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SERP-80 - SYSTEM EWIDENCJI RUCHU POJAZDÓW W BAZIE TRANSPORTOWEJ

Streszczenie. Podano krótki ©pis-zaprojektowanego i zbudowanego 
systemu SERS^Bo służącego do automatycznej kontroli i rejestracji 
wjeżdżających do zajezdni i wyjeżdżających z niej pojazdów, jako 
przykład specjalistycznego zastosowania mikroprocesora MCY 7S80N. 
Omówiono w oparciu o schemat blokowy ważniejsze funkcje systemu i 
przytoczono szereg danych dotyczących problemów automatycznego roz
poznania, identyfikacji pojazdu i oprogramowania systemu.

1. Wstęp

System SERP-80 opracowano na zlecenie przedsiębiorstwa Przemysłu Gór
niczego Transgór w Chorzowie, które to przedsiębiorstwo określiło w ogól
nym zarysie zadanie(jakie winien system spełniać.
U rozważaniach wstępnych nad strukturą projektowanego systemu i wyboru środ
ków technicznych do jego realizacji, przyjęto następujące zasady: 
a/ możliwie daleko posunięta obniżka kosztów budowy systemu ; 
b/ wysoki stopień dyspozycyjności systemu j
c/ elastyczność rozumiana jako możliwość rozszerzenia repertuaru wykony

wanych zadań bez potrzeby dokonywanis jakichkolwiek zmian w konstruk
cji urządzeń wchodzących w skład systemu; 

d/ wykorzystanie do budowy systemu w głównej mierze elementów produkcji 
krajowej.

Wyjeżdżający z zajezdni lub wjeżdżający do zajezdni pojazd winien zostać 
przez system'"zauważony”, a następnie zidentyfikowany. Obydwa te zadania 
są wykonywane bez udziału człowieka, a'więc w sposób obiektywny. s7 wyniku 
wykonania tych zadań przekazywany jest do systemu szereg danych umieszcza
nych w' sporządzonym protokole. Zadanie identyfikacji pojazdu rozwiązano 
przez zainstalowanie w każdym z pojazdów urządzenia, które umownie nazy
wać będziemy "mobilnym” w odróżnieniu od zainstalowanego w pobliżu.brasy 
zajezdni zespołu urządzeń "stacjonarnych". Liczha urządzeń mobilnych 
jest równa liczbie wszystkich pojazdów należących do zajezdni /w konkret
nym przypadku ok. 300/. Koszt jednostkowy urządzenie mobilnego me istotny 
wpływ ne całkowity koszt systemu. Sterano się więc urządzenie to tak skon- 
struowećjby było ono przy, zachowaniu wysokiego stopnia.niezawodności moż
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liwie tanie. Ściśle określony rodzaj zestosowensgo mikroprocesora pozwala 
zrezygnować z cech szeroko pojętej uniwersalności systemu. Przez przyję
cie prostej struktury, redukcję pamięci do niezbędnego minimum i opraco
wanie programu w wewnętrznym języku mikroprocesora- oraz zastosowanie 
dalekopisu jako urządzenia zapisującego raporty i służącego do dwustron
nej komunikacji z mikroprocesorem zdołano uzyskać istotną obniżkę kosz
tów części stacjonarnej systemu.

Dyspozycyjność systemu rozumiana jest jako stosunek łącznego czasu 
przestojów do przyjętego umownie czasu pracy urządzenia /ńp. 5000 godzin/. 
Powodem przestojów są najczęściej: a/ przerwy w zasilaniu, b/ uszkodzenia 
poszczególnych fragmentów urządzeniowych systemu. Dla uniknięcia pierw
szego z obu rodzajów przestojów zastosowano zasilanie z baterii akumula
torów ładowanej z sieci prądu zmiennego. Drugi rodzaj przestojów można co 
najwyżej minimalizować. Wprowadzono w tym celu rezerwację bierną niektó
rych ważniejszych urządzeń, poddawanych okresowym lub dorywczym testom 
kontrolnym, generowanym przez mikroprocesor.

W celu uzyskania elastyczności systemu, przewidziano możliwość wprowa
dzenia dodatkowo opracowanych programów do pamięci operacyjnej mikropro
cesora /odpowiedni program/ oraz konstrukcyjnie uwarunkowaną możliwość 
łatwego rozszerzanie pamięci RAM do 20 kB /w pełni obszyte puste ciejscs 
W kasecie dla 8 kart po 2 kB każda/.

2. Repertuar realizowanych funkcji i struktura swstemu

Rys.1 przedstawia szkic sytuacyjny bramy zajezdni. Na wlotech do obu 
stref rozpoznania umieszczone są dwa zestawy świateł sygnalizacyjnych. 
Granice każdej z obu stref rozpoznania wyznaczają szlaban i czujniki 
A i B. Szlaban otwierany jest automatycznie po dokonaniu przez system 
identyfikacji pojazdu, a zamykany,gdy zidentyfikowany pojazd opuści prze
ciwległą strefę rozpoznania. Normalnie świecą się zielone światła sygnali
zacyjne. Zmiana na światła czerwone nastąpi, gdy w jednej z obu stref roz
poznania znajdzie się pojazd.

Nacisk kół pojazdu na jeden z czujników: A. lub podwójny czujnik B 
powoduje pojawienie się sygnału "START", inicjującego realizację prograau 
"KONTROLA POJAZDÓW ". wyniku wykonanis tego programu uzyskiwany jest 
raport zawierający w jednym wierszu zapisu: aj liczbę porządkową,b/ czas 
rzeczywisty w godzinach i minutach,c/ numer identyfikowanego pojazdu, 
d/ liczbę osi pojazdu,e/ kierunek ruchu pojazdu "Ili" - wjazd dó zajezdni, 
"OUT" - wyjazd z zajezdni . Program "KONTROLA POJAZDÓW" /por.rys.5/ jest 
programem rozgałęzionym, przewidującym skoki do podprogramów w sytuacjach 
odbiegających od przyjętej za normalną.



Do sytuacji takich należy pojawienie się w strefie rozpoznania obcego 
pojazdu, nie wyposażonego w urządzenie mobilne. Następuje Y/ówczas skok 
' do podprogramu: "POJAZD 32Z NADAJNIKA" przewidującego dokonanie przez 
osobę dyżurującą/za pomocą-dalekopisu/ zapisu numeru rejestracyjnego po
jazdu. Wózek dalekopisu ustawia się samoczynnie na właściwej pozycji wier
sza i włączony zostaje dzwonek wzywający dyżurnego do dokonania zapisu.
Po naciśnięciu pierwszego klawisza, system czeka 30 sekund, w którym to 
czasie winien być dokonany pełny zapis ręczny. Wiersz raportu jest w tym 
• przypadku opatrywany komunikatem "pojszd bez nadajnika"^8 ponadto pod
świetlony zostaje transparent z identycznym komunikatem. Po wykonaniu 
tych czynności następuje powrót do programu głównego.

Odbiornik kodu identyfikującego pojazd wyposażony jest w układ gene
rujący . sygnał alarmu: "ALARM II", w przypadku wykrycia' określonego ro
dzaju błędu. Pojawienie się takiego sygnału powoduje skok do podprogramu 
"ALARM II", w wyniku którego następuje kilkakrotne odczytanie kodu gene
rowanego przez urządzenie mobilne. Jeśli w wyniku takiego powtórzenia 
sygnał alarmu zniknie, następuje powrót do programu głównego. Jeśli jed
nak 3ygnał.alarmu występuje nadsl, następuje testowanie odbiornika kodu. 
'Jynik testowania może reprezentować dwa warianty: a/ odbiornik kodu jest 
uszkodzony - wówczas wiersz raportu jest opatrywany komunikatem "awaria 
odbiornika kodu" i podświetlany jest transparent z identycznym komunika
tem, b/ odbiornik kodu działa bezbłędnie - wówczas wiersz raportu opatry
wany jest komunikatem "interferencja" i podświetlany jest transparent 
z napisem "zakłócenia zewnętrzne". W obu tych przypadkach dokonywany jest 
zapis numeru rejestracyjnego przez osobę dyżurującą w sposób opisany już 
wyżej i następuje skok do programu głównego.

Skok do podprogramu "REJESTRACJA "I PAMIĘCI" nastąpi, gdy w czasie wy
konywanie programu "KONTROLA P0Ja2Dó'.7" stwierdzony zostanie brak napięcia 
w sieci. Co prawda wszystkie urządzenia stacjonarne zasilano są z baterii 
akumulatorów, jednak dalekopis zssilany jest bezpośrednio z sieci prądu 
zmiennego, i? toku realizacji podprogramu "REJESTRACJA ¡7 PAMIĘCI" raporty 
zapiśywene są w pamięci RAM w takiej kole jr.ości(w jakiej pojawiają się w 
strefie rozpoznania pojazdy. Równocześnie jest inkrementowany licznik ra
portów M1.' Stojący do dyspozycji obszar pamięci pozwala na zarejestrowa
nie, 60 raportów,- co jest równoważne /przy założeniu, że obsługiwany 
jest pojazd za pojazdem/ 2 godzinom przerwy W dostawie energii elektrycz
nej. . V

, Jeśli w czasie realizacji programu "KONTROLA POJAZDÓW" po przerwie 
w zasilaniu pojawi się napięcia sieci, a licznik ¡¿1 nie jest pusty, to 
nastąpi skok do podprogramu "WYDRUK Z PAMIĘCI". Raporty drukowąna są 
wiersz po wierszu w kolejności takiej;w jakiej były zapisywane w pamięci 
(PU?0)j8 równocześnie dekrementowany jest licznik M1. Gdy zawartość liczni-
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ka osiągnie zero, nastąpi powrót do programu głównego.
Poza funkcjami spełnionymi w toku realizacji programu ''KONTROLA POJa Z- 

DOW; system S2RP-80 spełnia.dodatkowo następujące funkcje:
1/ Testuje "na żądanie" odbiorniki ORA i ORB\kontrolujące czujniki A i B. 

Program przewiduje kolejne testowanie obu odbiorników i- wydruk odpo
wiednich komunikatów ns blankiecie dalekopisu.

0/ Drukuje samoczynnie nagłówek raportu według przewidzianego formatu. 
Nagłówek opatrywany jest aktualną -datą. 57ydr.uk nagłówka następuje 
bądź to "ns żądanie", bądź też o; godzinie ÓO.OO, z tym że gdyby w . 
tym czasie wykonywany był program "KONTROLA POJAZDOWĄ wydruk nagłówka 
nastąpiłby bezpośrednio po zakończeniu wydruku raportu związanego 
z tym programem.

3/ Realizuje program "ALARM I" związany z równoczesnym pojawieniem, się 
w obu strefach rozpoznania 2 pojazdów.-. Zostaje-wó-wczsś uruchomiona 
syrena akustyczna oznajmiająca konieczność wycofania się pojazdu 
wjeżdżającego do zajezdni ze strefy rozpoznania. Po stwierdzeniu, .te 
pojazd wy jechał ze strefy, program ̂ łącza syrenę i następuje skok do 
programu "KORTROLA P0JAZD0i7".

4/ Realizuje program "DAKB" umożliwiający wprowadzenie do systemu dodat
kowo opracowanych programów. Za pomocą dalekopisu lub czytnika taśmy 
perforowanej zostaje najpierw wprowadzony adres początku programu, 
a następnie sam program. Akceptowane są wyłącznie znaki dalekopisowe 
cyfr O. ..9 i liter A. ..F. Uszystkie pozostałe znaki dalekopisowe są 
ignorowane. Program dokonuje transkodowanie kodu dalekopisowego na 
liczby binarne i łączy każde dwa kolejne akceptowane znaki w jeden 
bajt, zapamiętywany w kolejnej komórce pamięci, operacyjnej. Z a k o ń 
czenie procedury następuje po przesłaniu znaku litery "X" lub po 
wprowadzeniu 255 akceptowanych znaków dalekopisowych.

5/ Realizuje program "START PROGRAMU". Podając Z8 pomocą dalekopisu 
adres początku dowolnego rezydującego w pamięci programu, można go 
uruchomić.

6/ Realizuje program "¡.iOF', Następuje wydruk, zawartości dowolnie wybra
nych obszarów pamięci, w wierszach po 16 komórek każdy. Wartości po
szczególnych -bajtów w wierszu rozdziela spacja. Ka początku definio
wane są:liczba wkrsży i adres początkowy fragmentu pamięci. Program 
dokonuje podziału każdego bajtu na dwie liczby binarne( a następnie 
transkodowanie liczb binarnych na kod dalekopisowy oraz steruje wydru
kiem tych znaków.
Rys.2 przedstawia schemat blokowy przyjętej struktury SERP-80. Mikro

procesor komunikuje się z urządzeniami zewnętrznymi poprzez porty Ą,B,C 
i D. Ponadto otrzymuje on informacje o wjeżdżającym do zajezdni pojaździe 
(z przerzutnika B) i o zaniku napięcie sieci (z przerzutnike 7$.
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Port A wprowadzę dsno z urządzeń zewnętrznych poprzez 8 — bitową 
magistralę danych MD do mikroprocesora.

Port B pobiera słowo stanu z . 6 - bitowego rejestru stanu RS. Słowo 
stanu aktuś.izowane jest w RS z taktem T niezależnym od mikroprocesora.
Stan RS zależy od sygnałów generowanych przez odbiorniki ORA i ORB oraz 
od aktywizacji przycisków na płycie czołowej urządzenia stacjonarnego, 
służących do uruchamiania poszczególnych programów. ..

Port C służy do przesyłu danych z mikroprocesora do dalekopisu. .
Port. D pośredniczy w, przesyle poleceń z mikroprocesora poprzez magist

ralę Ma do urządzeń zewnętrznych. Polecenia te są adresowane. Trzy star
sze bity magistrali MA oznaczają adres "A" urządzenia zewnętrznego. Y/yni- 
ka stąd, że urządzeń tych może być co najwyżej 7. Trzy młodsze bity magi
strali HA wykorzystywane są do'przesyłu poleceń "X". Ogółem możne prze
słać 7x6=56 poleceń, jednakże SERP-BO wykorzystuje tylko 39 poleceń. 
Stosując postać zapisu poleceń typu: AnKm, gdzie n i m są liczbami cał
kowitymi z przedziału [0,7], mamy następujące polecenie:
A121 - 09H - start odbiornika kodu
A1K2 - 0AH - prześlij do MD najstarszą pozycję /3 bity/ numeru poj.
A1K3 - 0BH - " " " środkową " "
A1K4 - 0GH - " " " najmłodszą " ” »
A1X5 - 0DH - testuj odbiornik kodu
A2K1 - 11H - prześlij do MD liczbę osi poj. wjeżdż. do zajezdni
A2K3 - .15H ~ zeruj ORA
A2K5 - 15E - testuj ORA
A3K1 - 19H -prześlij do MD liczbę osi poj. wyjżdż. z zajezdni 
A323 - 1BH - zeruj ORB
A 325 - 1DH - testuj ORB
A 326 - 1EH - włącz lampkę sygnalizującą start programu
A3K7 - 1FH - zgaś " "
A4K1 - 21H - prześlij znak dalekopisowy do MD
A4E2 — 22H - wydrukuj znak dalekopisowy
A4X3 - 23H - zeruj rejestry adaptera dalekopisu
A4K4 - 24H - włącz dalekopis do sieci prądu zmiennego
A4X5 - 25H - wyłącz dalekopis z sieci
A521 - 29H --zapal światła czerwone sygnalizacji świetlnej 
A9J2 - 2AH -■ " " zielona
A523 - 2BH - podnieś szlaban-
A524 - 2CH - opuść szlaban '
A525 - -2DH - włącz syrenę
A 526 f 2KH -wyłącz syrenę
A6X0 - 30H - prześlij do MD pozycję 10^ godzin 
A 6X1 - 31H - " " V r' 10°
A6X2 - 32H - " " " " 10J minut
A6X3 - 33H - V " " " 10° "
A6X4 - 34H - " " " " 102 miesięcy
A6X5 - 35H - " " " " 10°
A 6X6 - 36H - ” " " " 101 dni
A 6X7 - 37H - " " " " 10 "
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A7K1 - 39H - podświetl transparent: "Awaria odbiornika kodu"
A7K2 - 3AH - " " "Zakłócenia zewnętrzne"
A7IC3 - 3BH - " " "Pojazd bez nadajnika"
A7K.4 - 3CH - " " "Zapis ręczny" /światło migające/
A7K5 - 3PH - włącz dzwonek 
A7K6 - 3PH - wyłącz dzwonek 
A7K7 - 5PH - zgaś transparenty
Poszczególne adaptery urządzeń zewnętrznych, wyposażone są w układy doko
nujące deszyfracji adresów i kodów pojazdów. Obie iłagistrale iiA i ŁID 
pracują w oparciu o zasadę "wired o:ę" /sumy logicznej na drucie/.

3. Rozpoznania momentu pojawienia się oo.iazdu w strefie rozpoznania

Odbiorniki ORA i ORB /rys.2/ o.trzymują informację z czujników pojem
nościowych, ułożonych w poprzek jezdni na obu liniech granicznych stre
fy rozpoznania /por.rys.1/. Czujnik pojemnościowy stanowi pręt mosiężny, 
umieszczony w elastycznej rurze gumowej. Pojemność takiego czujnika 
/o długości 300 cm/względem ziemi, zmierzona mostkiem prądu zmiennego, 
wynosi: C0 = 164 pF. Pod wpływem nacisku kół pojazdu, pojemność ta 
wzrasta c ok.20£. Dane te-odnoszą się jednakże do przypadku pomiarów 
dokonanych w bezpośrednim sąsiedztwie czujnika. Gdyby poaisry te miały 
być dokonywane zdalnie, to znaczy, gdyby czujnik był połączony z most
kiem kablem, rejestrowana przez mostek pojemność zwiększyłaby się o po
jemność kabla, a ’względna zmiana pojemności -wywołana naciskiem kół. ule
głaby znacznej redukcji. Tsk np. w przypadku połączenia czujnika z most
kiem za pomocą kabla koncentrycznego /antenowego telewizyjnego/ o dłu
gości 30 m pojemność zmierzona wynosiła l760,p:F,a względna zmiana pojemr- 
ności wywołana naciskiem kół pojazdu zmalała do 1 ,8>ł. Ponieważ -dokonywa
nie pomiarów pojemności .czujnika w bezpośrednim jego sąsiedztwie stwo
rzyłoby szereg niedogodności., zdecydowano się na pomiar zdalny i 'znale
zienie właściwego rozwiązania.w metodzie pomiaru. "

Załóżmy, że czujnik pojemnościowy /z kablem koncentrycznym/ stanowi 
element generatora impulsów, wyznaczający stałą czasową decydującą o 
częstotliwości repetycji sygnału wyjściowego takiego generatora. Często
tliwość repetyoji generatora zbudowanego w oparciu o układ scalony 
UCY 74123 wynosi [2 ]:

f  1  ■
x ~ 0,32 RC/1 + a/

gdzie: a - liczba odczytywana z odpowiedniego wykresu. Przy małych zmia
nach pojemności C wartość “a" można przyjąć jako stałą, i/ó wczas:



¿fx AC/C0
£ ~ 1 + 6 c/cxo .1 ' o

gdzie: CQ:~ pojemność spoczynkowa czujnika i kBbla, zaś ¿C - bezwzględ
na wartość przyrostu pojemności pod wpływem nacisku kół pojazdu.

Przy braku nacisku kół na czujnik, na wyjściu generatora pojawia się 
ciąg impulsów prostokątnych o częstotliwości repetycji równej fXQ. Pod 
wpływem nacisku kół, częstotliwość maleje do wsrtości fx. Jeśli sygnał 
z wyjścia generatora zostanie poddany procesowi mieszanie z sygnałem 
generatora lokalnego o częstotliwości repetycji impulsów równej fQ, ta
kiej że = k < 1, to w wyniku mieszania otrzymamy częstotliwość:

F = f - f = f -i' - Atx x o xo o x

Uwzględniając zaś, źe częstotliwość spoczynkowa na wyjściu mieszacza 
wynosi: FXQ = f - £o, możemy nspisać:

F = P - AtX XO X

Zmiana częstotliwości f o a £x spowoduje więc na -wyjściu mieszacza
zmianę częstotliwości:

nF ='F - P = P - P + a £ = AtM X XO X XO XO X X

Proces mieszania nie wpływa więc na wartość bezwzględną zmiany częstotli
wości. Za to względna zmiana częstotliwości no wyjściu mieszacza 'wyniesie:

_  Afx *fx * V fxo
Fxo “xo *o xxtJ ^  ’ “ l-

Jak widać, względna zmiana częstotliwości no mieszaczem jest l/Cl-k). 
razy większa niż względna zmiana częstotliwości na wyjściu generatora.

Uproszczony schemat blokowy odbiornika ORA przedstawia rys.4. Jako 
miesżacz zastosowano przerzutnik D /UCY 7474/ pobudzany na wejściu zega
rowym ,T ciągiem impulsów o częstotliwości repetycji fx, a na wejściu U 
ciągiem impulsów o częstotliwości repetycji iQ, niższej niż f^. Różnico
wa częstotliwość Fx podawana jest na wejście przedziałowego komparatora 
częstotliwości repetycji impulsów zbudowanego w oparciu o dwa elementy
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scalone typu UCY 74123i o tak dobranych parametrach, że na wyjściu kom
paratora pojawia się impuls tylko wtedy, gdy zmiana częstotliwości Fx 
przekroczy założoną wartość. /Uzyskuje się tu pewien próg czułości ukła
du, zapobiegający reakcji na małe zmiany-pojemności czujnika/.

Generator impulsów t -pracuje 2 częstotliwością fXQ = 7 2  kHz. Często
tliwość ta jest przed podaniem'na wejście mieszącza dzielona przez dwa, 
w celu uzyskania współczynnika wypełnienie impulsów równego 0,5. Często
tliwość repetycji generatora lokalnego wynosi: fQ = 32 kHz.-Jeśli 
Af.yfxo = 1|8;1, a k = 52/36 = 0,8* , tozFx/?xo = 16,.255. Częstotliwość 
pojawiająca się na wyjściu mieszacza, jest'mierzona w odzielnym układzie 
i przetwarzane na napięcie stałe. Napięcie to jest wykorzystywane jako 
wielkość wiodąca układu śledzącego, zapewniającego , że-'?xo = ,f - f s 
const. Ne wyjściu przetwornika częstotliwości zastosowany jest filtr RC 
o dużej stałej czasowej powodujący, że układ śledzący reaguje wyłącznie 
na powolne zmiany fluktuacyjne pojemności czujnika, ignoruje zaś szybkie 
zmiany tej pojemności,jakie powstają pod wpływem nacisku kół poruszają
cego się pojazdu. Impulsy z wyjścia komparatora częstotliwości podawane 
są na wejście licznika binarnego /UCY 7493/; w którym zliczena jest licz
ba osi pojazdu, a równocześnie pobudzają wejście przerzucniks RS, tak. że 
pierwszy impuls zmienia stan tego przerzutnika. Taka zmiana stanu rozu
miana jest jako sygnał "START" dla programu "KONTROLA POJAZDSW".

4. Ider.rwfikac.1s no.iazdów

Problem identyfikacji pojazdów rozwiązano zakładając: 
a/ możliwie najdalej posuniętą prostotę, a co za tym idzie, niski koszt

jednostkowy urządzenia mobilnego;
0/ automatyczny przebieg procesu identyfikacji , s więc bez

udziału człowieka, 
c/ liczbę identyfikowanych pojazdów N < 510.
Proces identyfikacji obejmuje dwa zagadnienia:.1/ konieczność struktural
nego zapamiętania w każdym z identyfikowanych pojazdów przyporządkowanego 
pojazdowi numeru, 2/ konieczność przekazania odczytanego kodu numeru po— ■ 
jazdu do urządzenia stacjonarnego.
Ad 1. .7 celu binarnego odwzorowania numerów 510 po^zdów konieczne - jest 
zastosowanie . 9- pozycyjnych liczb binarnych. Uwzględniając wyżej poda
ne założenia, przyjęto odwzorowywać poszczególne pozycje liczby binarnej 
ze pomocą .9— częstotliwości f^...fg, mieszczących się w paśmie często
tliwości zesącym poza pasmami szosowanymi w radiofonii i radiotelegrafii 
/50 kHz + 120 kHz/. Sygneły o częstotliwościach f^...^ generowane są 
przez ocwody rezonansowe zawierające rdzenie ferrytowe i kondensatory
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ceramiczne o odpowiednio dobranych 7;spółczynnikach 'temperaturowych zmian 
pojemności. Generacja drgań powstaje z chwilą równoczesnego wywołania sta
nu nieustalonego we wszystkich obwodach rezonanso?;ych zastosowanych w 
określonym urządzeniu mobilnym..Rys.6 przedstawia uproszczony schemat 
ideowy tzw., układu dzwoniącego. V? stanie spoczynkowym przez uzwojenia 
rdzeni ferrytowych płynie prąd I będący prądem emitera tranzystora, 
’.'iartość ' tego prądu określona jest polaryzacją bazy. Jeśli poprzez konden
sator C zostanie do bazy tranzystora przekazany impuls ujemny o odpowied
nio dobranym'czasie trwanie to tranzystor zostanie na ten czas za - 
tkany, w efekcie czego a? obwodsch rezonansowych powstaną drgania gasnące 
według zależności:

ńło
2Q " 2Q 1

T - IQ --7— r  h —  e cos ( W Rt - arctg ̂ 7====i)
1

CJ0 hgdzie: Q = — g  - dobroć obwodu rezonansowego; IQ - prąd spoczynkowy
/orąd emiterowy trsnzystora/; - pulsecja rezonansowa obwodu:2u ^  = 1/LC; tOs - pulsecja drgań swobodnych:

Przy założonej wartości częstotliwości rezonsnsowej f orez wartości 
prądu spoczynkowego IQ, pojemności kondensatorów poszczególnych obwodów 
rezonansowych wyznacza się przyjmując dopuszczalną wartość napięcia drgać 
swobodnych Umax :

*o
c = Ti— C“Jo max

Dla binarnego odwzorowania numerów 51^ pojazdów należałoby zastosować 
2304 rdzenia kubkowe , jak to wynika z następującego zestawienia:

(i) = 9 pojazdów z 1 rdzeniem, co daje 9 rdzeni

(|) = 3 6  " " 2  rdzeniami, " " 72 "
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CTMTN 126 pojazdów z 5 rdzeniem!, co daje 630 rdzeni

(a - 84 U tl 6 n tt' 504 tl

i?) - 36 II ft 7 ti ti 252 II

& 9 . tt »1 8 •f H 72 II

(D  * 1 II II 9 II II 9 II

ogółem: 511 pojazdów wymaga -zastosowanie .2304 rdzeni.

Liczbę rdzeni można jednak zmiejszyć, jeśli zastosować w.255 pojazdach 
kod • 3 “ pozycyjny o wadze co najwyżej równej 4. Przy tekim założeniu 
łączne liczba rdzeni użytych do odwzorowania numerów .255 pojazdów wynie
sie: 9 -+ 72 + 252 + 504 = 837. W celu odwzorowania numerów pozostełej 
grupy 255 pojazdów należy teraz zastosować takie same urządzenie mobilne 
j8k w grupie pierwszej, lecz wyposażone dodatkowo w piąty, obwód rezonan
sowy dostrojony do częstotliwości Pojawienie się częstotliwości f^Q
w odbiorniku kodu / w urządzeniu stacjonarnym/ spowoduje zanegowanie 
liczby binarnej wyznaczonej przez pozostałe obwody rezonansowe układu 
dzwoniącego. Powstaje w ten sposób możliwość odwzorowania numerów 510 
pojazdów, a łączna liczba rdzeni ferrytowych wyniesie tersz&a: 837 +
255 = 1929, co oznacza ' Oszczędność równą kosztowi zakupu i nawinięcia 
375 rdzeni. Ponadto ograniczenie maksymalnej liczby rdzeni użytych w 
urządzeniu mobilnym do 5 znakomicie ułatwia ujednolicenie kon
strukcji tego urządzenia.
Ad.2. Urządzenie mobilne zabudowane w pojeździe zasila wielozwojową 
pętlę indukcyjną umocowaną pod dnem pojazdu. Podobne pętle wielozwojowe 
umieszczone są w jezdni w strefie rozpoznania i połączona są szeregowo. 
Powstaje i) ten sposób transformator, powietrzny o współczynniku sprzęże
nia 7;zajemnego k a: 0,05»..0,08, Występujące dodatkowo sprzężenie pojem
nościowe między obydwoma uzwojeniami transformatora .wspomagają efekt 
przekazywania sygnału. Uzyskiwany praktycznie ne wejściu odbiornike 
kodu poziom napięcia sygnsłu wynosi 0,3...3 mV. Sygnał ten będący mie
szaniną przebiegów o maksymalnej liczbie 5 częstotliwości,- pDddany 
jest kolejno: wzmocnieniu, filtracji, prostowaniu w 3 -. układach detek
torów szczytowych i zapamiętaniu liczby binarnej w 9- bitowym rejest
rze. "I rejestrze tym następuje też negacja liczby binarnej, gdy w ode
branym sygnale odbiornik stwierdzi obecność przebiegu -o częstotliwości
■r ,  *•

‘ 10 *
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Rys.3. Szkic czuinika pojemnościowego
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Rys. 4. Schemat blokowy odbiorników ORI i 0R3

Rys.6. Uproszczony schemat 
części mobilnej.



SER?-80 - syitem ewidencji • T.B?rcrflrtn 123

L ic z b ę  po-
rządkową 
zwiększ o 4 . 
i zapamiętaj

Zapamiętany 
binarn ie roport 
ZQ.*nięJt na kod 
c/afek opisowy

Rys.5. Schemai blokowy programu: "K O N TR O LA  POJAZDÓW



     — „  ...__

ri. Podsumowanie

'.V wyniku przeprowadzonych prac. zbudowany został prosty system mikro», 
procesorowy, realizujący podstawowe funkcje związane z ewidencją.ruchu 
pojazdów vi zajezdni. Nd Wazie brak ~jesTf~3e"Szcż~«f"cfińych umożliwiających 
ocenę poprawności działania systemu w praktyce. Dzięki elastyczności 
zastosowanej struktury, istnieje możliwość skorygowania ewentualnych, 
nie przewidzianych w fazie projektowania, wadliwych zachowań systemu. 
Istnieje też możliwość znacznego rozszerzenia repertuaru yjykonywanych 
przez system funkcji, gdyby zaszła tska potrzeba.
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CEPH -  80 -  CHCTEMA TWA JPiSEiMiT D0E3H0B B TPAHCIIOPTEOK EA3E 

P e 3 b  m e

B paOoTe ouECHBasTCH cnpoeimrpDBaHHaH z peasEsoBasHas MZKponpneccop" 
nas cHcieMa CEPD -  80 ;d;jih aBTOMaTzse ckopo kohtpojis z perzcTparczz wams, 
KOTopue Bae3saBT u onycKaBT Óa3y. JlaeTcs <3soK-cxeMa czcieim a  Tazze psa 
saHHHX, sacaBatroccs BonpocoB aBTOMarasecitoro pacno3HaBaHzs BpeweHE noszona 
MamitHH b 30Hy yssTa , ZHeHTz$zKanzfl MamzHH z  nporpaMMHoe oóecnezeme ch o ' 
TeMH.
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SERP 80 - A  SYSTEM OF REGISTRATION OF VEHICLES IN A TRANSPORT BASE 

S u m m a r y

A brief description of a system SERP-80 is given, the system devised 
for an automatic supervising and registration of vehicles incomming and 
outcomming from a depot. This is presented as a specific example of an 
application of the MCY 7880N microprocessor. The main objectives of the 
system are discussed on a background of its block diagram. Among others, 
the problems of how to recognize the exact moment of an appearance of the 
vehicle in 'the supervising area and its identification have been discussed.


