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ISTEMLER

. Bir engel algilayici sistem ile iligkilendiriimis rayl tasitin (10) belli bir

glzergahta hareketi sirasinda hareket yolunun (30) belirlenmesi ve
bahsedilen hareket yolundaki (30) degisimlerin saptanmasini sadlayan bir
rayh tasit (10) guizergah ve siirlis verileri 6gretim sistemi (20) olup ézelligi,
a) Bir engel algilayici sistem ile rayh tasit (10) glizergah haritasinin
elde edilmesi,
b) Gizergah haritasinda hiz ve yén degisimlerinin meydana geldigi
bdlgelerin tespit edilmesi,
c) Hiz ve yén degisikliklerinde elde edilen degerlerin filtrelenmesi,
d) Carpigsma olasiliginin hesaplanmasi,
e) Verilerin yedeklenmesi
adimlarini icermesiyle karakterize edilmesidir.

. Istem 1'e gére bir rayli tagit (10) giizergah ve siirils verileri 6gretim sistemi

(20) olup 6zelligi, bahsedilen (a) adiminin ayrica lazer tarayici (21) ile

hareket yoluna iligkin verilerin taranmasi adimini igermesidir.

. Istem 1’e gére bir rayli tasit (10) gluizergah ve siriis verileri 6Jretim sistemi

(20) olup 6zelligi, bahsedilen (a) adiminin ayrica lazer tarayici (21) ile elde
edilen verilerin bir kamera (23) gorintilye doéndstirilerek yedeklenmesi

adimini icermesidir.

. Istem 1’e gére bir rayh tasit (10) giizergah ve siiris verileri 6gretim sistemi

(20) olup o6zelligi, bahsedilen (a) adiminin ayrica lazer tarayici (21)
tarafindan tespit edilemeyen verilerin bir radar (22) vasitasiyla elde edilmesi

adimini icermesidir.

. Istem 1’e gére bir rayh tasit (10) giizergah ve surus verileri 6gretim sistemi

(20) olup 6zelligi, bahsedilen (b) adiminin ayrica bir jiroskop (24) vasitasiyla

yolun edim durumunun belirlenerek hiz degerlerindeki degisimin belirlenmesi

adimini igermesidir.
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Bulusa konu olan glizergah ve siiriis verileri 6gretim sistemi (20) bir rayl tasit (10)
ile iligkilendirilmistir. Bahsedilen rayli tasit (10) bir hareket yolu (30) Uzerinde
hareket etmektedir. Ogretim sistemi (20) rayh tasit (10) ile iligkilendirilmis bir lazer
tarayici (21), bir radar (22) ve bir kamera (23) icermektedir. Ogretim sisteminde
(20) bahsedilen lazer tarayici (21), radar (22) ve kamera (23) bir 6Jretim sistemi
bilgisayan (27) ile baglantiidir. Bahsedilen 6gretim sistemi bilgisayari (27) bir
jiroskop (24), bir ivme sensoéri (25) ve bir GPS (26) ile de iligkilendiriimistir. Rayl
tasit (10) uyar sistemi (28) ve rayh tasita (10) iliskin verilerin depolandigi veri
tabani (29) da 6gretim sistemi bilgisayan (27) ile baglantihdir. Bahsedilen lazer
tarayici (21) bir bilgisayar (211) ile iligkilendirilmigtir. Bahsedilen veri tabani (29) da
bir ana bilgisayar (291) ile iligkilendirilmistir.

Rayh tasitin (10) hareket yolu (30) (izerinde hareketi sirasinda lazer tarayici (21)
tarama cizgilerinden (41) meydana gelen bir tarama alani (40) tanimlamaktadir.
Tarama alani (40) icerisinde kalan nesneler (50) rayli tasit (10) agisindan ¢arpisma
riski tasimaktadir. Carpisma riskinin saptanmasinda c¢esitli engel algilayici
sistemler kullanilarak  sarliciniin  ¢arpisma olmadan &6nce uyariimasi
saglanmaktadir. Bulug konusu &gretim sistemi (20) de s6zu gecen engel algilayici

sistemlerle birlikte kullaniimaktadir.

Rayli tagitin (10) hareket yolu (30) bir glizergah tanimlamaktadir. Rayli tagitin (10)
izledigi glizergah Uzerinde virajlar, rampa inig ve ¢ikiglari, trafigin yogun oldugu
bélgeler, hareketli nesnelerin yogun oldugu bélgeler, dar bélgeler vb. birgok yol
parametresi s6z konusu olmaktadir. Bahsedilen bu yol parametreleri rayl tasitin
siirtis sartlarinin degistirimesini ve surus giivenligi agisindan optimum degerlerde

tutulmasini gerektirmektedir.

Ogretim sisteminde (20) yer alan lazer tarayici (21) zaman zaman gérintilerin
toplanmasinda yetersiz kalmaktadir. Bu dogrultuda bahsedilen kamera (23) ve
radardan (22) yararlaniimaktadir. Kamera (23), lazer tarayicisindan (21) elde edilen
verilerinden uyari sistemi (28) devreye girdiginde gorinti yedeklemesi
yapilimasinda kullaniimaktadir. Radar (22) ise siyah mat vylzeylerin tespit
edilmesinde ve ayrica lazer tarayicinin (21) aynali ylizeylerde yanhs veriler tespit
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