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Oblast techniky

Predkladané technické rieSenie sa tyka systémov a procesov urcenych na vzdialeny dohlad nad
autonémne vedenym kolajovym vozidlom alebo supravou tvorenou tymito vozidlami, na komunikdciu medzi
kolajovym vozidlom a dispecerom autondmnej prevadzky a na prevzatie kontroly nad kolajovym vozidlom
operdtorom alebo operatorom v danom kolajovom vozidle.

Doterajsi stav techniky

V sucasnosti doprava na Zeleznici funguje na takom principe, Ze v kolajovom vozidle je vyZadovand
pritomnost strojvediceho, ktory riadi kolajové vozidlo, dohliada nad jeho jazdou a reaguje na pripadné
vzniknuté udalosti.

V pripade prevadzky v stupni automatizicie Grade of Automation (dalej GoA) 3 alebo GoA4 (definované
Medzinarodnou asocidciou pre verejnu dopravu UITP: Union Internationale des Transports Publics), je
kolajové vozidlo riadené Uplne automaticky bez pritomnosti strojveduceho alebo obsluhy. V pripade GoA3 sa
v kolajovom vozidle nachadza sprievodny personal vlaku, v pripade GoA4 sa v kolajovom vozidle nenachddza
Ziadny personal.

V obidvoch pripadoch je vhodné zaistit dohlad nad autondmne vedenym kolajovym vozidlom na
vzdialenom pracovisku prostrednictvom dohladového zariadenia, v ktorom dispeCer autondémnej prevadzky
dohliada na jemu pridelené autondmne kolajové vozidla a/alebo autondmne vlakové stpravy tvorené tymito
vozidlami. V pripade nutnosti je schopny vyhodnotit vzniknuté situacie, ktoré mézu nastat, a uskutoénit
zodpovedajuce Ukony, napriklad odovzdat riadenie vliaku v znizenom stupni automatizacie operatorovi, ktory
mbZe vlak riadit prostrednictvom zariadenia na vzdialené riadenie alebo pomocou zariadenia na lokélne
riadenie. V pripade nutnosti je operator takisto schopny riadit posun a spriahanie viaku prostrednictvom
zariadenia na vzdialené riadenie alebo pomocou zariadenia na lokdlne riadenie.

Operatorom sa rozumie osoba pridelend k autonédmnemu kolajovému vozidlu alebo suprave z tychto
vozidiel, ktord zodpoveda za jeho jazdu a ma potrebné opravnenia a Skolenia na riadenie autonémneho
kolajového vozidla v danom stupni automatizacie.

Urcity stupen automatizacie existuje aj v inych druhoch dopravy. Ide hlavne o leteckd dopravu, ktora
vyuZiva funkciu autopilota, a Zelezni¢nd dopravu na Specidlnej drahe ako metro, ktord vyuZiva automatické
vedenie vlaku. Oproti tymto dvom spominanym druhom dopravy je vsak vyuZitie automatizdcie v Zelezni¢nej
doprave na konvencénej drahe niekolkondasobne narocnejsie. Na rozdiel od lietadla, ktoré leti vo vzduchu, a
supravy v uzavretom prostredi metra, vlak na konvencnej drdhe v otvorenom prostredi musi ovela viac
interagovat s okolitym prostredim a je tu niekolkondsobne vys$Sia pravdepodobnost mimoriadnej udalosti, s
ktorou si musi autondmny vlak poradit a vyriesit ju. Z tohto dévodu je nutné predloZit komplexny systém
fungovania autondmneho vlaku a taktiez komplexny systém kontroly spravneho fungovania a komunikacie.
Preto sa v tomto pripade konvenénej drahy s otvorenym prostredim nemdzu pouZit existujuce riesenia z inych
oblasti dopravy. Okrem aspektu otvoreného prostredia je potrebné poditat taktiez s tym, Ze na rozdiel od
metra je v konvencnej Zelezni¢nej doprave prevdadzkovany heterogénny vozovy park s roznymi typmi vlakov
—nakladné viaky, osobné primestské, osobné dialkové, vysokorychlostné viaky atd'., ktoré maju rézne naroky
na prevadzku a sledovanie, pri¢com toto je nutné reflektovat v dispeerskom systéme.

V suéasnosti v oblasti konven¢nej Zelezni¢nej dopravy chyba systém zaistujuci dohladovd ¢innost nad
autondmnou Zelezni¢nou prevadzkou, ktory by umoznil staly dozor nad jednotlivymi vlakmi a dalej by umoznil
zdsah persondlom. Existujuce rieSenia danu problematiku neriesia, ide bud' o zariadenie uzko pracujuce len s
infrastrukturou, pripadne zabezpecovacim zariadenim, alebo poskytujici pohlad na Zelezni¢nu prevadzku z
tisto dopravno-prevadzkového hladiska. Predkladané riesenie ma predpoklady skibit pre dohlad nad
autonémnou prevadzkou vlakov zdroje z jednotlivych uZ existujucich systémov, ¢i uZ ide o dcasti
zabezpecovacieho, alebo dopravno-prevdadzkového zariadenia, ktoré su funkéne rozsirené a doplnené o udaje
vhodné a nutné priamo pre autondmnu prevadzku na Zeleznici. Integrdcia takejto funkénosti do suc¢asnych
systémov by bola finanéne nakladna a viedla by k potrebe udrzZiavat niekolko verzii daného systému pre
Zeleznicu s autondmnou prevadzkou aj pre klasicku konvenénu Zeleznicu bez autondmnej prevadzky. Z
prevadzkového, ekonomického a bezpeénostného hladiska je vhodné k danej problematike pristupovat skor
modularne vytvorenim nového systému na dohlad a rieSenie udalosti nad autondmnou Zelezni¢nou
prevadzkou neZ vykondvat integraciu do niekolkych existujucich systémov.
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Podstata technického riesenia

Uvedené nedostatky su do znacnej miery odstrdnené zariadenim na vzdialeny dohlad nad aspori jednym
autondmne vedenym kolajovym vozidlom vybavenym senzormi a pohybujucim sa po kolajovej trati s
moznostou vyskytu prekazok podla tohto technického riesenia. Jeho podstatou je to, Ze je vybavené trvalym
spojenim s dohladovym zariadenim dispecera a zdznamovym zariadenim, priCom zdznamové zariadenie je
prepojené s dohladovym zariadenim a dohladové zariadenie je prepojené s komunikacnym zariadenim osoby
nachddzajlcej sa v kolajovom vozidle.

Kolajové vozidlo je vyhodne vybavené vzdialenym riadenim ovladanym operatorom.

Kolajové vozidlo, dohladové zariadenie a vzdialené riadenie su vo vyhodnom uskuto¢neni prepojené s
dalsim kolajovym vozidlom.

Jeden aspekt prezentovaného technického rie$enia moze poskytnut spdsob vzdialeného dohladu nad
autondmnym kolajovym vozidlom alebo supravou tychto vozidiel. Spdsob médZe zahrfriat dohladové
zariadenie, pomocou ktorého dispecer autonédmnej prevddzky sleduje aktualny stav a polohu autonémnych
kolajovych vozidiel a autondmnych viakovych stprav. V pripade nutnosti je schopny vyhodnotit vzniknuté
situacie, ktoré mozu nastat, a uskutoénit zodpovedajuce ukony, napriklad odovzdat viak v znizenom stupni
automatizdcie operatorovi, ktory méze vlak riadit prostrednictvom zariadenia na vzdialené riadenie alebo
pomocou zariadenia na lokdlne riadenie. V pripade nutnosti je operator takisto schopny riadit posun a
spriahanie viaku prostrednictvom zariadenia na vzdialené riadenie alebo pomocou zariadenia na lokdlne
riadenie.

Daléi aspekt prezentovaného technického rie$enia mdZe poskytnit spdsob odovzdania riadenia
autonémneho kolajového vozidla alebo supravy z tychto vozidiel operatorovi. Toto odovzdanie pomocou
dohladového zariadenia uskutocnuje dispecer autondmnej prevadzky, ktory tiez dalej urci, aky spbsob
riadenia a Urover automatizacie prevedie na operatora.

Oproti inym existujucim patentom venujucim sa problematike autondmneho viaku a prevddzky tento
patent ponuka komplexné fungovanie systému autondmnej prevddzky, pricom sa nezameriava len na
samotny autondmny vlak, ale ddva déraz taktieZz na vzdialeny dohlad a kontrolu vlakov a na komunikaciu
medzi vlakom a dal$imi objektmi, s ktorymi interaguje.

Vdaka fungujucemu systému autondmneho vlaku, dispecerského prostredia a ¢innosti operdtora moze
Zelezni¢nda doprava ziskat niekolko novych benefitov. Vdaka senzorom, ktoré dokazu monitorovat okolie
vlaku pocas jazdy a pokroéilému inteligentnému rozhodovaciemu systému, sa zvysi bezpe¢nost viaku, a to aj
v situacidch zniZenej viditelnosti, ked ma strojveduci zhorSené podmienky. Napriklad vdaka lidaru a
infratervenej kamere mdze autondmny viak detegovat prekazky v hmle na vacsiu vzdialenost nez strojveduci,
a tym rychlejsie reagovat na vzniknuté okolnosti a predchadzat potencidlne nebezpeénej situdcii. TaktieZ sa
eliminuju nebezpeéné situacie vznikajuce pre nepozornost, respektive Unavu strojvediceho, napr.
prehliadnuté navestidlo ,stoj“. Neustaly dohlad dispecera nad autondmnymi viakmi taktieZz zvysuje
bezpeénost autondmnej prevadzky, ked priame neustdle komunikaéné spojenie s autondmnym viakom
umoziuje rychle a efektivne reagovat na vzniknutd mimoriadnu situdciu. Tym sa zvySuje aj efektivita
prevadzky Zelezni¢nej dopravy a moze to poméct aj pri nedostatku kvalifikovaného personalu. Fungujici
systém autondmnej prevadzky moze viest k zvyseniu atraktivity a zdujmu cestujucich o Zelezni¢nd dopravu.
Vacésie mnoistvo prepravenych osdb po Zeleznici potom mdze vyrazne zniZit celkovu zataz Zivotného
prostredia, pretoZe Zelezni¢na doprava je velmi energeticky efektivny druh dopravy.

Vyhodou riesenia je integracia Udajov z jednotlivych systémov autondmnych vlakov a udajov Specifickych
pre autondmnu prevadzku do jedného systému. Cely komplexny systém sa sklada z dohladového terminalu,
serverového ddatového uloZiska, planovaca misii autondmnych vlakov, aplikacie vzdialeného riadenia a
komunika¢ného zariadenia.

Serverové datové uloZisko umoZriuje ukladat potrebné informéacie o vlakoch pod dohladom, bezpeéne
uchovdva prevadzkové Udaje a operdcie viazuce sa k autondmnej prevadzke, zaistuje autorizaciu a
autentifikdciu pouZivatelov a operatorov a spravuje jednotlivé vlaky medzi dohladové pracovisko a
operatorov.

Aplikacia vzdialeného riadenia — umozZnuje v pripade potreby vzdialené vedenie viaku.

Servisnd aplikacia — umozZriuje servisné zdsahy do systémov autondmneho vlaku, ich diagnostiku,
kalibraciu, konfigurdciu, ¢itanie udajov a zdznamov.

Termindl — zaistuje dohlad nad jednotlivymi vlakmi pre danu oblast alebo pracovisko. Umozriuje
zobrazenie prevadzkovych udajov viaku, komunikdciu medzi dohladovym centrom a operatorom vlaku a
umozZfuje upravit reZim riadenia a bezpe¢ne ho odovzdat operatorovi. Dalej umoZfiuje monitorovat stav
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novobudovanej infrastruktury pre autonédmnu prevadzku — staciondrne kamerové systémy, optické zavory
atd.

Planova¢ misii — zaistuje spravu jednotlivych Ukonov, ktoré ma vlak vykonat, pripadne asociovat misiu
vlaku s cestovnym poriadkom a pod.

Napojenie na existujuce systémy: GTN — cestovné poriadky, prevddzkové informdcie, ETCS, napojenie na
konvencné zabezpecovacie zariadenia, napr. diagnostické udaje o zabezpefovacom zariaden.

Prehl'ad obrazkov na vykresoch

Zariadenie na vzdialeny dohlad nad aspori jednym autonémne vedenym kolajovym vozidlom podla tohto
technického rieSenia bude podrobnejsie opisané na konkrétnych prikladoch uskutoéneni pomocou
priloZzenych vykresov, kde na

obr. 1 je zdkladnd schéma prepojenia autondmneho kolajového vozidla a vzdialeného dispecerského
pracoviska a ich vzajomnej komunikacie;

obr. 2 je schéma prepojenia autonédmneho kolajového vozidla, vzdialeného dispecerského pracoviska a
operatora a ich vzajomnej komunikacie a odovzdavania pravomoci nad riadenim kolajového vozidla; a

obr. 3 je schéma prepojenia autondmnych kolajovych vozidiel, vzdialeného dispecerského pracoviska a
operdtora a ich vzajomnej komunikdcie a odovzddvania pravomoci nad riadenim pri posune alebo spajani
jednotlivych autondmnych kolajovych vozidiel.

Je potrebné poznamenat, Ze kvdli zjednodudeniu a prehladnosti ilustracii nemusia byt jednotlivé ¢asti
nacrtov v rovnakej mierke. Opisné Cislice maju na jednotlivych nacrtoch vzdy ten isty vyznam vtedy, ked
oznacuju tie isté alebo analogické prvky.

Priklady uskuto¢nenia

V nasledujucom opise su Specifikované rézne aspekty predkladaného technického riesenia. Na ucely
dékladného pochopenia predkladaného technického rieSenia su v opise uvedené konkrétne konfigurdcie
prvkov a $pecifické podrobnosti. Odbornikovi v odbore viak bude zrejmé, Ze predkladané technické riesenie
moze byt praktizované bez konkrétnych podrobnosti, ktoré si tu uvedené. Okrem toho mézu byt dobre
zname prvky vynechané alebo zjednodusené, aby nezahltili a nezneprehladnili predloZené technické rieSenia.
S odkazom na priloZené nacrty je treba zdéraznit, Ze zobrazené Udaje su len prikladné, sluziace na ucely
ndzornej diskusie o predloZzenom technickom rieseni a su uvedené z dovodu poskytnutia toho, ¢o je
povazované za najuzitocnejsi a lahko zrozumitelny opis principov a koncepénych aspektov technického
rieSenia. V tomto ohlade nie je uskutoéneny Ziadny pokus ukazat konkrétne detaily technického riesenia
podrobnejsie, ale len také detaily, ktoré su nutné na zakladné pochopenie technického riesenia. Opis
technického rieSenia vratane nacrtov zodpoveda takej urovni pochopenia, aby odbornikovi v odbore bolo
objasnené, ako je mozné ¢asti technického riesenia pouzit v praxi.

Predtym, ako bude podrobne vysvetleny aspori jeden priklad uskutocnenia technického riesenia, je
potrebné zdbraznit, Ze technické rieSenie nie je vo svojej aplikacii obmedzené na podrobnosti konstrukcie a
usporiadania komponentov uvedenych v nasledujiucom opise alebo zndzornenych na nacrtoch. Technické
rieSenie je aplikovatelné na daldich uskutoéneniach, ktoré je mozné praktizovat roznymi spdsobmi, a taktiez
aj v kombindcii opisanych uskutoéneni. TaktieZ sa rozumie, Ze pouZité ndzvoslovie a terminoldgia sluzia len
na ucely opisu a nemali by byt povaZované za obmedzujuce.

Na obr. 1 je schematicky zobrazené prepojenie autondmneho kolajového vozidla a vzdialeného
dispecerského pracoviska a ich vzajomnej komunikacie.

Je tu zndzornené kolajové vozidlo 100 nachddzajuce sa na kolajovej trati 110. V kolajovom vozidle 100 su
osadené senzory 120, ktoré sldZia na to, aby kolajové vozidlo mohlo jazdit autonémne bez strojveduceho
alebo bez obsluhy. Tieto senzory 120 moéZu byt rézne typy kamier, napr. kamera s vysokym rozlisenim,
termokamera, stereokamera, ale aj iné zariadenia pracujuce na inom principe, napr. lidar, sonar, ultrazvuk.
Kolajové vozidlo 100 pomocou senzorov 120 sleduje situdciu na kolajovej trati 110 a v jej okoli a nasledne
vyhodnocuje situdciu. Kolajové vozidlo 100 tieZ posiela informdcie o svojom stave dispecerovi 130 na
dispecerskom pracovisku. Tieto informacie su zobrazené prostrednictvom dohladového zariadenia 140.
Medzi posielané informacie mdZe patrit aktualna poloha kolajového vozidla 100, aktudlny stav a Udaje zo
senzorov 120, stav vsetkych systémov kolajového vozidla 100, informacie suvisiace s prevadzkou kolajového
vozidla 100 a podobne. Kolajové vozidlo 100 dalej odosiela dblezité prevadzkové udaje do zaznamového
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zariadenia 150, napriklad detekciu prekazky, zastavenie vozidla, ktoré moéZu byt kedykolvek vyZiadané na
zobrazenie dispe¢erom 130 prostrednictvom dohladového zariadenia 140.

Dispeler 130 méZe pomocou dohladového zariadenia 140 komunikovat s kolajovym vozidlom 100,
pripadne s komunika¢nym zariadenim (160) osoby nachddzajucej sa v danom kolajovom vozidle 100 a na
zéklade tejto komunikacie moze vyhodnotit stav kolajového vozidla 100 a prevadzkovu situaciu na kolajovej
trati 110. Komunika¢nym zariadenim (160) osoby sa rozumie akykolvek personal prevadzkovatela kolajového
vozidla 100, ktory spifia nastavené podmienky prevadzkovatela pre Gkony pozadované dispe¢erom 130. V
pripade nutnosti méZe dispeéer 130 pomocou dohladového zariadenia 140 napriklad zastavit kolajové vozidlo
100.

Na obr. 2 je schematicky zobrazené prepojenie autondmneho kolajového vozidla, vzdialeného
dispecerského pracoviska a operdtora vratane ich vzdjomnej komunikacie a odovzddvania oprdvneni nad
riadenim kolajového vozidla.

Ak kolajové vozidlo 100 pomocou senzorov 120 zaznamena na kolajovej trati 110 prekdzku 200 a je nutné
ho zastavit alebo ak ddjde k vypadku senzorov 120, pripadne k akymkolvek dal$im okolnostiam vyZadujiacim
vyhodnotenie vzniknutej situdcie v kolajovom vozidle 100 alebo v jeho okoli, kolajové vozidlo 100
bezodkladne informuje o danej skutocnosti dispeCera 130 na dispecerskom pracovisku prostrednictvom
dohladového zariadenia 140 a zéroven je dana udalost zapisand do zaznamového zariadenia 150. Dispeler
130 nasledne vyhodnoti situdciu pomocou informdcif zo senzorov 120 a dal3ich udajov odoslanych kolajovym
vozidlom 100 a rozhodne, ¢i kolajové vozidlo 100 moze pokracovat v autondmnej jazde. Dispecer 130 ma
moznost prehliadnut si aktudlne ddaje na vyhodnotenie vzniknutej situacie, pripadne si vyZiadat Udaje spatne
20 zaznamového zariadenia 150.

V pripade, Ze dispecer 130 vyhodnoti, Ze kolajové vozidlo 100 nemdZe pokratovat dalej v autondmnej
jazde, musi rozhodnut o odovzdani riadenia kolajového vozidla 100 operdtorovi 210. Podla situacie dispeder
130 prostrednictvom dohladového zariadenia 140 najskor zvoli typ vzdialeného riadenia zodpovedajuci
danému stupriu automatizacie. MdzZe zvolit moznost, Zze operator 210 bude mat Upina kontrolu nad
kolajovym vozidlom 100 alebo méZe udelit operatorovi 210 len zjednodu3ené riadenie kolajového vozidla
100. V tomto pripade kolajové vozidlo 100 funguje v Ciastoéne autondmnom reZzime pod priamym
nepretrZitym dohladom operatora 210.

Po zvoleni spbsobu riadenia dispecer 130 prostrednictvom dohladového zariadenia 140 vyberie
dostupného operatora 210 so zodpovedajicim opravnenim riadit kolajové vozidlo 100 na danom stupni
automatizdacie. Po zvoleni konkrétneho operdtora 210 dispecer 130 poZiada prostrednictvom dohladového
zariadenia 140 o prevzatie kontroly nad kolajovym vozidlom 100 vybraného operatora 210. Toto prevzatie je
moZné len v pripade, Ze kolajové vozidlo 100 je v bezpecnom stave, ktory je ureny danou legislativou a
prevadzkovymi predpismi prevddzkovatela kolajového vozidla 100. Ked operdtor 210 potvrdi prevzatie
kontroly nad kolajovym vozidlom 100, moéZe zadat ovladat pridelené kolajové vozidlo 100 prostrednictvom
zariadenia na vzdialené riadenie 220. Kolajové vozidlo 100 odosiela do zariadenia na vzdialené riadenie 220
potrebné Udaje na riadenie vlaku a su¢asne ich odosiela do dohladového zariadenia 140. Udaje odosielané
do zariadenia vzdialeného riadenia 220 zodpovedaju zvolenému spdsobu riadenia kolajového vozidla 100.
Dispecer 130 mdZe pomocou dohladového zariadenia 140 odobrat operatorovi 210 kontrolu nad kolajovym
vozidlom 100. Toto odobranie je moZné, ak pominuli okolnosti veduce k prideleniu vozidla 100 operdtorovi
210 a zaroven sa kolajové vozidlo 100 nachddza v bezpe¢nom stave definovanom prevddzkovymi pravidlami
a vyhlaskami o odobrani opravneni. Dispecer 130 ndsledne prostrednictvom dohladového zariadenia 140
prevedie vlak do poZzadovaného reZimu automatizacie.

Na obr. 3 je schematicky zobrazené prepojenie kolajovych vozidiel, vzdialeného dispecerského pracoviska
a operatora a ich vzdjomnej komunikacie a odovzdavanie prdvomoci nad riadenim pri posune alebo spojovani
jednotlivych autonédmnych kolajovych vozidiel.

Ked je potrebné kolajové vozidlo 100 vybavené senzormi 120 prepojit s inym kolajovym vozidlom 300,
dispecer 130 prideli prostrednictvom dohladového zariadenia 140 kolajové vozidla 100 a iné kolajové vozidlo
300 operatorovi 210 v $pecifickom reZime uréenom na posun alebo spriahanie kolajovych vozidiel.

Dispecer 130 prostrednictvom dohladového zariadenia 140 vyberie dostupného operdtora 210
oprdvneného na posun alebo spriahanie. Po zvoleni konkrétneho operdtora 210 dispecer 130 poZiada
prostrednictvom dohladového zariadenia 140 o prevzatie kontroly nad kolajovym vozidlom 100 a inym
kolajovym vozidlom 300. Toto prevzatie je mozné len v pripade, Ze kolajové vozidlo 100 a iné kolajové vozidlo
300 su v bezpecnom stave definovanom prevadzkovymi pravidlami a vyhldskami. Ked operdtor 210 potvrdi
prevzatie kontroly nad kolajovym vozidlom 100 a inym kolajovym vozidlom 300, operator 210 moze zadat
posun alebo spriahanie prostrednictvom zariadenia na vzdialené riadenie 220. Kolajové vozidlo 100 a iné
kolajové vozidlo 300 odosielaju do zariadenia na vzdialené riadenie 220 Udaje potrebné na spriahanie alebo
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posun. Po ukonceni posunu alebo spriahania ohldsenom operatorom 210 je dispecerom 130 prostrednictvom
dohladového zariadenia 140 operatorovi 210 odobrand kontrola nad kolajovym vozidlom 100 a inym
kolajovym vozidlom 300. Toto odobranie je moZné len v pripade, Ze kolajové vozidlo 100 a iné kolajové
vozidlo 300 sa nachddzaju v bezpetnom stave. DispecCer 130 ndsledne prostrednictvom dohladového
zariadenia 140 prevedie vlak do poZadovaného reZimu automatizacie.

Priemyselna vyuZitelnost

Predkladané rieSenie ndjde uplatnenie najma v Zelezni¢nej doprave pri vzdialenom dohlade nad
autonémne vedenym kolajovym vozidlom alebo supravou tvorenou tymito vozidlami, pri komunikacii medzi
kolajovym vozidlom a dispecerom autondmnej prevadzky a pri prevzati kontroly nad kolajovym vozidlom
operdtorom alebo operatorom v danom kolajovom vozidle.
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NAROKY NA OCHRANU

1. Zariadenie na vzdialeny dohlad nad aspori jednym autonémne vedenym kolajovym vozidlom (100)
vybavenym senzormi (120) a pohybujicim sa po kolajovej trati (110) s moznostou vyskytu prekazok (200),
vyznacujuce sa tym, Zejevybavené spojenim vozidla (100) s dohladovym zariadenim (140)
dispecera (130) a zdznamovym zariadenim (150), pricom zdaznamové zariadenie (150) je prepojené s
dohladovym zariadenim (140) a dohladové zariadenie (140) je prepojené s komunikaénym zariadenim (160)
osoby nachadzajucej sa v kolajovom vozidle (100).

2. Zariadenie podlandrokul, vyznacujuce sa tym, Zekolajové vozidlo (100) je vybavené
vzdialenym riadenim (220) ovladanym operdtorom (210).

3. Zariadenie podla naroku 2, vyznacujuce sa tym, Zekolajové vozidlo (100), dohladové
zariadenie (140) a vzdialené riadenie (220) su prepojené s inym kolajovym vozidlom (300).

3 vykresy
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