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& (57) Abstract: The invention relates to a navigation system (1) for a vehicle which allows route planning depending on the current
Y= traffic volume. For this purpose, the navigation system (1) is provided with an evaluation unit (7) for detecting of vehicle and/or
e, topographical data, for example the average speed of the vehicle. This information is transmitted to other systems (2 to 4) in a network
& (8). A receiving unit can be used to receive current traffic jam information from other navigation systems (2 to 4), thereby allowing
for an automatic and precise route planning which takes into consideration traffic jams and does not require stationary traffic jam
detectors. The inventive navigation system (1) is especially suitable for use in developing countries.
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(57) Zusammenfassung: Es ist ein Navigationssystem (1) fiir ein Fahrzeug angegeben, welches eine vom aktuellen Verkehrsauf-
kommen abhingige Routenplanung ermdglicht. Hierfiir weist das Navigationssystem (1) eine Auswerteeinheit (7) zum Erfassen
von Fahrzeug- und/oder topographischen Daten, beispielsweise der Durchschnittsgeschwindigkeit des Fahrzeuges, auf. Diese Infor-
mation wird weiteren Navigationssystemen (2 bis 4) in einem Verbund iibermittelt (8). Mit einer Empfangseinheit kénnen aktuelle
Stau-Informationen von anderen Navigationssystemen (2 bis 4) empfangen werden. Somit ist eine automatische und prézise, Ver-
kehrsstaus berticksichtigende Routenplanung ohne stationdre Staumelder méglich. Das Navigationssystem (1) ist besonders zur
Anwendung in Entwicklungsldndern geeignet.
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Beschreibung
Navigationssystem flir ein Fahrzeug

Die vorliegende Erfindung betrifft ein Navigationssystem flr

ein Fahrzeug.

Navigationssysteme dienen Ublicherweise dazu, dem Fahrer ei-
nes Kraftfahrzeuges den Fahrweg von einem Startpunkt zu einem
Zielpunkt zu weisen. Dabei ist in dem Navigationssystem nor-
malerweise eine elektronische Laﬁdkarte hinterlegt. AuRerdem
sind Mittel vorgesehen, um stets die aktuelle Position des
Fahrzeugs zu ermitteln. Hierflr ist normalerweise ein GPS

(Global Positioning System) im Fahrzeug eingebaut.

Um bei der Routenplanung auf aktuelle Ereignisse reagieren zu
kénnen, wie beispielsweise auf Baustellen, Stauinformationen,
Unfalle et cetera, ist es sinnvoll, das Navigationssystem im
Kraftfahrzeug mit derartigen, aktuellen Stauinformationen zu
versorgen. Hierflir kénnen, beispielsweise Uber das Autoradio,
aktuelle Stauinformation in digitalisierter Form von einer
Rundfunkstation empfangen und in das Navigationssystem einge-
speist werden.

Um Informationen Uber den aktuellen Verkehrsfluss zu erhal-
ten, ist es mdéglich, stationdre Staumelder einzusetzen. Diese
stationdren Staumelder sind beispielsweise an Autobahnbriicken
befestigt. Die so gewonnenen Stau-Informationen werden gesam-
melt und in das Navigationssystem des Fahrzeuges eingegeben.
Unter wirtschaftlichen Gesichtspunkten wird man derartige,
stationdre Staumelder aber nur an ohnehin staugefdhrdeten
Standorten oder entlang dicht befahrener Streckenabschnitte

des Autobahnnetzes aufstellen.

Der wesentliche Nachteil derartiger Systeme ist, dass diinnbe-
siedelte oder infrastrukturell schwache Gegenden, beispiels-

weise in Entwicklungslandern, unter Einbeziehung von Kosten-
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aspekten nicht mit stationé&ren Staumeldernetzen ausgerlistet

werden kénnen.

Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es daher, ein Naviga-
tionssystem fir ein Fahrzeug anzugeben, welches unabhangig

vom Vorhandensein stationdrer Staumeldesysteme arbeitet, mit
geringem Aufwand realisierbar ist und den Fahrer mit aktuel-

len Verkehrs- oder StrafReninformationen versorgen kann.

Erfindungsgemdf wird die Aufgabe geldst durch ein Navigati-

onssystem flir ein Fahrzeug, umfassend

- eine Auswerteeinheit zur Erfassung und Aufbereitung von
Fahrzeugdaten und/oder topographischen Daten,

- eine Ubermittlungseinheit zur Ubermittlung der von der Aus-
werteeinheit erfassten oder davon abgeleiteten Daten an Na-
vigationssysteme in weiteren Fahrzeugen, die mit der Aus-
werteeinheit gekoppelt ist,

- eine Empfangseinheit zum Empfang von Fahrzeugdaten und/oder
topographischen Daten oder davon abgeleiteten Daten von Na-
vigationssystemen in weiteren Fahrzeugen,

- eine Verarbeitungseinheit, die mit der Empfangseinheit zur
Verknupfung und Aufbereitung der von den Navigationssyste-
men in weiteren Fahrzeugen bereitgestellten Daten gekoppelt
ist, und

- eine Ausgabeeinheit zur Ausgabe der verkniipften und aufbe-
reiteten Daten, die mit der Verarbeitungseinheit gekoppelt

ist.

Unter Fahrzeugdaten und/oder topographischen Daten sind sol-
che Daten verstanden, die einen Informationsgehalt haben, der
fir andere Fahrzeuge oder Fahrzeugfiihrer bei der Routenpla-
nung von Bedeutung ist. Diese Daten sind demnach von der ak-
tuell zurlckgelegten Strecke und/oder den dortigen Verkehrs-
oder Umweltbedingungen abhangig. Darunter fallen beispiels-
weise Streckendaten wie die Hdhe von Passen, die erzielte

Durchschnittsgeschwindigkeit, Steigungen und Gefalle, der
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Vereisungsgrad der Fahrbahnfldchen, maximal zuldssige Durch-

fahrtshdéhen, Baustellen et cetera.

Diese Daten k&énnen beispielsweise einem Fahrzeug-Datenbus-
system entnommen werden. Diesem wiederum kdénnen die Daten von
im Fahrzeug eingebauten Neilgungssensoren, Tachometer und an-

deren Sensoreinrichtungen bereitgestellt werden.

Dem vorliegenden Prinzip liegt die Idee zugrunde, dass das
Navigationssystem des Fahrzeugs selbst Fahrzeug- oder Stre-
cken-Daten erfasst und aufbereitet und die derart erfassten
und aufbereiteten Daten an Navigationssysteme in anderen

Fahrzeugen Ubermittelt.

Demnach sammeln die Navigationssysteme in den Fahrzeugen fur
sich und die anderen Navigationssystem Fahrzeugdaten oder
Streckendaten, aus denen belspielswelse Stauinformationen ab-
geleitet werden kdénnen, und stellen diese den anderen Naviga-
tionssystemen zur Verfligung. Das Navigationssystem empfangt
wiederum diese von anderen Navigationssystemen in anderen
Fahrzeugen bereitgestellten, wegabhdngigen, verkehrsabhingi-
gen, umweltabhdngigen oder topographieabhéngigen Informatio-
nen und kann somit im Rahmen einer Routenplanung dem Fahrer
zuverldssige und aktuelle Informationen darliber geben, welche
Route, die zum gewlnschten Ziel flihrt, die momentan zeitgin-

stigste oder verbrauchsglnstigste Route ist.

Dag beschriebene System kann somit v6llig unabhdngilg von
ortsfest installierten Staumeldern arbeiten und ist auch
nicht auf die manuelle Ubermittlung von Stauinformationen von
anderen Fahrern, beispielsweise Uber Funk oder Telefon, ange-
wiesen.

Das beschriebene Navigationssystem ist demnach insbesondere
fir dinn besiedelte Gebiete und/oder Gebiete mit schwacher
Infrastruktur geeignet. Insbesondere ist der Einsatz des Na-

vigationssystems in Entwicklungslandern vorgesehen.
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Die Fahrzeugdaten und/oder topographischen Daten umfassen
bevorzugt die Momentangeschwindigkeit und/oder die Durch-
schnittsgeschwindigkeit des Fahrzeuges, in dem das Navigati-

onssystem eingebaut ist.

Ist die Durchschnittsgeschwindigkeit oder die Momentange-
schwindigkeit beispielsweise sehr gering, so kann davon aus-
gegangen werden, dass sich das Fahrzeug momentan in einem

Verkehrsstau befindet.

Da tiber die elektronischen Bussysteme in modernen Fahrzeugen
eine Vielzahl von Informationen beispielsweise Uber Motor,
Getriebe, StoRdampfer, Neigung et cetera erfasst und gesam-
melt werden, koénnen diese bevorzugt dazu benutzt werden,
Informationen tiber die StraRenlage weiter zu geben, bei-
spielsweise Uber die Beschaffenheit des StraRenbelages, die
Eignung flir Gefahrguttransporte oder Transporte besonders
zerbrechlicher oder schockempfindlicher Glter et cetera.

Um die an andere Navigationssysteme zu ilibermittelnde Daten-
menge zu reduzieren, ist es in einer Weiterbildung des vor-
liegenden Prinzips vorgesehen, dass die Auswerteeinheit je
einem zurlckgelegten Weg-Intervall in Abhéngigkeit von der
ermittelten Geschwindigkeit in diesem Weg-Intervall einen
Wert zuordnet. Weiterhin ist die Ubermittlungseinheit bevor-
zugt ausgebildet zur Ubermittlung des von der ermittelten
Geschwindigkeit abhangigen Wertes an die Navigationssysteme

in weiteren Fahrzeugen.

Die Auswerteeinheit kann beispielsweise bei zligigem Vorankom-
men des Fahrzeugs im VerkehrsfluB die zurltickgelegte Teil-
strecke mit einer positiven Geschwindigkeitsmarke versehen.
Bei stockendem Verkehr hingegen wird mit einem entsprechend
negativen Wert dieser z&hflieRende Verkehr dokumentiert. Die
Auswerteeinheit ist dabei bevorzugt so ausgelegt, dass Ruhe-
zeiten, Tankstops etc. entsprechend berticksichtigt werden.

Als Start- und Zielpunkt von Weg-Intervallen kommen bei-
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spielsweise Knoten in einer elektronischen Landkarte, die
sich durch Kreuzungen oder Abzweigungen in Hauptverbindungs-

straRen ergeben, oder Hauptstadte in Frage.

Weiter bevorzugt wird der einem zuriickgelegten Weg-Intervall
zugeordnete Geschwindigkeitswert mit einem Zeitstempel verse-
hen und so an die Navigationssysteme in den weiteren Fahrzeu-
gen iibermittelt. Mit Hilfe des Zeitstempels ist es mdéglich,
unterschiedliche Gut- und Schlechtmarken, die von anderen
Fahrzeugen an das vorliegende Navigationssystem Ubermittelt
werden, anhand ihrer Aktualit&t zu gewichten und/oder &ltere
Informationen durch neuere Informationen zu ersetzen. Aufler-
dem k&nnen beispielsweise Verfallszeiten festgelegt werden,
nach denen fibermittelte Informationen wertlos geworden sind.
Weiterhin k&nnen Trends ermittelt werden, ob ein Stau in sei-

ner Linge noch zunimmt oder sich bereits wieder auflést.

Die Auswerteeinheit ordnet den geschwindigkeitsabhingigen
Wert bevorzugt einem Wegstlick auf einer elektronischen Land-

karte zu.

Somit kd&nnen, um eine Routenplanung von einem Startpunkt zu
einem Zielpunkt durchzufiithren, problemlos mehrere, jeweils
mit geschwindigkeitsabh&ngigen Werten versehene Teillstlicke zu

einer bevorzugten Route zusammengesetzt werden.

GemiR einer bevorzugten Ausfihrungsform der Erfindung ist ein
Mittel zur Positionsbestimmung des Fahrzeugs vorgesehen und
zur Ubermittlung der Position des Fahrzeugs mit der Ubermitt-
lungseinheit gekoppelt. Die Positionsbestimmung kann bei-
spielsweise mit einem globalen Satellitenpositioniersystem,
dem sogenannten GPS, erfolgen. Sie erleichtert die Zuordnung

der erfassten Daten zu einem bestimmten Teilstlick auf einer

“elektronischen Landkarte.

Zur Eingabe eines gewlinschten Fahrzieles ist das Navigations-

system bevorzugt mit einem Eingabegerdt ausgestattet. Das
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Eingabegerdt ist zur ergonomischen Bedienung durch den Fahr-

zeugfiithrer bevorzugt als Multifunktionstaster ausgebildet.

Die Ausgabeeinheit umfasst bevorzugt eine graphische Anzeige.
Mittels dieser graphischen Anzeige kénnen von anderen Fahr-
zeugen Ubermittelte, geschwindigkeitsabhingige Werte bei-
spielsweise farblich codiert auf einer elektronischen Land-
karte dargestellt werden, um dem Fahrer einen schnellen Uber-
blick lber die aktuelle Verkehrslage und Stau-Situation geben

zu kénnen.

Das Fahrzeug, in dem das Navigationssystem vorgesehen ist,
ist bevorzugt ein Nutzfahrzeug. Insbesondere bei Nutzfahrzeu-
gen kommt das vorliegende Prinzip vorteilhaft zur Geltung, da
sich diese normalerweise auch in Gebieten mit schwacher In-
frastruktur unter Einhaltung von Liefer- und Abholterminen

bewegen missen.

Selbstverstidndlich ist das Prinzip auch im Personentransport
mit Vorteil anwendbar, beispielsweise bei Taxi-Verbanden, Om-

nibugsen et cetera.

Die Ubermittlungseinheit und die Empfangseinheit sind bevor-
zugt flir Satellitenfunk ausgelegt. Somit ist die Datentiber-
tragung unabhdngig von einem lokal vorhandenen Mobilfunknetz
gewdhrleistet. Alternativ oder zusdtzlich zu einem Satelli-
tenfunkmodul kann das Navigationssystem auch ein Mobilfunk-

Send- und Empfangsmodul umfassen.

Weitere Einzelheiten und vorteilhafte Ausgestaltungen der Er-

findung ergeben sich aus den Unteransprichen.

Die Erfindung wird nachfolgend an mehreren Ausfihrungsbei-

spielen anhand der Zeichnungen n&her erlautert.

Es zeigen:
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Figur 1 ein erstes Ausfihrungsbeispiel eines von mehreren
Navigationssystemen gebildeten Netzwerks mit Zen-

tralstruktur,

Figur 2 ein zweites Ausflhrungsbeispiel eines von mehreren
Navigationssystemen gebildeten Netzwerkes mit de-

zentraler Struktur,

Figur 3 ein Beispiel einer vereinfachten, graphischen Dar-
stellung einer elektronischen Landkarte, bei der
Teilstlicke gemidR vorliegendem Prinzip bezliglich des

Verkehrsflusses bewertet sind, und

Figur 4 ein Ausflihrungsbeispiel eines erfindungsgeméfien Na-
vigationssystems anhand eines stark vereinfachten
Blockschaltbildes.

Figur 1 zeigt anhand eines vereinfachten Blockschaltbildes
das Prinzip des erfindungsgeméfen Navigationssystems am Bei-
spiel einer zentralisierten Netzwerkstruktur. Es sind bei-
spielhaft vier Navigationssysteme 1, 2, 3, 4 vorgesehen, die
jeweils in unterschiedlichen Fahrzeugen eingebaut sind. Die
Navigationssysteme 1 bis 4 sind jeweils lber einen bidirek-
tionalen Ubertragungskanal mit einem Zentralserver 5 gekop-
pelt. Die bidirektionalen Ubertragungskandle sind dabei be-

vorzugt als Satellitenfunkverbindungen ausgefihrt.

Der Zentralserver 5 sammelt von den Navigationssystemen 1 bis
4 Topographie- und Fahrzeugdaten oder davon abgeleitete Da-
ten, ndmlich die Durchschnittsgeschwindigkeit, mit der sich
das Fahrzeug bewegt. Diese Informationen werden dem Fahrzeug-
Navigationssystem von einem Datenbus des Fahrzeugs bereitge-
stellt. Dabei werden lediglich die den zurlickgelegten Weg-
Intervallen jewells zugeordneten aktuellen Werte, die ge-
schwindigkeitsabhingig sind, erfasst und ausgewertet. Diese
werden miteinander und mit einer im Zentralserver 5 abgeleg-

ten
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elektronischen Landkarte verknUpft. Dabei werden die ge-
schwindigkeitsabhi&ngigen Werte jeweils mit einem Zeitstempel

versehen gespeichert.

Wird nun von einem der Navigationssysteme 1 bis 4 eine An-
frage liber einen mdéglichst zeitglnstigen Weg von einem Start-
punkt A zu einem Zielpunkt B vom Zentralserver 5 abgefragt,
so stellt dieser die entsprechenden Daten auf Grundlage der
{ibermittelten Verkehrgsituationen zusammen und zum Abruf
durch das anfragende Navigationssystem bereit. Somit kdénnen
Verkehrsstauungen, baustellenbedingte Strafensperrungen, ge-
sperrte Gebirgspisse et cetera aktuell berlcksichtigt werden,

ohne dass hierflir ortsfeste Staumelder erforderlich sind.

Dem vorliegenden Prinzip entspricht es demnach, dass die Na-
vigationssysteme, die eine mit der aktuellen Verkehrssituati-
on gewichtete Routenplanung durchftihren kénnen, die dieser
Routenplanung zugrundeliegenden Informationen ltber das Ver-
kehrsaufkommen selbst sammeln. Weiter entspricht es dem vor-
liegenden Prinzip, dass dieses um so besser arbeitet, je mehr
Fahrzeuge an dem beschriebenen Netzwerk gemdf Figur 1 betei-

ligt sind und mitwirken.

Das Vorhandensein eines Zentralservers 5 mit einer zentralen
Datenbank zum Ablegen der erfassten oder davon abgeleiteten
Daten, die von den unterschiedlichen Navigationssystemen 1
bis 4 bereitgestellt werden, ist gemdR vorliegendem Prinzip
nicht zwingend erforderlich. Alternativ kann, wie in Figur 2
gezeigt, ein dezentrales Netzwerk 6 vorgesehen sein, welches
die Navigationssysteme 1 bis 4 bidirektional miteinander kop-
pelt. Die bereitzustellende Rechenleistung sowie der erfor-
derliche Speicher zum Sammeln und Verknipfen der von den un-
terschiedlichen Navigationssystemen bereitgestellten Daten
ist dabei mit Vorteil auf die verschiedenen Navigationssyste-

me 1 bis 4 verteilt.
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Somit kann auf die Einrichtung und Pflege eines Zentralser-
vers mit Vorteil verzichtet werden. Die Navigationssysteme 1
bis 4 bilden somit ein selbstlernendes System, welches in der
Lage ist, auf die aktuelle Verkehrslage, die es selbst er-
fasst, zu reagieren und beteiligte Fahrzeuge, die auch selbst
Informationen sammeln, entsprechend Uber wenig befahrene Rou-

ten zu lenken.

Figur 3 zeigt ein Ausfiihrungsbeispiel einer elektronischen
Landkarte, die gemdf dem vorliegenden Prinzip mit verkehrs-

flussabhangigen Werten gewichtete Teilstrecken umfasst.

Im Einzelnen zeigt Figur 3 eine Landkarte mit einem Start-
punkt A, einem Zielpunkt B, Knoten C, D, E, F sowie Kanten
15, welche die Knoten miteinander verbinden. Die Kanten 15
repréasentieren dabel Weg-Intervalle, das heifst StraRenab-
schnitte. Den StraRenabschnitten ist jeweils ein Wert zuge-
ordnet, der die aktuelle Verkehrssituation, das heift die
aktuellen Verkehrsbedingungen auf diesem StraRenabschnitt,
reprasentiert. Ein positiver Zahlenwert entspricht dabei ei-
ner gut befahrbaren Strecke, wdhrend ein negativer Zahlenwert
schlechte Verkehrsbedingungen, beispielsweise einen Stau oder
eine Strafensperrung, bedeutet. Die geschwindigkeitsabhingi-
gen Werte, die vorliegend in einem Intervall von -5 bis +5
liegen, setzen sich dabei aus einer Vielzahl von geschwindig-
keitsabhdngigen Werten zusammen, die jeweils von einem oder

von mehreren Navigationssystemen flibermittelt worden sind.

In einem Abfragemodus, in dem der Fahrer Start- und Zielpunkt
A, B festlegt, kann das Navigationssystem aufgrund der abge-
legten, elektronischen Karte mit dem von aktuellen Verkehrs-
informationen bewerteten Teilstilicken dem Fahrer eine momentan
verkehrsglinstigste Route vom Startpunkt A zum Zielpunkt B be-
rechnen und optisch ausgeben. Dabei wird die H&ufigkeit und
die Aktualitdt von geschwindigkeitsabhdngigen Werten mit ho-
hem Zahlenwert einen &konomischen und verkehrsglinstigen Weg

anzeigen. Das Sammeln und Aufbereiten der Daten kann dabei je
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nach verwendetem Netzwerkprinzip zentral oder dezentral er-

folgen.

Figur 4 zeigt ein vereinfachtes Blockschaltbild eines erfin-
dungsgemafen Navigationssystems 1 flr ein Nutzfahrzeug. Die-
ses umfasst eine Auswerteeinheit 7 zur Erfassung und Aufbe-
reitung von Topographie- und Fahrzeugdaten, eine Ubermitt-
lungseinheit 8 zur Ubermittlung der erfassten oder davon ab-
geleiteten Daten an Navigationssysteme 2 bis 4 in weiteren
Fahrzeugen, welche lUber eine Verarbeitungseinheit 9 bidirek-
tional mit der Auswerteeinheit 7 gekoppelt ist, eine Emp-
fangseinhelt 10 zum Empfang von Daten von Navigationssystemen
2 bis 4 in weiteren Fahrzeugen, sowie eine Ausgabeeinheit 11
zur Ausgabe der verknuUpften und aufbereiteten Daten, welche
mit der Verarbeitungseinheit 9 gekoppelt sind. Die Verarbei-
tungseinheit 9 ist dabei ausgelegt zur Verknlpfung und Aufbe-
reitung der von den Navigationssystemen in weiteren Fahrzeu-
gen 2 bis 4 bereitgestellten oder davon abgeleiteten Daten.
Die Auswerteeinheit 7 ist zur Erfassung von Fahrzeugdaten,
wie beispielsweise der Durchschnittsgeschwindigkeit, mit ei-
nem Datenbus-System des Fahrzeugs gekoppelt, vorliegend mit
einem CAN-BUS.

Alternativ kénnte das Fahrzeug-Bus-System auch ein MOST oder
eine K-Line sein. Die Auswerteeinheit 7 sammelt die fiir das
Navigationssystem relevanten Fahrzeugdaten und stellt diese
vorverarbeitet der Verarbeitungseinheit 9 zur Verfiligung. Die
Verarbeitungseinheit 9, welche programmierbar ausgefihrt ist,
ist weiterhin zur Ortsbestimmung bidirektional mit einem GPS-
Modul 12 und einem Speicher 13 gekoppelt. Weiterhin ist eine
Stromversorgungseinheit 13 vorgesehen, welche die Auswerte-
einheit 7, die Verarbeitungseinheit 9, das Funkmodul 8, 10
sowie den Speicher 13 mit einer Versorgungsspannung versorgt.
Zu seiner Stromversorgung ist das Bordspannungsmodul 13 mit
der Fahrzeugbatterie oder dem Bordspannungsnetz verbunden.
Weiterhin ist ein Eingabegeridt 14 zur Eingabe von Startpunkt

A und Zielpunkt B sowie weiterer Parameter und Vorgaben flr
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die Routenberechnung durch den Fahrzeugfilhrer gekoppelt. Die
Kopplungen der einzelnen Module untereinander sind bevorzugt
bidirektional und als Mehrleitersysteme oder Bus-Systeme aus-
geflihrt. Die Anzeigeeinheit 11 stellt die gewiinschte Route
sowie die von anderen Navigationssystemen empfangene und vor-
verarbeitete Bewertung der einzelnen Streckenabschnitte auf-

grund der aktuellen Verkehrssituation dar.

Ausgehend von Startpunkt A und Zielpunkt B berechnet die Ver-
arbeitungseinheit 9 die zeitlich oder verbrauchsmiRig glin-
stigste Verbindung vom Startpunkt A zum Zielpunkt B und be-
riicksichtigt dabei weitere Vorgaben des Fahrzeugfiihrers, bei-
spielsweise notwendige Grenzilibergénge oder andere vorgegebene
Zwischenstationen, sogenannte Via-Stationen. Von der Uber-
mittlungseinheit 8 werden die durchschnittliche Fahrzeugge-
schwindigkeit, die von der Auswerteeinheit 7 erfasst wird,
sowie die vom GPS-System 12 bereitgestellte, aktuelle Positi-
on des Fahrzeuges an andere Navigationssysteme 2 bis 4 gesen-
det.

Mit dem beschriebenen Navigationssystem ist eine vom aktuel-
len Verkehrsaufkommen abh&ngige Routenplanung méglich, welche
stets automatisch auf dem aktuellen Stand gehalten wird. Das
beschriebene Navigationssystem ist dabei nicht auf die mit

ortsfesten Staumeldern mdégliche Stauerfassung beschrénkt.

Mehrere Navigationssysteme vom vorgestellten Typ bilden dem-
nach gemeinsam ein selbstlernendes System, wobei jedes Navi-
gationssystem von allen oder ausgewdhlten Informationen, die

andere Navigationssysteme aktuelle sammeln, profitiert.

Es liegt im Rahmen der Erfindung, dass nicht alle Navigati-
onssysteme eines Fuhrparks mit der Auswerteeinheit zur Erfas-
sung und Aufbereitung von Daten ausgeriistet sein miissen.
Vielmehr kdénnte auch nur eine Teilmenge der Fahrzeuge eines
Fuhrparks mit der Datensammlung befasst sein, wahrend dann

die Gesamtheit der Fahrzeuge von den gesammelten Daten profi-
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tieren kann. Je grdRer jedoch die Anzahl der wegabhdngige Da-
ten sammelnden Fahrzeuge ist, um so praziser und aktueller
kann eine verkehrsaufkommensabhingige Routenplanung in den

Fahrzeugen durchgeflhrt werden.
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Patentansprliche

1. Navigationssystem (1) £fir ein Fahrzeug, umfassend

- eine Auswerteeinheit (7) zur Erfassung und Aufbereitung von
Fahrzeugdaten und/oder topographischen Daten,

- eine Ubermittlungseinheit (8), die mit der Auswerteein-
heit (7) gekoppelt ist, zur Ubermittlung der von der Aus-
werteeinheit erfassten oder davon abgeleiteten Daten an Na-
vigationssysteme (2, 3, 4) in weiteren Fahrzeugen,

- eine Empfangseinheit (10) zum Empfang von Fahrzeugdaten
und/oder topographischen Daten oder davon abgeleiteten Da-
ten von Navigationssystemen (2, 3, 4) in weiteren Fahrzeu-
gen,

- eine Verarbeitungseinheit (9), die mit der Empfangsein-
heit (10) zur Verknlpfung und Aufbereitung der von den Na-
vigationssystemen (2, 3, 4) in weiteren Fahrzeugen bereit-
gestellten Daten gekoppelt ist, und

- eine Ausgabeeinheit (11) zur Ausgabe der verknlipften und
aufbereiteten Daten, die mit der Verarbeitungseinheit (9)

gekoppelt ist.

2. Navigationssystem nach Anspruch 1,
dadurch gekennzedichnet, dass
die Fahrzeugdaten die Momentan- oder Durchschnittsgeschwin-

digkeit des Fahrzeugs umfassen.

3. Navigationssystem nach Anspruch 2,

daduxch gekennzedlchnet, dass

die Auswerteeinheit (7) je einem zurfickgelegten Weg-Intervall
in Abh&ngigkeit von der ermittelten Geschwindigkeit in diesem
Weg-Intervall einen Wert zuordnet und die Ubermittlungsein-
heit (8) ausgebildet ist zur Ubermittlung des von der ermit-
telten Geschwindigkeit abhingigen Wertes an die Navigations-

systeme (2, 3, 4) in weiteren Fahrzeugen.

4. Navigationssystem nach Anspruch 3,
dadurch gekenn=zedilchnet, dass
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die Auswerteeinheit (7) dem einem zurilckgelegten Weg-Inter-
vall zugeordneten, geschwindigkeitsabhingigen Wert einen
zeitabhdngigen Wert zuordnet und die Ubermittlungseinheit (8)
ausgebildet ist zur Ubermittlung des von der ermittelten Ge-
schwindigkeit abh&ngigen, mit einem Zeitstempel versehenen
Wertes an die Navigationssysteme (2, 3, 4) in welteren Fahr-

zeugen.

5. Navigationssystem nach Anspruch 3 oder 4,

dadurch gekennzedilichnet, dass

die Auswerteeinheit (7) den geschwindigkeitsabhingigen Wert
einem Wegstlick (15) auf einer elektronischen Landkarte zuord-

net.

6. Navigationssystem nach einem der Anspriiche 1 bis 5,
dadurch gekennzedichnet, dass

ein Mittel zur Positionsbestimmung des Fahrzeugs (12) vorge-
sehen und zur Ubermittlung der Position des Fahrzeugs mit der

Ubermittlungseinheit (8) gekoppelt ist.

7. Navigationssystem nach einem der Anspriiche 1 bis 6,
dadurch gekennzedlchnet, dass
ein Eingabeger&t (14) vorgesehen ist zur Eingabe eines ge-

wlinschten Fahrziels.

8. Navigationssystem nach einem der Anspriiche 1 bis 7,
dadurch gekennzedchnet, dass

die Ausgabeeinheit (11) eine graphische Anzeige umfasst.

9. Navigationssystem nach einem der Anspriiche 1 bis 8,
daduxrch gekennzedlchnet, dass

das Fahrzeug ein Nutzfahrzeug ist.

10. Navigationssystem nach einem der Anspriiche 1 bis 9,
dadurch gekennzedichnet, dass
Ubermittlungseinheit (8) und Empfangseinheit (10) fir Satel-

litenfunk ausgelegt sind.
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