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Korrekcids eljaras és térképpel tamogatott navigdcids

rendszer gépjarmivek Osszesitéses navigacidjihoz.

A taldlmény tdrgya korrekcids eljaras és térképpel
tamogatott navigdcids rendszer gépjarmivek Osszesitéses
navigidcidéjahoz. Az eljdrds sordn a gépjarmi Osszesitéses
navigacié Gtjan megadllapitott helyzetét ellendrizzik és
korrigadljuk. A becsatolt helyzet korrigdlasa végett eldszdr egy
hibatartomanyt allitunk fel, amelynek a nagysdgdt a jarmivén 1évd
érzékelégggggy egy navigadcids rendszer mérési hibai hatéarozzak
meg. Ezen a hibatartomdnyon belll a jarmd lehetséges helyzeteként
minden forgalmi utat figyelembe veszink. A gépjarmt
legvaldszinlbb helyzeteként egy £é dtvonalat valasztunk, amelyen
a jarmi halad. A tdbbi helyzetet tovabbra is alkalmazzuk
parhuzamos Utvonalként. Ha plauzibilitdsi megfontoldsok alapjan
azt latjuk, hogy egy parhuzamos Gtvonalnal nagyobb annak a
valészinlisége, hogy ez a jarmi helyzete, mint a jelenlegi f&
Gtvonalndl, akkor ezt a parhuzamos Utvonalat hatdrozzuk meg Gj £é
Gtvonalként. Hiszterézissel megakaddlyozzuk, hogy a jarml éppen
fenndlld helyzete tdbb Ut kdzdtt ide-oda ugrdljon.

A navigaciéds rendszerben,!lf@,ely egy szémitéegységet?,)/egy
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érzékelése végett érzékeldketf, bemeneti egységety kimeneti
egységet?yés vadlasztas szerint egy_;élbavezeté egységet és/vagy
navigacidés miholdas vevdt tartalmag;yé szamitdegység (1)
tartalmaz egy vagy tdbb szamitdgépet (20, 22, 12) a f& Utvonal

és a parhuzamos Utvonalak szamitdsdhoz, és
alkalmazhatd benne egy szelektor (22), amely a forgalmi teruleten

1évé parhuzamos ttvonalakat értékeli,és plauzibilitasi

alapokon meghatarozza az éppen fennédlld £&4 dtvonalat.

(2. &bra)
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Korrekcids eljaras és térképpel tamogatott navigacids

rendszer gépjarmivek &sszesitéses navigadcidjihoz

A taldlméany targya korrekcids eljaras és térképpel
tamogatott navigdcids rendszer gépjarmlvek &sszesitéses
navigaciéjahoz. A taldlmany olyan korrekcids eljarason alapszik,
amelynek soran Osszesitéses navigacid utjan meghatarozzék a
gépjarmi egy helyzetét, és ezt tényleges helyzetként eldnyds
médon egy uUthdldzati térképen kijelzik. A tényleges helyzetet Ugy
hatdrozzdk meg, hogy a gépjarmivet rdhelyezik egy a menetiridnnyal
nagyjabdl parhuzamos UGtra. Ennek sordn a gépjarmivdn 1lévd
érzékeldk és/vagy egy navigacids készulék dltal szolgdltatott
jelekbdl a jarmd tényleges helyzetéhez egy forgalmi teriletet
képeznek. A meghatdrozott tényleges helyzet eldnyds mddon
tartalmazza a hosszhibak, kereszthibdk és iranyhibak eldre adott
hibatartomanyat. Egy térképtarbdl kikeresik a képzett forgalmi
terlleten lévd valamennyi forgalmi utat, és ezzel képezik a
lehetséges £f£& dGtvonalat és a lehetséges parhuzamos UGtvonalakat a
jarmi haladdsi Gtja szdmdra. A fé Utvonal helyzetét
plauzibilitési (elfogadhatdségi) vizsgadlattal az eddigi £6
Gdtvonal hibatartomdnyin belul arra az UGtra helyezik, amely az
Osszesitéses navigdcid UGtjadn meghatdrozott haladéasi tGthoz a
legkdzelebb esik. A tdbbi UGtvonalat a lehetséges helyzeteikkel
padrhuzamos uUtvonalakként tovabb kdévetik mindaddig, amig

plauzibilisek. A tovabbi plauzibilitédsi vizsgdlatokndl az eddigi



£& dtvonal vagy az egyik parhuzamos Utvonal hatdrozhatd meg £6
dtvonalként, ha a becsatolt haladasi Gt az adott Utvonallal a
legjobban megegyezik. Az alapul vett navigacids rendszer
tartalmaz egy szamitdegységet, egy digitdlis térképtarat,
érzékeldket a haladadsi Gt és a menetirany érzékelésére, bemeneti
egységet, kimeneti egységet, és valasztas szerint egy célbavezetd
egységet és/vagy navigacidés miholdas vevét.

A térképpel tamogatott navigacids rendszerekben mar
ismeretes a helyzet meghatirozidsa Osszesitéses navigacidval dgy,
hogy a gépjarmivon 1évéd érzékeldk altal szolgdltatott adatokat
Osszehasonlitjdk egy digitalizalt Gthaldzati térkép adataival. A
jarminek az Osszesitéses navigacidval megallapitott helyzetét
korrigaljdk. Ennek sordn a jarmivet egy kdzelben haladd dtra
helyezik. Ha azonban a jarmd menetiranyahoz képest tdbb dt halad
hascnlé szdgben, akkor eléfordulhat, hogy a jarmivet a helytelen
Gtra helyezik. A tovabbi menet soran a jarmd ezen a "helytelen
Gton" marad, mert ennek a helyzethelyesbitésnek a helyességét
tovabb nem ellendrzik.

Az EP 0314 806 Al szami eurdpai szabadalmi irat szerinti
navigdcids rendszerben a jarml becsléssel megdllapitott
helyzetéhez meghatdroznak egy hibatartoményt, amelynek a
nagysagat az Utszakasz- és menetiranyérzékeldk tlrései eldre
meghatdrozzadk. Szadmitdgéppel a hibatartomdnyon bellli valamennyi
Gthoz kiszamitjdk azokat a jarmihelyzeteket, amelyek egy adott
forgalmi szitudcidban adottak. A tdvolsagok és méds paraméterek
becslése (tjan tényleges helyzetként a jarmlinek azt a helyzetét
hatdrozz&dk meg, amelynek az Utmenete a legkdzelebb van. Ennél az

bsszesitéses eljdrdsndl az a probléma jelentkezik, hogy slru



GUthaldézat esetén, amelyben szorosan egymds mellett tdbb
parhuzamos utvonal van, nem mindig lehet azt az utat megtaldlni,
amelyen a jarmi ténylegesen halad.

Taladlményunk célja olyan korrekcids eljards és navigécids
rendszer gépjarmivek Osszesitéses navigacidjdhoz, amely az ismert
eljarasok és rendszerek hatranyait kikuszobdlve a navigacidt
megbizhatdbba teszi, és jarmivet allanddan arra az Utra
lokalizédlja, amelyen az ténylegesen tartdzkodik.

Ezt a feladatot a taldlmany értelmében a korrekcids eljaras
tekintetében Ugy oldjuk meg, hogy egyidejlleg mindegyik
parhuzamos Gtvonalhoz eldre megadunk egy hibatartomanyt. Az egyes
hibatartomdnyok nagysdga eltérd lehet, és a hibatartomdny
tartalmaz egy egy- vagy kétdimenzids tartomanyt hossz- vagy
hossz- és kereszthibdkhoz és/vagy tartalmaz egy
menetiradnytartomanyt. A jarmd egy mért helyzete é&s egy tényleges
helyzete kdzdtti kUldnbséget vesszik alapul a hossz- és szdgmérés
korrigdladsara a tovabbi d&sszesitéses navigacidhoz.

A feladatot a talalmany értelmében a navigacids rendszer
tekintetében UGgy oldjuk meg, hogy a szamitdegység tartalmaz egy
vagy tdbb szamitdgépet a f£6 Gtvonal és a parhuzamos UGtvonalak
szamitasahoz, és alkalmazhatd egy szelektor, amely a forgalmi
tertleten 1évd parhuzamos Utvonalakat értékeli és plauzibilitasi
alapokon meghatérozza az aktudlis f&6 Gtvonalat.

A taladlmany szerinti korrekcids eljardsnak és navigacids
rendszernek az az eldnye az ismert navigacids rendszerhez képest,
hogy tébb lehetséges jarmihelyzetet egyidejlleg (parhuzamosan)
szamit, és egy forgalmi terlleten belil minden forgalmi utat

figyelembe vesz. M&g akkor is, ha taldlt egy fé dtvonalat a jarmd



legvalészinlibb helyzetére, ezt csak addig tartja fenn, amig egy
parhuzamos Utvonal a plauzibilitdsi szamitdsok alapjan el nem éri
a nagyobb valdszinlséget a jarmd helyzete tekintetében. Ez azzal
az eldénnyel Jjar, hogy a navigacid megbizhatdbba valik, és
jadrmivet dllanddan arra az Utra lokalizadljuk, amelyen az
ténylegesen tartdzkodik.

A fentebb jellemzett korrekcids eljarasnak, illetdleg
navigacidés rendszernek vannak eldnyds tovadbbfejlesztéseil és
tokéletesitései. Kildndsen eldnyds, hogy az érzékeldk és/vagy a
navigacids készlUlék mérési tlréseinek bevondsadval a hibatartomany
mindig Ggy van méretezve, hogy a jarmd biztonsagosan a
hibatartomanyokon belll van. Ez biztositja, hogy a forgalmi
tertleten 1lévd minden UGtra észlelve legyenek a jarmi lehetséges
tartdzkoddsi helyei.

Kedvezd tovabba, hogy f&é Gtvonalként azt az utat valasztjuk
ki, amelynek az irdnya nagyjabdl megegyezik a becsatolt haladasi
Ut iradnyaval és ehhez a legkdzelebb esik. Ha a tovabbi mérések
folyaman ezt a f£é dtvonalat példaul a palya élettartamanak vagy a
lejtésszdgnek a figyelembevételével Gjbdl kivalasztjuk, akkor
nagy annak valdszinlsége, hogy megegyezik a jarmd tényleges
haladasi Gtjéaval.

Annak elkerlilése végett, hogy egymassal parhuzamos,
szakaszonként egymastdl kis tavolsagban haladd utak esetén a
jadrmi legvaldszinibb helyzete (a f£& Gtvonal helyzete) ide-oda
valtakozzon, értékelési hiszterézist alkalmazunk, hogy a £é
Utvonal csak akkor valtozzon, ha ez tdbb mérés alapjan

plauzibilisnek bizonyult.
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A haladasi Gt hosszanak mérésekor az érzékeldk altal
eldidézett hibak lépnek fel, amelyeket egyszerl mdédon akkor lehet
felismerni, ha a jarmi egy Utkeresztezddésben kitér vagy
elkanyarodik. Minthogy az Utkeresztezddés helyzetét a pontos
koordinatai rdégzitik, ezért vonatkozadsi pont 411 fenn két mérdjel
kdézdbtt, ami a hosszmérés korrigalédsdra alkalmazhatd.

Minthogy a jarmd helyzete navigacids mitholdakkal is
meghatarozhatd, ezért a menetiranyra keresztben fellépd hibdkat a
legegyszerubben Ugy lehet kiklszdbdlni, hogy a jarmivet a
menetiranyra keresztben szamitdsilag minden kérilbeltil parhuzamos
Gtra rahelyezzlk. Ezeket a parhuzamos uUtvonalakat a tovabbi
haladas k&zben tovabb kévetjik és ekkor ugy ellendrizzik, hogy
egy plauzibilitédsi vizsgdlat utan a legvaldszinlbb pdrhuzamos
Gtvonalat hatdrozzuk meg Uj f& Gtvonalként.

Elényds tovabba, hogy a taldlménynak célbavezetd rendszerben
tdrténd alkalmazdsakor az Utiranvkeresést dgy végezzlk, hogy a £
Gtvonalat haszndljuk az uUtiranyszamitds kiinduldsi pontjaként.
Utvonal-tdbbértelmiiségek esetén is (két vagy tébb kdzel azonos
plauzibilitasi dtvonal) a célitirdny lesz a déntési kritérium a
f6 dtvonalhoz, mivel nagy a valdszinlsége annak, hogy jarmivezetd
a rendszer altal ajanlott Gtvonalat kéveti. Egy, a parhuzamos
Gtvonalakat értékeld és Osszehasonlitd egység ekkor a kiszamitott
pérhuzamos UGtvonalak alapjan barmikor korrigdlhatja a kivant £é
Utvonalat. Ha a navigdcids rendszer tartalmaz megjelenitd eszkdzt
Gthalézati térkép megjelenitésére, akkor az éppen fennalld £4
Gtvonal a megjelenitd eszkdzdn megfelelden jeldlhetd.

Talalmanyunkat annak példaképpeni kiviteli alakja kapcsan

ismertetjik részletesebben abraink segitségével, amelyek kozlUl az



1. abra egy elsd kapcsolasi tombvazlat, a

2. abra egy masodik kapcsolasi tdémbvazlat, a

3. abra egy funkcidterv, a

4. abra egy digitalizalt dthaldézati térkép egy része, az

5. abra egy digitalizalt Gth&ldézati térkép egy tovabbi
része, a

6. abra egy digitalizalt Gthaldzati térkép harmadik része.

Az 1. dbran lathatd egy térképpel tamogatott navigacids
rendszer elsd kapcsolasi tdémbvazlata. Eszerint egy 1
szamitdegység a bemeneti oldalon Ossze van kdtve a jarmivédn 1évd,
a menetirany és az Utszakasz észlelésére szolgdld 3 érzékeldkkel.
Csatlakoztatva van tovdbba egy 4 miholdas navigidcids vevd
(példaul egy GPS-vevd) (GPS = Global Position System), amellyel a
jarmi helyzete ugyancsak meghatdrozhatd. Az 1 szamitdegység Ossze
van kotve tovadbba egy 5 kimeneti egységgel, példaul egy
monitorral vagy akusztikus kimeneti egységgel. Az 1 szamitdegység
ezenkivil Ossze van kdétve egy 6 bemeneti egységgel és egy 7
célbavezetd egységgel. A rendszer valasztds szerint tartalmaz
vagy 7 célbavezetd egységet, vagy 4 miholdas navigacids vevdt.

A 2. &bran a navigacids rendszer egy masodik, részletesen
kidolgozott kapcsolasi tdémbvazlata lathatd. Ebben az 1
szamitdegységet toObb funkcidblokkal abrazoltuk. Az 1
szamitdegység tartalmaz egy 19 Osszesitéses navigacids egységet,
amelyre rd vannak vezetve a 3 érzékeldk és/vagy a 4 mtholdas
navigacids vevd jelei. A 19 Osszesitéses navigdcids egység az
érzékeldk jeleibdl és az eldzd helyzetbdl kiszamit egy Gj
helyzetet a jarmd szédmidra. Az Osszeslitéses navigdcid eredményét

és az érzékeldk értékelésének eredményét a 21 hibabecsld egységre



adjuk, amely az ismert tlréshibak alapjan meghatdroz egy 25
hibatartomanyt (4. abra). A 25 hibatartomanyt egy 22 szelektorra
adjuk, ami tdbbek kdézdtt a 2 térképtarold egységgel van
Osszekdtve. A 2 térképtarold egység megadja a 22 szelektornak
azokat az utakat, amelyek a 24 forgalmi terlUleten vannak. Ez a 24
forgalmi terllet azutdn az Gthaldzati térkép f6-dtvonal és
parhuzamos-UtGtvonal terltletének felel meg (4. abra).

A 22 szelektor egy 20 vezérld szamitdgéppel van bsszekdtve,
és a fdutvonalat és a parhuzamos utvonalakat tartalmazd terliletet
tovabbadja a 20 vezérld szamitdgépnek. A 20 vezérld szamitdgép
Ossze van kdtve tovabbad a 19 Osszesitéses navigacids egységgel,
és ettdl megkapja a jarmire vonatkozd Osszesitéses navigacidjanak
adatait. A 20 vezérld szamitdgép eldszdr a parhuzamos
Gtvonalaktdl fliggetlenil hatdrozza meg a f£& dGtvonalat. Itt a
jarmiinek a fé dtvonalon kiviuli tovabbi lehetséges helyzeteit (a
parhuzamos Utvonalakat) régziti és a 11, 12 parhuzamos-Gtvonal
szamitdgépen tovabb kodveti. Mindegyik parhuzamos-ttvonal
szamitdgép tdbb plauzibilis jérmihelyzetet tud felismerni, és
ezutdn a parhuzamos-Gtvonal szamitdgépeken tovabbi parhuzamos
dtvonalakat tud inditani. A parhuzamos-Gtvonal szamitdgépek
megfeleld START vezérldvezetékeken A&t vannak vezérelve. Ennek
sordn mindegyik parhuzamos-Utvonal szamitdgép a 22 szelektoron at
el van latva a 24 forgalmi terltlet térképrészletével.

A 11, 12 parhuzamos-utvonal szdmitdgép egy 23 parhuzamos-
atvonal-értékeld és -dsszehasonlitd egységgel van &sszekdtve. A
23 parhuzamos-utvonal-értékeld és -Osszehasonlitd egység
stdtuszinformdcidik (példaul a menetirdnynak és az Ut iranyanak a

megegyezése) alapjan értékeli a parhuzamos tGtvonalakat. A



parhuzamos Utvonalaknak és a f£& Gtvonal plauzibilitdsdnak
Osszehasonlitasakor a mar nem plauzibilis parhuzamos dtvonalakat
toérli.

A jarmi abszolit helyzetére és egy 4 miholdas navigaciés
vevd és értékeld berendezés dltal becstlt szdrdsi tartomanyara
vonatkozd informacid is eldidézheti azoknak a parhuzamos
utvonalaknak a tdrlését, amelyek mar nincsenek a miholdas
navigacidés helyzet szdrasi tartomé&nyan beldl.

A 23 parhuzamos-utvonal-értékeld és -dsszehasonlitd egység
Ossze van kotve tovadbba a 19 Osszesitéses navigdcids egységgel,
amelynek szolgaltathatja a jarmd helyzetére vonatkozé korrekcids
adatokat (Gtvonalkorrekcid) .

7 célbavezetd egység alkalmazdsakor ez az egység az adatait
ugyancsak a 23 parhuzamos-(tvonal-értékeld és -dsszehasonlitd
egységre adja, hogy az uUtvonalak tdbbértelmiségei esetén £é
Utvonalként azt az Gtvonalat valassza ki, amely a célhoz vezetd
Gtiranynak egy elemét képezi.

Az Osszesitéses navigacid korrekcidjat végezheti kodzvetlenil
a 4 miholdas navigécids vevd és értékeld berendezés is.

A 20 vezérld szamitdgép egy 5 kimeneti egységgel van
Osszekdtve, amelyen példaul grafikus abrazolds esetén lathatd egy
Utrészlet a fé Utvonallal és a jarml jeldlése. Lehetnek azonban
irdnynyilak, haladési ajanléasok vagy akusztikus kimenet a 7
célbavezetd egységen at.

A 6 bemeneti egység egyrészt az 1 szamitdegységgel, masrészt
a 7 célbavezetd egységgel van Osszekdtve, Ugyhogy tdbbek kodzdtt

beadhatd egy célmegjelodlés.
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A k&vetkezdkben a 3-6. abra kapcsan részletesebben
ismertetjuik ennek az elrendezésnek a mikddési médjat.

A 3. abran példaképpen egy funkcidterv lathatéd, amely
szerint a 11, 12 parhuzamos-Gtvonal szdmitégép egy parhuzamos
Gtvonal helyzetét kiszamitja és stdtusat meghatdrozza. Ki kell
szamitani példaul az X jarmihelyzetet egy 31 parhuzamos
itvonalon, amely a 24 forgalmi tertUleten belil van. A d startijel
utan a 11, 12 parhuzamos-itvonal szamitdgép a 2 térképtarold
egységbdl kiveszi azt a térképrészt, ami megfelel a 24 forgalmi
teruletnek (a helyzet). A b helyzetben beviszi a jarminek a 19
Osszesitéses navigacids egység altal megdllapitott menetirinyat
és menetszakaszdt. A ¢ kimeneten inditani lehet egy tovabbi 11,
12 parhuzamos-itvonal szamitdgépet, amennyiben a jarmi ezen
helyzetszamitisakor Gjbél jelentkeznek dtvonal-tdbbértelmiségek.
A helyzethez kiegészitdleg meghatdrozunk még egy statuszt,
amelyben peéldaul a menetirdny és az Utszdg kozodtti éppen fenndlld
megegyezés van rogzitve. A stiatuszinformdcidban rdgzithetd
tovabba egy, a jarml helyzetére vonatkozd valdszinliségi tényezd.
A statuszinformdcid tartalmaz tovabbd a pa&rhuzamos dtvonal
élettartamdra vonatkozd adatokat. Mind a helyzetmeghatirozast,
mind a statuszmeghatdrozast a 11 parhuzamos-idtvonal szamitdgép
egy kimenetérdl a 23 parhuzamos-dtvonal-értékeld és
-&sszehasonlitd egységre vezetjuk, ami az &sszes rendelkezésre
4116 informdcidébdl, plauzibilitdsi vizsgdlatok alapjén kiad egy
f£&6 Gtvonalat és kiadja az éppen fenndlld parhuzamos Udtvonalakat.
Osszehasonlithatd példdul egy haladasi Ut lejtésszdge is a jarmd
lejtésszdgével, és ebbdl meghatdrozhatd a £& dtvonal. Ha egy

parhuzamos Utvonal mar nincs a forgalmi teriileten, vagy mar



egyezik az Osszesitési irdnyszdggel, akkor egy e bemeneten &t
tdrdlhetd. A funkcidterv kialakithatd programként az 1
szamitdbegység szamara.

A 4. abran egy 24 forgalmi tertulet lathatd, amelyben
abrazolva vannak azok a 40-45 utak, amelyeken haladni lehet.
Feltételezzik, hogy a jarmd kezdetben X helyzetben, a 40 Gton
van, amely ebben az iddpontban f& Gtvonalként van rdgzitve. Ha
most a jarmd jobbra kanyarodik, akkor a becsatolas alapjan és a
jarmivén 1évd érzékeldk szdg- és hosszhibdi miatt egy X1 helyzet
adédik. A hibak koévetkeztében az X1 helyzet kdril - Ggy, mint mar
az X helyzet kérul is - egy 25 hibatartomény képzddik. A 25
hibatartomany nagysaga minden szamitott X ... X4 helyzetben
kildénbdzd lehet. A hibatartomdny nagysdgat az eldédre adott tdrések
hatdrozzadk meg. A 4. abradn ezért az egyes X ... X4 helyzeteknél
kilénbdzd 25 hibatartomdnyok lathatdk. Az X helyzet nagy,
téglalap alakd 25 hibatartomanya vagy hibamezeje példaul a jarmd
Gj, X1 helyzetével egylutt mozdul el, és ekdzben a szélessége
valtozik. Ebbdél adddik, hogy a jarmd tényleges helyzete ebben a
mezdben van. Az Uj, X2 helyzetet ezért a 43 (ton vesszik fel,
amely a szamitott X1 helyzet utédn a legkdzelebb kévetkezik.

A 20 vezérld szamitdgép ezutdn a jarminek az eddigi £&
utvonallal, a 40 Uttal hasonld szodget képezd &sszes tthoz
viszonyitott elforduldsi szdge alapjan megallapitja a parhuzamos
Gtvonalakat képezd 42, 43 és 44 UGton a lehetséges X2, X3 és X4
helyzetet a megfeleld 4j 25 hibatartoményokkal. A 42, 43 és 44 Ut
az X1 Gtvonalhelyzet hibatartomanydban van. A 41 Ut ellenkezd
iradnyd elforduldsi szdget képez, és ezért a

helyzetmeghatarozdshoz mar nem kertl tekintetbe. A leirt
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eljarast, amely szerint a parhuzamos Gtvonalak helyzeteili (itt X2,
X3 és X4 a 44, 43 és 42 uton) a fé udtvonal 25 hibatartomanyabdl
kdvetkeznek, alkalmazni lehet arra is, hogy a parhuzamos
utvonalakat egy parhuzamos Utvonal 25 hibatartomanyabdl
szarmaztassuk. A 25 hibatartomany tartalmazza a menetirdnymérési
hibdt és egy egydimenzids tartdzkodasi tartomdnyt (lehetséges
hosszhiba) vagy egy kétdimenzids tartdzkodasi tartomanyt (a
feltételezett helyzet kereszt- és hosszhibdja). Plauzibilitasi
megfontoldsok alapjan az X1 ... X4 helyzet k&ézdl az Gj 25
hibatartomannyal rendelkezdé X2 helyzetet valasztjuk ki 4j £é
Gtvonalként, amelynél a legnagyobb annak valdszinlsége, hogy ezen
van a jarmd helyzete. A 42, illetdleg 44 dton 1évd X3, X4
helyzetet tovabbra is széamitjuk, és a legkdzelebbi kivalasztaskor
ismét figyelembe vessziik. Ha az egyik kd&vetkezd
helyzetmeghatdrozaskor a 42 vagy 44 Gt, mint parhuzamos UGtvonal
kézul az egyik tekintetbe kertl f£&4 Gtvonalként, akkor a két
padrhuzamos dtvonal kézll az egyiket hatdrozndnk meg Gj £6
Utvonalként. Annak érdekében, hogy hatdresetekben az X2
jarmihelyzet gyakori ide-odaugrédléasat elkertljiuk, az értékeléshez
idébeli vagy uUtszakaszra vonatkoztatott hiszterézist alkalmazunk,
igyhogy egy parhuzamos dtvonalnak Gj f&é Gtvonalként vald
kijeldlése csak néhany mérési ciklus alapjan vagy meghatdrozott
Utszakasz megtétele alapjan kdvetkezik be.

A 4. abrabdél lathatd tovabba, hogy az 4j fé Gtvonalra, a 43
dtra vald kanyaroddskor a 43, 40 Gt keresztezddésében 1lévd
kanyaroddsi pont a hosszméréshez definialt korrelacids pontként
alkalmazhatd. Egy masik valtozat szerint az (X1 - X2) kiUldénbség

haszndlhatd hosszkorrekcidra. Ennek megfelelden kell a parhuzamos
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Utvonalak X3 és X4 helyzetének megdllapitdsara szolgald eljarast
végezni.

A 4. abra szerinti hosszkorrekcidhoz hasonléan lehet az 5.
abra szerinti helyzetkorrekcidt végezni. A jarmd példaul az 50 £&
Gtvonalon az X helyzetben van. Feltételezzlik, hogy az 50 f&
Gtvonal egy elagazasnal két, 51, 52 parhuzamos Gtvonalra &agazik
szét. Az Osszesitéses navigacid alapjéan a jarml egy bizonyos
idépontban az X5 helyzetben lenne. Minthogy az X5 helyzet nincs
Gton, ezért feltételezhetd az X6 lehetséges helyzet az 51
parhuzamos Gtvonalon, vagy az X7 lehetséges helyzet az 52
parhuzamos Utvonalon. Ismételt helyzetmeghatdrozdskor példaul a
célhoz vezetd ajanlott Gtirdny alapjan is az 52 parhuzamos
Gtvonalon 1lévd X7 helyzet a valdszinlG, amelyet most £&
Utvonalként kévetiink tovdbb. Az 51 parhuzamos Gtvonal tovabbra is
relevans, és a 11, 12 parhuzamos-utvonal szamitdgéppel tovabbra
is szamitjuk. Az X5 helyzetbdl X7 helyzetbe bekdvetkezd
szodgvaltozds miatt korrekcids értéket kapunk az
irdnymeghatarozdshoz, amely a tovabbi dsszesitéses navigacidhoz
alapként szolgédlhat.

A 6. abran egy navigacids rendszer Uthdldzati térképének
harmadik része lathaté. Ebben a navigdcids rendszerben egy 4
miholdas navigacids vevdét (példadul GPS) alkalmazunk az
bsszesitéses navigacid korrekcidjara. A mlholdas navigdcids vevd
a sajat helyzetét tdbb navigdcids mihold helyzetébdl dllapitja
meg. Ez a helyzetmeghatdrozas is bizonyos hibaval jar. Ezt a
hibat a 4. vagy 5. abra szerinti példakhoz hasonldan
kompenzaljuk. A 6. abran lathatd 24 forgalmi terlleten &brazoltuk

a 61-68 parhuzamos uUtvonalakat, illetdleg ttszakaszokat. Ha
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példaul a 4 mGholdas navigacids vevd (GPS-vevd) a jarmu
lehetséges helyzeteként az X8 helyzetet hatarozta meg, akkor
jarulékosan szamitjuk a 61 parhuzamos uUtvonalon 1lévd X9 helyzetet
és a 63 parhuzamos uUtvonalon 1évd X10 helyzetet. Szamithatd
azonban a 66 parhuzamos UGtvonalon 1évd X13 és a 68 parhuzamos
Gtvonalon 1lévé X12 helyzet is. Az, hogy a gépjarmi helyzete a 64
vagy 65 parhuzamos dtvonalon van, plauzibilitasi okok miatt
valdészinitlen, és ezért kiesik. A tovabbiakban 4j szamités
alapjan azt kapjuk, hogy példaul a 62 parhuzamos udtvonalon 1évd
X11 helyzetnek a legnagyobb a valdszinlsége, ami most £&6
dtvonalla valik. Ekkor feltételezzik, hogy a gépjarmi az X11
helyzetben van, és ezt a helyzetet kiadjuk példaul egy 5 kimeneti
egységre. Az eredeti 61, 63, 68, 66, 67 parhuzamos Utvonalon 1évd
X9, X10, X12, X13, X14 helyzetet a 62 fé dtvonal ellendrzése
végett tovabb kdvetitk. Ezeket azonban nem jelezzik ki az 5
kimeneti egységen.

Ha a navigacids rendszer 6ssze van kapcsolva példaul egy 7
célbavezetd egységgel, akkor egy célnak a 6 bemeneti egységen at
toérténd bevitele utan az 1 szamitdegység kikeres egy
meghatdrozott cél-atiranyt. A cél-Gtirdnyt Ggy helyezztk, hogy az
4j 62 f£& dtvonallal, mint starthelyzettel szamitjuk.

A navigdcids rendszer, illetdleg az 1 szamitdegység egyes
részegységei, igy a 19 Osszesitéses navigécids egység, a 21
hibabecsld egység, a 22 szelektor, a 11, 12 parhuzamos-uGtvonal
szamitdgép vagy a 23 parhuzamos-uUtvonal-értékeld és
-bsszehasonlitd egység ismert épitdelemekbdl, igy erdsitdkbdl,
kompardtorokbdl vagy logikai épitdelemekbdl van felépitve. Ezeket

az adott szakterlileten jAratos szakemberek az ismert navigdcids
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rendszerekbdl ismerik, és ezért részletesebb ismertetésiikre nincs

szukség. Egyes épitdelemek helyett egy vagy tdbb mikroszamitdgép
is alkalmazhaté, amelyeket megfeleld vezérldprogrammal

vezérellnk.
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SZABADALMI IGENYPONTOK

1. Korrekcids eljaras térképpel tamogatott navigacids
rendszerhez, amelynek soran &sszesitéses navigdcid Gtjéan
meghatdrozzuk egy gépjarmi egy fiktiv helyzetét, és ezt tényleges
helyzetként eldnyds mddon egy Gthaldzati térképen kijelezzik; a
tényleges helyzetet Ggy hatarozzuk meg, hogy a gépjarmivet
rahelyezzlk egy a menetirdnnyal nagyjabdél parhuzamos dtra, és
ennek soran

a gépjarmivén lévd érzékeldk (4) és/vagy egy navigiacids
készllék altal szolgdltatott jelekbdl a jarmi tényleges
helyzetéhez (X2; X7; X11) egy forgalmi terlletet (24) képezlink,
és a meghatdrozott tényleges helyzet (X2; X7; X11) eldényds mddon
tartalmazza a hosszhibdk, kereszthibak és irdnyhibdk eldre adott
hibatartomanyat (25);

egy térképtarbdl (2) kikeressik a képzett forgalmi terileten
(24) 1lévéd valamennyi forgalmi utat, és ezzel képezzik a
lehetséges f& Utvonalat és a lehetséges parhuzamos Utvonalakat a
jAdrmd haladéasi Gtja szamara;

a f£6 ttvonal helyzetét (X2; X7) plauzibilitdsi vizsgidlattal
az eddigi f& Utvonal (40; 50) hibatartomdnydn (25) bellil arra az
Gtra (43; 52) helyezzik, amely a Osszesitéses navigdcid Utjéan
meghatarozott haladési Gthoz a legkdzelebb esik

a tébbi Gtvonalat a lehetséges helyzeteikkel (X3, X4; X9 -
X14) parhuzamos uUtvonalakként tovabb kévetjik mindaddig, amig
plauzibilisek, és

a tovabbi plauzibilitdsi vizsgalatoknal az eddigi fd& Gtvonal

(43; 52; 62) vagy az egyik parhuzamos Utvonal hatidrozhatd meg fé
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Gtvonalként, ha a becsatolt haladdsi 4t az adott Gtvonallal a
legjobban megegyezik,

azzal jelleme z v e, hogy egyidejlleg mindegyik
parhuzamos uUtvonalhoz eldre megadunk egy hibatartomanyt (25); az
egyes hibatartomanyok (25) nagysédga eltérd lehet, és a
hibatartomany (25) tartalmaz egy egy- vagy kétdimenzids
tartomanyt hossz- vagy hossz- és kereszthibdkhoz és/vagy
tartalmaz egy menetiranytartomanyt, és

hogy a jarmd egy mért helyzete és egy tényleges helyzete
kézdétti kuldnbséget vesszik alapul a hossz- és szdgmérés
korrigalasara a tovabbi Osszesitéses navigdcidhoz.

2. Az 1. igénypont szerinti korrekcids eljards, a z z a 1
jelleme z v e, hogy mindegyik parhuzamos UGtvonalhoz eldre
megadunk egy hibatartomdnyt (25), és az egyes hibatartomdnyok
(25) nagysdgat a jarmivén 1lévd érzékeldk (3) és/vagy a navigdcids
eszkdz mérési tlréseil hatdrozzak meg, és a hibatartomdny (25)
tartalmaz egy egy- vagy kétdimenzids tartomdnyt hossz- vagy
hossz- és kereszthibdkhoz és/vagy tartalmaz egy
menetirdnytartomanyt.

3. Az 1. vagy 2. igénypont szerinti korrekcidés eljaras, a z-
z al jellemez v e, hogy egy padrhuzamos dtvonal, amely
egy parhuzamos UGtvonalbdl vagy £4 dtvonalbdl indul ki, kezdetben
megtartja ennek a parhuzamos Gtvonalnak vagy f& dtvonalnak az
értékelését és a statuszat.

4. A 2. vagy 3. igénypont szerinti korrekcids eljéréds, a z -
z a l jellemezve, hogy Gj £6 Gtvonalként azt a
parhuzamos Gtvonalat valasztjuk ki, amelynek az irdnya nagyjabol

megegyezik a becsatolt menetirannyal és/vagy tovabbi
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5. Az 1-4. igénypontok barmelyike szerinti korrekcids
eljaras, a z z a 1 jellemezve, hogy az Gtvonal
értékelésekor figyelembe vesszlk a jarmd dblésszdge és az
Utszakasz emelkedési szdge vagy lejtésszdOge kdzdtti mindenkori
megegyezést és/vagy az uUtvonal élettartamét.

6. Az 1-5. igénypontok barmelyike szerinti korrekcids
eljéras, a z z a 1 jellemezve, hogy a £6 Gtvonal (43;
52; 62) és a parhuzamos UGtvonalak értékelésekor
hiszterézisviselkedést képezlnk, ami késlelteti az atvaltéast egy
masik parhuzamos Utvonalra.

7. Az 1-6. igénypontok barmelyike szerinti korrekcids
eljaras, a z z a l jellemezve, hogy az bsszesitéses
navigacid hosszhibdit dgy korrigdljuk, hogy egy kanyarmenet utdn
a jarmi megdllapitott helyzetét (X1) &sszehasonlitijuk egy, a
hibatartomanyban 1évd UGthelyzettel (X2), és ezek kiildnbségét az
Osszegitéses navigdcid hosszhibdinak korrigdldsdra alkalmazzuk.

8. Az 1-7. igénypontok barmelyike szerinti korrekcids
eljérds, a z z a 1 jellemezve, hogy a gépjarmi
Ujrahelyezésekor a helyzetmeghatarozast egy miholdas navigacids
vevével Ugy végezzik, hogy a £&6 Gtvonal (62) mellett parhuzamos
dtvonalakat (61, 63, 66, 67, 68) képezlink minden plauzibilisnek
tiné dton, amelyek nagyjabdl parhuzamosak a jadrml menetirdnyaval
(D) .

9. A 8. igénypont szerinti korrekcids eljirads, a z z a 1l
jellemez ve, hogy tdérdljik azokat a parhuzamos
Gtvonalakat, amelyek a miholdas navigidcids helyzetmeghatarozas

hibatartomanyat elhagytak.



10. Az 1-9. igénypontok barmelyike szerinti korrekcids
eljaras, a z z a 1 jelleme z v e, hogy célbavezetd egység
(7) alkalmazdsakor az éppen fenndlld f£& dGtvonalat (43; 52; 62)
utvonal-tdbbértelmiségek esetén eldnyds mbébdon a cél-dtirdny
mentén vezetjik (5. abra).

11. Térképpel tamogatott navigdcids rendszer az 1-10.
igénypontok barmelyike szerinti eljards foganatositdsdra, amely
tartalmaz egy szamitbegységet, egy digitdlis térképtarold
egységet, érzékeldket a haladisi Ut és a menetirdny érzékelésére,
bemeneti egységet, kimeneti egységet, és valasztds szerint egy
célbavezetd egységet és/vagy navigdcids mtholdas vevdét, a z z a 1
jellemez v e, hogy a szadmitdegység (1) tartalmaz egy vagy
tdbb szamitdgépet (20, 22, 12) a £&6 Gtvonal (43; 52; 62) és a
parhuzamos Gtvonalak szdmitdsdhoz, és alkalmazhatd egy szelektor
(22), amely a forgalmi terlleten (24) 1lévd parhuzamos Utvonalakat
értékeli és plauzibilitdsi alapokon meghatarozza az éppen
fenndlld f£& Gtvonalat.

12. A 11. igénypont szerinti navigacids rendszer, a z z a 1
jellemez v e, hogy az épben fennalld £6 Gtvonal (43; 52;
62) a kimeneti egységen (5) optikaillag vagy grafikusan
megjelenithetd.

13. A 11. vagy 12. igénypont szerinti navigdcids rendszer,
azzal jelleme z ve, hogy a kimeneti egység (5) a
gépjarminek a f£f& Utvonalon elfoglalt korrigdlt helyzetét (X2; X7;

X11) Jjeldli.
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14. A 11. igénypont szerinti navigécids rendszer, a z z a 1
jellemezve, hogy a célbavezetd egység (7) a gépjarmi
korrigalt helyzetét (X2, X7, X11) kiinduld helyzetként hasznalja

egy célbavezetéshez.

A meghatalmazott

G I

Mék Andris
szabadalmi Lgyvivé
ez $.B.G & K. Nemzetktzi
H lOﬁg Bl.idlpel;l i ke
- t. Andréssy it 113,
Telofon: 34-24-950, Fax: _':Z-ZA-323
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