semaforo 10 di controllo del traffico debba
essere commutato, allora il sistema di centrollo 3é
trasmette il segnale di controllo 34 al semaforo 10
di regolazione del traffico, nell’operazione 800,
Nell’operazione 900, il semaforo 10 di contreollo del
traffico riceve il segnale di controllo 34 e viene
commutato. Il procedimento quindi ritorna alla deter-
minazione se l'unitd 20 di inseguimento dei veicoli
sia o meno attiva, nell’operazione 200, per cui il
procedimento viene ripetuto.
Sebbene la presente invenzione sia stata de-
scritta con riferimento ad una sua preferita forma di
realizzazione, wvarianti e modifiche possono essere

suggerite a coloro che sono esperti nel ramo, per cui

6. BARZANO & ZAUARDO ROBIA SpA
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si intende che la presente invenzione comprenda tali

varianti e modifiche come rientrantli nello spirito e

nell’ambito delle allegate rivendicazioni.
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RIVENDICAZIONI

1. Procedimento per regolare un organoc di con-

trollo del traffico, comprendente le seguenti opera-

zioni:

determinare la posizione di un veicolo;

determinare dalla posizione del veicolo lo in-

gresso del veicolo in un anello di rivelazione wvir-

tuale;

trasmettere, in risposta alla determinazione

che il veicolc é entrato in un anello di rivelazione

virtuale, un segnale di informazione ad un sistema di
controllo, 1l segnale di informazione includendo 1la

posizione del veicolo; e

analizzare il segnale di informazione in modo

da valutare la prenotazione dell’organo di controllo

del traffico a favore del veicolo che & entrato

nell’anello di rivelazione virtuale.

2. Procedimento per regolare un organo di con-

trollo del traffico secondo la rivendicazione 1, ul-

teriormente comprendente l’coperazione di memorizzare

nell’unita di inseguimento dei veicoli una pluralita
di anelli di rivelazione virtuali.

3. Procedimento per regolare un organo di con-

trollo del traffico secondo la rivendicazione 2, ul-

teriormente comprendente 1’operazione di definire

Finﬂs;'g‘A’c,C)UHB y E)
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ciascuno degli anelli di rivelazione virtuali memo-

rizzati per mezzo di coordinate di latitudine e di
longitudine.

4. Procedimento per regolare un organoc di con-
trollo del traffico secondo la rivendicaziocne 1, in
cui la analisi del segnale di informazione comprende

l’operazione di organizzare in ordine prioritario i

segnali di informazione ricevuti provenienti da una

pluralita di veicoli.

5. Procedimento secondo la rivendicazione 1, in
cui la trasmissione del segnale di informazione com-

prende la trasmissione di informazioni che includono
1"identita del veicolo,

la posizione del wveicolo, la
direzione di viaggio del veicolo e la velocita del

veicolo.

6. Procedimento secondo la rivendicazione 1, in
cui la analisi del segnale di informazione comprende

le seguenti operazioni:

determinare lo

stato corrente dell’organc di
controllo del traffico; e

confrontare lo stato corrente dell’organo di

controllo del

traffico con uno stato

desiderato
dell’organo di controlleo del traffico.

7. Procedimento per regolare organi di control-
lo del traffico,

comprendente le seguenti operazioni:
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memorizzare in una unita di inseguimento dei

veicoli une o pit anelli di rivelazione virtuali:
memorizzare nell’unita di inseguimento dei vei-

coli una o piu posizioni dell’organo di controllo del

traffico;

determinare la posizione di un veicolo;

determinare dalla posizione del veiceoli

l1’"ingresso del veicolo in uno degli anelli di rivela-

zione wirtuall memorizzati;

determinare quando uno degli organi di control-
lo del traffico richiede una prenotazione a favore di

un veicolo che & entrato in uno degli anelli di rive-

lazione wvirtuali memorizzati;

trasmettere, in risposta ad una determinazione

che un veicolo é entrato in uno degli anelli di rive-
lazione virtuali memorizzati e che un organo di con-

trollo del traffico richiede una prenotazione, un se-

gnale di informazione ad un sistema di comando, il

segnale di informazione includendo la posizione del

veicolo; e

analizzare il segnale di informazione in modo

da prenctare il modulo di controllo del traffico a

favore del veicolo che & entrato in uno degli anelli
di rivelazione virtuali memorizzati.

8. Procedimentoc per regolare organi di controli-
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lo del traffico secondo la rivendicazione 7,

ulte-
riormente comprendente 1’operazione di definire cia-

scuno degli uno © piu anelli di rivelazione virtuali
memcrizzati

tramite coordinate di

latitudine e di
longitudine,

9. Procedimento per regolare organi di control-

lo del traffico secondo la rivendicazione 7,

la analisi

in cui
del segnale di

informazione

comprende
l’operazione di organizzare in ordine prioritario i

segnali di informazione ricevuti provenienti da una
pluralitd di veicoli.

10. Procedimento per regolare organi di

con-
trollo del traffico secondo la rivendicazione 7,

in
cul la trasmissione del segnale di informazione com-
prende la trasmissione di informazioni che includono

una identitad del veicolo,

la posizione del veicolo,
la direzione di viaggio del veicolo,

la velocita del
veicolo ed il tempo di trasmissione del segnale di
informazicne.

11.

Procedimento per regolare organi di con-

trollo del traffico secondo la rivendicazione 7, in

cui la analisi del segnale di informazione comprende
le seguenti operazioni:

determinare

lo stato corrente dell’organo di
contrecllo del traffico:

e
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confrontare lo stato corrente dell’organc di
controllo del traffico con unc stato desiderato
dell’organo di controllo del traffico.

12. Sistema di controllo del traffico veicolare
per prenotare un organo di controllo del traffico a
favore di un veicolc identificato, comprendente:

un rivelatore di posizione dei veicoli che ri-
sponde ali segnali di posizicone per generare un segna-
le indicativo della posizione di un veicolo:;

una unita di inseguimento dei veicoli che memo-
rizza uno o piu anelli virtuali di rivelazione defi-
niti tramite coordinate di latitudine e di longitudi-
ne, detta unita di inseguimento dei veicoli memoriz-
zando inoltre una © pit posizioni degli organi di
controllo del traffico:;

detta unita di inseguimento dei veicoli con-
fronta 1l segnale indicativo della posizione di un
veicolo con uno o pilk degli anelli di rivelazione
virtuali, in modo da determinare quande il veicolo é
entrato in uno degli anelli di rivelazione wvirtuali
memorizzati e per. determinare ulteriormente gquando
uno degli organi di controllo del traffico richiede
una prenotazione a favore di un veicolo che & entrato
in uno degli anelli di rivelazione virtuali memoriz-

zati;

ot

4

a
W

84

(HG. BARZAND & ZAKARDO R



28

un sistema di comando per analizzare uno o piu
segnali di

informazione in modo da determinare se
prenotare o menc un organo di contreollo del traffico

a favore di un wveicole che & entrato in uno degli

anelli di rivelazione wvirtuali memorizzati;

e
un trasmettitore dei

segnali di informazione

che risponde alla determinazione che un veicolo & en-
trato in uno degli anelli di rivelazione wvirtuali me-

morizzati ed un organo di controlleo del traffico do-
vrebbe essere prenotato in modo da trasmetfere un se-

gnale di informazione al sistema di comando,

il se-
gnale di

informazione includendo la posizione del

veicolo.
13. Sistema di controllo del traffico wveicolare
secondo la rivendicazione 12, ulteriormente compren-

dente un organo di impostazione dei percorsi per ap-
plicare all’ingresso dell’unita di inseguimento dei
veicoli le coordinate di latitudine e di longitudine

di uno o pit anelli di rivelazione virtuali memoriz-
zati.

14. Sistema di controllo del traffico veicolare
secondo la rivendicaziocne 13,

ulteriormente compren-

dente una testina di contrecllo per permettere allo

utente di applicare informazioni di ingresso alla
unita di inseguimento dei veicoli.
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15. Sistema di controllo del traffico veicolare

seconde la rivendicazione 12, in cui 1l sistema di

controllo comprende ulteriormente un calcolatore con-
nessc al sistema di controllo per organizzare in or-
dine pricritario 1 segnali di informazione ricevurti
provenienti da una pluralita di veicoli.

1l6. Sistema di controllo del traffico veicolare

secondo la rivendicazione 12, in cul detto sistema di

controlle comprende ulteriormente un sincronizzatore
dei segnali di informazione per sincronizzare 1 se-
gnali di informazione in modo da permetterne la ana-
lisi destinata a determinare se prenotare o meno un

organo di controllo del traffico.
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