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Zptuisob pro fidici a informaéni systém vo-

zidla

(57) Anotace:

Je popsan zpusob pro fidici a informac¢ni sys-
tém vozidla, ve kterém se pomoci alespon
jednoho radiového pfenosového systému pie-
naseji mezi vozidlem a centrdlni jednotkou
data a informace relevantni pro provoz. V
jednotce pro zpracovani dat centralni jednot-
ky a/nebo v jednotce pro zpracovani dat vo-
zidla se propocitdva alespon jedna cesta, a
data o cesté se mezi automobilem a centralni
jednotkou pfendaseji pomoci radiového pieno-
sového systému. Jednotka pro zpracovani dat
centralni jednotky a/nebo jednotka pro zpra-
covani dat vozidla simuluji v redlném d¢ase
jizdu vozidla, pri¢emz pifi provadéni simulace
v redlném case jak v jednotce pro zpracovani
dat vozidla, tak v jednotce pro zpracovani dat
centraly, se provadi synchronizace simulaci v
realném Case pomoci signalii, které se pfena-
$eji pomoci radiového pfenosového systému.
Poloha vozidla v simulaci jizdy v redlném ¢&ase
se zobrazuje ve vozidle spolu s dal$imi
informacemi relevantni pro provoz.
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Zpusob pro ¥idici a informadni systém vozidla

Oblast techniky

Vynédlez se tykéd zplasobu pro ridici a informacni systém
vozidla, u kterého se pomoci alespoil Jjednoho radiového
prfenosového systému prendseji mezi vozidlem a centrdlni

jednotkou data a informace relevantni pro provoz.

Dosavadni stav techniky

Jsou znamy ruzné zplsoby a uspoféddani pro ridici a
informac¢ni systémy veozidla. Je moZno rozliSovat zejména dva

zdkladni systémy.

Za prvé jde o autarkni navigadni systémy, u kterych
navadéni vozidla na cil probihd pouze v ném samotném. Pritom
je v3ak nutnosti sdileni znadného mnoZstvi uloZenych dat o
cesté na vhodnych nosicich dat. Dadle neni u takovych systémh

mozny pristup k aktudlnim provoznim dat@m.

Pres Traffic Message Channel (TMC) v ramci Radio Data
Systems (RDS) se vysilaji kédované provozni informace vedle
aktudlniho rozhlasového programu. Ve vozidle mohou byt =z
nabizenych informaci vybrany ty, které Jsou =zajimavé pro
momentalni oblast a smér jizdy. Vedle dale existujici
nutnosti zpracovéni dat ve vozidle neni Jje3t& u takovych
systémi moZné Zadné cilené, individualné prizptsobené

zadavani informace.

V 37574




Toho lze dosdhnout tim, Ze se pres dvousmérny systém
pfenosu dat, Jako radiovy pfenos, z¥idi spojeni mezi
vozidlem a jednou nebo vice informac¢nimi centralami. Toho
miZe byt dosaZeno za prvé pomoci pevné instalovaného systému
majakta, pricemZ prisludné zarizeni vozidla pri mijeni majaku
s nim vejde do styku. Pro poskytovadni informaci bez mezer to
v8ak .vyZaduje -plodné pokryti siti majékd, coZ obecné nelze
uskutecénit. Prostor pokryty informacemi se tak vétSinou

omezuje na prostory aglomeraci.

Za druhé mtZe byt prostfednictvim vyuziti radiového
prenosového systému Jjako Je digitédlni GSM-sit dosaZeno
dvousmérné vymény 1informaci, kterd se pfi ploSném pokryti

zajisténém mobilni radiovou siti mlzZe udrZovat nepfetrzité.

Nyni je vétSinou pozZadovano poskytnout ridicéi jen ty
informace, které se tykaji jeho momentdlniho pobytu na
urc¢itém useku cesty a Jjeho sméru Jizdy. K tomu Jje zném
System Of Cellular RAdio for Traffic Efficiency and Safety
(SOCRATES), ktery na zdkladé dat o poloze a informaci o
cesté, které jsou k dispozici ve vozidle, filtruje provozni
informace vysilané region&ln& prostrfednictvim GSM, a
oznamuje Je ridi¢i. Tim Jje automaticky déna potfeba
navigac¢niho =zarizeni pro sté&lé urcovani polohy vozidla, s

¢imZz jsou spojeny odpovidajici naklady na techniku i provoz.

Ukolem predloZeného vynalezu je zajistit dvousmérny tok
informace mezi vozidlem a #idici a informadni centralou,
Jakoz 1 neustéale poskytovat aktudlni informace pro fFidide v
ramci odpovidajicim oblasti pobytu vozidla, pfi&emZ tento
ramec je s vyhodou stanovitelny a ovlivnitelny fidicem.

Pritom se usiluje predev3im na strané vozidla o co moZnéa



nejmendi technické néklady a s tim spojené néakladové

priznivé vyuziti systému ridicem.

Podstata vynalezu

Tento uUkol Je podle vyndlezu vyfesen znaky prvniho
naroku. Ridi&i jsou zobrazovéna data o poloze jakoZ i daldi
informace relevantni pro provoz, zejména pokyny Jjako
aktudlni doporuceni odboleni 2z propoctené cesty. Propocet
alesponnl jedné cesty, provedeny v jednotce pro zpracovani dat
centrdly a/nebo v Jjednotce pro zpracovéani dat vozidla, se
provadi pomoci algoritmu, zaloZeného na znémych pramérnych
cestovnich cCasech (prGjezdnosti trasy). Podkladem propoctu
cesty mohou byt zejména zaddni, vkléddand pomoci zarizeni pro
vkladdani dat samotnym fidicem, a prenadsenéd do jednotek pro

zpracovani dat.

Nasleduje predavani dat o cesté prfes radiovy prenosovy
systém, takZe Jsou v obou Jednotkdch pro zpracovani dat
vloZeny tytéZ cesty. Na tomto zakladé se provaddi simulace
jizdy vozidla v 1zredlném Case, kterd v 1ideédlnim pripadé
probih& jak v jednotce pro zpracovani dat centraly, tak také

v jednotce pro zpracovani dat vozidla.

Simulace v redlném Case miZe v3ak probihat také jen v
jednotce pro zpracovani dat centrdly nebo jen v jednotce pro
zpracovani dat vozidla, coZ zphsobuje sniZené vydaje v druhé
z téchto Jednotek pro zpracovédni dat a tedy prisludné& uspory
nakladd. V tom pfipadé Jje pouze nutné prendSeni polohy
vozidla, urcené simulaci v readlném case, alespon v
pravidelnych intervalech na druhou z téchto jednotek pro

zpracovani dat.



Kazdad simulace v redlném cCase mliZe probihat v jednotce

pro zpracovani dat zcela samostatné, aniZ by bylo nutno
zasahovat do provoznich nebo polohovych parametrl vozidla.
Jednotka pro zpracovéni dat tak predstavuje ve vztahu k
simulaci v redlném case uzavreny systém, ktery potrebuije
jako vstupni data pouze alespon jednu propoctenou cestu a ve
kterém se pomoci startovniho signdlu uvede do chodu simulace
v redlném cCase. Tak v prislusné jednotce pro zpracovani dat
projizdi virtudlni vozidlo virtudlni Jjizdu, kterd odpovida
skutecné jizdé reédlného vozidla po redlné cesté. V idedlnim
pripadé Jjsou virtudlni prubéhy jizdy a redlny pribéh jizdy
zcela identické. Odchylky mezi prubéhy jizdy se vychytévaji

synchronizaci popf¥. testovédnim prijatelnosti.

V pripadé provéadéni simulace v redlném Case Jjak v
jednotce pro zpracovani dat vozidla, tak v Jednotce pro
zpracovani dat centrdly, se provadi synchronizace simulaci v
redlném Case pomoci radiového prenosového systému, kterd se
provadi podle narokd na presnost systému a minimalizaci
ndkladi na signalizaci napf. jen na zadatku simulaci nebo v
pravidelnych intervalech, alespoRl v3ak pri korekci simulace
ze strany ridice napf. pomoci zarizeni pro vkladéni dat na
strané vozidla. V tomto provedeni vynédlezu je dosaZeno toho,
Ze v obou systémech mohou byt v libovolném case dotazovany
informace o poloze vozidla, jejichZ srovndni prostfednictvim
radiového prfenosového systému se v3ak provadi jen ¢&as od
¢asu. Kromé drastického sniZeni nékladd na signalizaci
prostfednictvim radiového  pfenosového systému je tim
zplisobem zajisténo, Ze 1 pri dodasném preruSeni radiového
spojeni m& ridic¢ k dispozici informace o provozu, vztahujici
se k cesté, zvlasté o poloze vozidla a o sméru k cili. Dé&le

dovoluje tento zplsob, zaloZeny na individudlnim pr@ibéhu



jizdy, cilené pfedavani informaci prostrednictvim

dvousmérného radiového prenosového systému na pfisludné
vozidlo, =zejména aktudlnich informaci, které se tvkaji
oblasti pobytu vozidla. Polohovd data vozidla, nutnad pro
pfirfazeni, se mohou snadno ziskat ze simulace v redlném
Case. Primé urcéeni  skuteéné aktualni polohy vozidla
prostrednictvim dal$ich nédkladl na navigacéni systém Jje tak
prebyteéné. Testovadni prijatelnosti a pfipadné  nezbytné
korekce polohy vozidla v simulaci mohou byt provadény

samotnym ridicem primym vkléddanim dat na strané vozidla.

Oblasti vyuZiti vyndlezu Jjsou zejména dal3i rozvinuti
ve vztahu k digitdlni mobilni radiové siti podle GSM-
standardu. GSM-siteé poskytuji 3iroké plosné pokryti radiovym
pfijmem, takZe kontinudlni dodadvani informaci do vozidla

prindsi prospéch jako dalsi vyhoda.

Jedno vytvofXeni predmétu vyndlezu predpokladad, Ze ridic
sdm miZe vklddat na strané vozidla prostfednictvim zafizeni
pro vkladani dat zaddni pro jizdu, které Je zakladem
stanoveni virtudlniho prab&hu jizdy. To se tykad pfedeviim
mista startu a cile cesty, usekd cesty, kterym dava pfednost
a eventuelnich zadéni objiZdék. Prib&h Jizdy se pak ve
vozidle zobrazuje optickym a/nebo akustickym =zpGsobem a
¥idi¢ mé& moZnost prostrfednictvim zarfizeni pro vkladéni dat
provadét korekce cesty, zejména momentdlni polohy vozidla.
Ridi¢i tak nabizi #idici systém vozidla vedle prab&iné
informovanosti moZnost v kterémkoliv okamZiku prizp@sobit
pribéh svym individuadlnich prani, JjakoZ 1 provést ¢Fidici

zdsah do systému.

Pfitom se nabizi provadét synchronizaci virtuédlniho

prubéhu Jjizdy v Jjednotce pro zpracovani dat centrdlni



jednotky s virtudlnim prGbéhem Jjizdy v Jednotce pro
zpracovani dat vozidla alesponl tehdy, kdyZ se provadi
vkladani dat prostfednictvim zarizeni pro vkladdani dat na
strané vozidla. ©N&klady na signalizaci prostfednigtvim
radiového prenosového systému Je dadle moZno na minimum

redukovat a vznikaji jen pri skutecné nutnosti vyrovnéani.

S vyhodou se fidici systém vozidla dopliuje dalsi
aktudlni informaci relevantni pro provoz. Na zakladé oblasti
pobytu vozidla, zjisténé z virtudlniho pribéhu jizdy, vybira
centradalni jednotka cilené aktualni informace, Jjako je stav
cesty, stavenisté, hustota provozu a Jj., které se tykaji
cesty projizdéné vozidlem a/nebo jedné nebo vice
alternativnich cest, a pfenaSeji se na vozidlo. Tak se ziské
vyhoda dynamického <fizeni provozu s ohledem na momentdlni
podminky. Pritom Jjsou Z¥idic¢i k dispozici ty individuélné
zvolené informace, které se tykaji jen &&sti silniéni sitég,
kterd je pro ného zajimava. Cileny vybér informaci podle
oblasti pobytu vozidla se zjednoduduje tim, Ze Je informace
o oblasti pobytu vozidla neustdle k dispozici z virtudlniho

prubéhu jizdy.

Podle dalsiho vytvofeni poskytuje fidici sytém Fididi
dalsi informace a sluZby. Vedle pfipravenych libovolnych
informaci o provozu a o cesté mohou byt k dispozici také
dalsi sluZzby Jjako rezervace hotellt rezervace letenek a

dalsi.

Vyndlez se mlZe pro verifikaci polohovych dat s vyhodou
kombinovat s navigalnim systémem. K tomu se nabizi radiové
navigacnl systémy jako "Global Positioning System" (GPS). Po
sdéleni polohovych dat jednotce pro zpracovani dat na strané

vozidla se provadi srovnani polohovych dat s polohou vozidla
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ve virtuédlni Jjizdé. Nastanou-1i odchylky  nad ramec
toleranci, provede se korekce polohy vozidla ve virtudlni
cesté v simulaci v redlném case. Také pro toto vytvoreni
vynadlezu Jje vyhodné, kdyZ se provadi synchronizace
virtudlnich pribéhtt jizdy v  Jjednotce zpracovani  dat
centrdlni Jjednotky a vozidla alespon po provedeni korekce

polohy vozidla ve virtudlni jizdé.

Prehled obrazkl na vvkresech

V nésledujicim bude bliZe zv1A&Stni priklad provedeni
vynalezu vysvétlen prostrednictvim vykrest, na kterych

predstavuje
obr. 1 schematické znédzornéni centrédlni jednotky, jakoZ
i  soucésti na strané vozidla, které Jsou

navzajem spojeny pres mobilni radiovou sit),

obr. 2 displej pro fidice, Jjako optické zobrazovaci

zarizeni pro informace ve vozidle, a

obr. 3 vyladéni prtbéhu jizdy.

Priklady provedeni vynalezu

Koncové zarizeni 4 na strané vozidla 12 je spojeno s
klavesnici 7, jako zafizenim pro zadavani dat, pomoci které
¥idi¢ na zaadtku své jizdy zadad ve vozidle data jako vychozi
misto, cilové misto a pop¥. cesty, kterym déva pfednost

(napr. "pfes Hannover").



Pro propocet nejvyhodnéjsi standardni cesty Jjsou dvé

mozZnosti:

1. PropocCet cesty v termindlu 4 vozidla:
Systém na strané vozidla predadvd data propoctené cesty

pres mobilni radiovou sit' 3 do centralni Jjednotky 1.

2. ‘PropoCet cesty v centrdlni jednotce 1:

Systém na strané vozidla pfeddvd =zadand data pfes
mobilni radiovou sit' 3 do centrdlni Jednotky. Centrala 1
propoC¢itéavad standardni <cestu, kterd vychézi =z reéalného
prubéhu 13 jizdy re&lného vozidla 12, JjakoZ 1 alternativni
cesty, a predavéd tato data pres mobilni radiovou sit’ 3 do
systému 4 na strané vozidla. VloZenim prostfednictvim
klavesnice 7 popf. zaddnim terminu startu signalizuje ridic
systému, Ze nastupuje jizdu. V jednotce 5 pro zpracovani dat
na strané vozidla, JjakoZ 1 v jednotce 2 pro zpracovani dat
na strané centralni jednotky 1 se nyni spusti vidy jeden
virtudlni prubéh 23, 33 jizdy a synchronizuji 16 se vidy
prostrfednictvim mobilni radiové sité 3. KaZdd z jednotek pro
zpracovani dat na z&kladé propoltené cesty, jakoZ 1 prekéazZzek
na castech cesty, simuluje jizdy 23, 33 virtudlniho vozidla
22, 32 na cesté, JjejiZ prtbéh Jje identicky se standardni
cestou. To se déje jako zcela samostatnd, na skutedné cesté
13 nezavisld simulace v redlném c¢ase, nevyZadujici daldi
vnéjsl parametry Jjako provozni nebo mistni data realného
vozidla 12. Na displeji 6 se v poli 9 cesty objevi vidy
aktualni cast pribé&hu 23 jizdy simulované na strané& vozidla.
Mistni zmény se ukazuji ridi¢i na displeji 6. Momentalni
misto pobytu virtudlniho vozidla 22 na virtudlni cest& 23,
které je v 1idedlnim pfipad& identické s mistem pobytu
realného vozidla 12 na redlné cesté 13, se pfitom vhodnym

zpisobem zvyraziuje, napfiklad vyraznym barevnym pruhem.



Kromé toho se zobrazuji v kontrolnim okénku 10 mistni udaje

a kontrolni informace, jako oznaceni da&lnic¢nich vyjezdd a
prejezdd, pokyny jako "na pristim vyjezdu (C. 47) odbocCit"

atd.

Ridi¢ mhZe pri wvzniku odchylek mezi mistem pobytu
zobrazenym na displeji 6 a skutecnou polohou vozidla provést
pomoci klavesnice 7 korekci 14. Korekce 14 oblasti- pobytu se
sdéli Jjednotkém 2, 5 pro zpracovani dat a virtudlni prabéhy
23, 33 cesty se vyrovnaji obnovenou synchronizaci 16 pres
mobilni radiovou sit' 3. Pferu$i-1li fidi¢ jizdu, signalizuje
systému vozidla a centrdlnimu systému preruSeni Jjizdy
prislusnym vstupem pomoci tlacitek. P¥i znovuzahdjeni jizdy

to prislusnym zplsobem sdéli systému.

KdyZz Je ve vozidle 12 k dispozici GPS-prijimac, je
moZn& verifikace 15 polohy virtudlniho vozidla 22 ve
virtudlni jizdeé 23 simulované na strané vozidla. Provede se
dotaz na reédlnou polchu vozidla 12 a data polohy se srovnaji
s aktualnimi daty polohy virtudlniho vozidla 22 ve virtuédlni
jizdé 23. Zjisti-1i se odchylka mezi daty polohy, a
prekroci-1i odchylka predem stanovené tolerance, provede se
korekce polohy virtudlniho vozidla 22 na cesté 23 a nésledné

nastaveni 16 prubéhu 33 jizdy na strané centraly.

Centralni jednotce je ozndmena z virtudlniho pribéhu 33
jizdy oblast pobytu, jakoZ 1 smé&r jizdy virtuidlniho vozidla
32. Tato data v idedlnim pripadé& souhlasi s odpovidajicimi
aktualnimi daty redlného vozidla 12, coZ Jje zajidténo
dostateénym vyrovndnim prib&ht jizdy 13, 23, 33. Aktuilni
provozni hléaSeni, kterd se dodavaji do centradlni jednotky z
informacniho stanovisté 8, se pf¥ifazuji individuidlné& pro

kazdého ucCastnika podle cesty a sméru jizdy a podle oblasti
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pobytu vozidla. Takto filtrované informace se zobrazuji v
informacdnim poll 11 na prisluSném displeji 16 <ridice.
Zobrazené informace se automaticky aktualizuji. Informace
mohou sestévat z hlaseni o provozni situaci nebo lokédlnich
varovani jako "pozor, mlha s viditelnosti pod 50 m v oblasti

.", "jede Vam naproti nebezpelny ridic¢, jedte prosim co
nejvice vpravo", "ndledi na d&lniénim mosté& Tieftal", atd.
Nastane—-1li na plénované cesté prerudeni provozu, nlZe ridic
vyzadovat od centrdlni jednotky individudlni doporuceni, jak
se mu vyhnout. Tuto alternativni cestu miZe Fidié¢ odecdist =z

displeje 6.

Pomoci klé&vesnice mlZe ridi¢ kdykoliv informac¢ni pochod
Uplné pferusSit. Je také moZno pocditat s tim, aby ridi¢ mohl
vyvolat primo sluZby a informace z centrdlni jednotky, jako
napr. data o pocasi pro urcitou oblast, informace o
hotelech, telefonech a adresédch nebo podobné. Tyto sluZby a
informace mohou byt k dispozici pfimo z centrdlni jednotky,
nebo se zrfidi pristup k prislu3nému poskytovateli sluZeb,
realizovany pres centralni jednotku nebo primo k
poskytovateli sluZeb. Dal8imi oblastmi vyuZiti mohou byt
rezervace hotel, vlakd <&i 1letadel JjakoZz 1 finané&ni a

burzovni obchody.

Zastupuje:

Dr. MiloS VSeteclka v.r.
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PATENTOVE NAROKY

1. Zplsob pro ridici a informadni systém vozidla, ve
kterém se pomoci alespofi Jednoho radiového p¥enosového
systému prendSejil mezi vozidlem a centrdlni jednotkou data a
informace relevantni pro provoz, a
- v jednotce pro zpracovani dat centrdlni jednotky a/nebo v
jednotce pro zpracovani dat vozidla se propocitédvé alespon
jedna cesta,

- data o cesté se mezli automobilem a centrdlni Jjednotkou
pfendseji pomoci radiového pfrenosového systému,

- v jednotce pro zpracovani dat centrdlni jednotky a/nebo v
jednotce pro zpracovani dat vozidla se provadi simulace
jizdy vozidla v redlném dase,

- pri provadéni simulace v redlném cCase Jjak v Jjednotce pro
zpracovani dat vozidla, tak v jednotce pro zpracovani dat
centraly, se provadi synchronizace simulaci v redlném case
pomoci  signéalua, které se prenaseji pomoci radiového
prenosového systému,

- poloha vozidla v simulaci jizdy v redlném C&ase spolu s
dal3imi informacemi relevantnimi pro provoz se zobrazuje ve

vozidle.

2. Zpusob podle néaroku 1, vyznadujici se tim, Ze
centralni Jednotka vybird dal3i informace relevantni pro
provoz na zakladé polohy vozidla ziskané simulaci v redlném
Case a cilené je sdéluje do vozidla pres radiovy prenosovy

systém.




3. Zplsob podle naroku 1 nebo 2, vyznacdujici se tim,

Ze mna strané vozidla se vkladaji pomoci =zar¥izeni pro
vkladani dat zadé&ni pro jizdu, zejména misto startu a cile,
predadvaji se do jednotky pro zpracovini dat ve vozidle 1 v
centradlni Jjednotce, a z téchto zadadni vychdzi stanoveni

cesty a zaCdtek simulace v realném Case.

4, Zpasob  podle nékterého z naroka 1 az 3,
vyznacdujici se tim, Ze na strané vozidla Je moZné pomoci
zar¥izeni pro vkladéni dat korigovat polohu vozidla Vv
simulaci jizdy v redlném cZase.

5. Zpasob  podle nékterého z nédrokd 1 az 4,
vyznacujici se tim, Ze jednotka pro zpracovani dat na strané
vozidla zjiStuje pomoci navigaéniho systému, zejména pomoci
radiového navigac¢niho systému, skutecdnou polohu vozidla a
porovnava ji s aktudlni polohou vozidla v simulaci Jjizdy v
realném cCase, a Ze prl prekroleni tolerancéni meze odchylky
skute¢né polohy vozidla od aktuédlni polohy vozidla v
simulaci Jjizdy v redlném <Case provadi Jednotka pro
zpracovani dat na strané vozidla korekci polohy vozidla v

simulaci jizdy v readlném Case.

6. Zpisob podle nékterého z narokad 1 az 5,
vyznacujici se tim, Ze se provadi synchronizace simulace
jizdy v redlném Case v jednotce pro zpracovani dat centrélni
jednotky se simulaci Jizdy v redlném C&ase v Jednotce
zpracovani dat vozidla alespon tehdy, kdyZ
- se provadi vkladani dat tykajicich se prtb&hu cesty pomoci
zafizeni pro vkl&ddéni dat na strané& vozidla a/nebo
- se provadi korekce polohy vozidla ve virtudlni Jizdég

pomoci jednotky pro zpracovani dat na strané vozidla.



7. Zpisob podle nékterého z naroka 1 az 6,

vyznacdujici se tim, Ze na strané vozidla se mohou pfes
fidici a informacni systém vyvolat sluZby a/nebo informace,

zejména informace relevantni pro provoz.

8. Zpusob podle nékterého z ndrokd 1 aZ 7,
vyznacujici se tim, Ze radiovy prenosovy systém je digitidlni

mobilni radiova sit'.

Zastupuje:

Dr. Milos§ V3etecCka v.r.
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Fig. 3
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