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(57) Anotace:

Universalni telematickd mobilni jednotka s modularnim
feSenim hardwaru a softwaru, zejména pro integraci informaci
z riiznych zdroji vlastniho mobilnfho prostfedku a pro
komunikaci s prostfedky dopravni infrastrukty a s
pristupujicim okolim, jako s rliznymi ¥idicimi a
zpracovatelskymi centry, dal$i mobilni jednotkou,
naviga&nimi systémy apod., je uspofadand jako variabilni
soustava, sestavajici zejména: a) z jadra systému pro
zabezpeteni zékladni ¢innosti managementu a fizen{
universélni telematické mobilni jednotky, z jednotlivych
moduld pro pfeddefinované funkce universélni telematické
mobilni jednotky, z jednotlivych modulii pro pfeddefinované
parametry databazi universalni telematické mobilni jednotky,
z jednotlivych modull pfeddefinovanych zékonnych a
predpisovych norem a z jednotlivych modulfi s
preddefinovanymi sluZbami (aplikace, procesy), pfi¢emz
vlastni jadro systému je vybaveno lokalizatnim modulem a
komunika&nim modulem pro komunikaci universalni
telematické mobilni jednotky s pfistupujicim okolim a pro
splnéni systémovych poZadavki uZivatelll, b) z hlavni fidici
logiky, zejména pro zabezpe&ent fizeni vnitini a vn&j$i
komunikace universélni telematické mobiln{ jednotky, zv14sté
s ohledem na téidéni, preference, sdruZovani, kédovani{ a
zabezpeleni zprav/informaci a/nebo pro kontrolu a garance
integrity, bezpe€nosti, spolehlivosti, dostupnosti, Sasovych
parametr(i, jednotlivych hardwarovych a softwarovych
moduldl a/nebo procesh a aplikaci a pro ¥zeni distribuované
logiky jednotlivych podiizenych fidicich logik k zabezpegeni
fetézeni preddefinovanych funkei, parametri databazi
zékonnych a predpisovych norem, kdy jednotlivé

CZ 2004 - 14 A3




. NG~ A

. . .
L] LN ] e o0 . .0
e o eoe e 0 * s oo 0
P Y s o ¢ ) £ 2 ® & o o000
e oo o ¢ . o o .
o oo e (X X2 s ®

Universalni telematicka mobilni jednotka

Oblast techniky

Vynalez se tyka universalni telematické mobilni jednotky s modularnim feSenim
hardwaru a softwaru, zejména pro integraci informaci z rlznych zdroji mobilniho
prostfedku pro komunikaci s infrastrukturou a pro komunikaci s pfistupujicim okolim, jako s
riznymi fidicimi a zpracovatelskymi centry, dal§i mobilni jednotkou apod., za pomoci
presné definovanych funkci a za pomoci vloZenych parametri pro splnéni pozadovanych

aplikaci universalni telematické mobilni jednotky a systémovych pozadavkd uZivatelt.

Dosavadni stav techniky

Industrialni spoleCnost se neobejde bez funk&niho dopravniho systému. Doprava
vyznamng ovliviluje rozvoj narodniho hospodéfstyi a rozvoj Uzemi vibec. Aby mohla
ldoprava poskytovat zakaznikim komplexni a kvalitni sluZby v oblasti osobni nebo nakladni
prepravy, musi mit zaméstnanci v dopravé i manaZefi dopravnich a zasilatelskych spolednosti
dostatek informaci pro rychlé a spravné rozhodovani. Soudasnym trendem v dopravé je
zavadéni fidicich a informaénich systéml podporujicich dopravni, pfepravni procesy a spravu
infrastruktury. Moderni technika nazyvana jako dopravni telematika nebo inteligentni
dopravni systémy a sluzby (ITS) umoziuji nasledny vstup ekonomicko-manaZerskych
nastroji do tak slozitého systému, jakym bezesporu doprava je. Mezi piinosy systémd ITS
patii zejména racionalizace pfepravy, zlepSeni vazeb mezi jednotlivymi druhy doprav a
zvy§eni bezpecnosti 'dopravy, Informace o poloze je kliovou informaci v ITS v celém
dopravnim fetézci. Dopravni fetézec je definovan ve viech druzich dopravy stejné a zahrnuje
dopravni prostfedek, dopravni infrastrukturu a vlastni dopravné-pfepravni procesy osob a
zbozi po dopravnich sitich. Udaj o poloze dopravniho prostfedku je vyznamnym prvkem pro

“ zabezpeCeni tvorby vzajemnych vazeb jednotlivych aplikaci ITS.

Sledovani realného pohybu dopravnich prostfedkd, technologickych vozidel udriby a
piepravnich jednotek (kontejnerd, zboZi a osob) bylo a je zajimavym technickym problémem.
Volba ‘technologického feSeni ziskdvani polohy pfedev§im zavisi na systémovych
poZadavcich aplikaci ITS podporujicich procesy dopravniho fetézce, jako je napt. dostupnost,

bezpelnost a spolehlivost informace, integrita, dynamika odezvy, atd.

* Rizenim dopravnich procesii lze rozumét organizaci efektivniho pohybu dopravnich

prostfedkd po dopravni infrastruktufe napf., pokud je znima re4lna poloha zpozdéného
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vlaku, mize byt dana prednost jinému vlaku. V individuélni automobilové dopravé je

velmi kritickym parametrem rozloZeni a rychlost pohybu dopravnich prostfedkd po
‘dopravni siti, kdy tuto informaci lze ziskat napf. ze senzord umist&nych na dopravni

infrastruktufe nebo nové odvodit z hustoty mobilnich telefontt od GSM operatoru.

¢ Rizenim pfepravnich procesi lze rozumét organizaci pohybu objektu’ pfepravy (cestujici,
zbozi, atd.), kdy jejich realnid poloha je velmi duleZitym parametrem napf. pro

multimodéalni pfepravni systémy vyuzivajici n€kolik druhti dopravy.

» Bezpelnosti dopravy lze rozumét bezpeny pohyb dopravnich prostfedk( po dopravni
infrastruktufe. V Zeleznini dopravé je bezpeCnost zajiSténa systémy zabezpeSovaci
techniky pro stanice, traté, ale i pro zabezpeCeni bezpeéného uroviiového kfizeni se
silni¢ni dopravou. V letecké doprave jde napiiklad o protisrazkové systémy na palubach
letadel a systémy pro fizeni toku letového provozu, pfiemz udaj o poloze v
geografickych soufadnicich je doplnén idajem o letové hlading (vySce) letadla. V silni¢ni
doprav€ se zalinaji objevovat systémy podobné systémim napi. v Zelezniéni a letecké
dopravé, jako jsou protisrazZkové systémy, automatické vedeni vozidla, rozpoznavani
dopravni scény, atd., ve kterych informace o realné poloze hraje dominantni roli. Nové

budou sledovany piepravy nebezpecnych latek a zboZi.

» Systémy fizeni Gdrzby dopravni infrastruktury jsou podporovany mnoZinou technickych
systémil sledujicich napfiklad diagnostiku dopravnich cest, monitoring energetického
hospodafstvi, diagnostiku technického vybaveni atd. a sleduji integritu vlastniho
technického vybaveni .dopraVnich cest (ITS, energetika atd.). Velmi duleZitd z hlediska
bezpenosti zejinéna v ZelezniCni, letecké a ndmoini dopravé je informace o realné poloze

dopravniho prostiedku Gdrzby a pracovnich Cet.

e Systémy planovani, rozvoje jsou zakladnim nastrojem v dopravné-pfepravnim procesu
a maximalniho vyuZiti dopravni infrastruktury, kdy jde napf. o systémy sledovani
redlného plnéni grafikonu, realného vyuzZiti dopravnich cest, statistické vyhodnocovani
pohybu zboZovych proudid, atd. Systémy planovani vyuZivaji extrahované statistické
informace ze systémi fizeni dopravnich a pfepravnich procesd, systémi fizeni Gdriby,

systémil pro sledovani bezpe&nosti dopravy, atd.

Snahy o zprihledn€ni ekonomickych vztahl v ramci procesu pfemistovani osob a zbozi

vyvolavaji nutnost jejich sledovani  prostfednictvim ekonomickych systémd celého
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dopravniho fetézce s orientaci na prvky dopravnich cest, dopravnich prostfedk®, ale i na

¢innost hospodaiskych a nakladovych stfedisek, organizaci spojenych s dopravné-piepravnim
procesem. I tyto aplikace budou vyuzivat extrahované informace ze systémi fizeni procesd,

pfipadné fizeni bezpecnosti atd.

Zakladnim néastrojem vykonu dopravni politiky silniéni dopravy jsou systémy, aplikace,
procesy mobilniho prostfedku silni¢ni dopravy, mezi které patii zejména -elektronicky

tachograf a terminal elektronického mytného (EFC).

~ VySe definované aplikace v jednotlivych dopravnich oborech maji sviij obraz v
technickém a technologickém feSeni, pfi¢emz volba technologického feSeni je zpravidla
kompromisem mezi systémovymi poZadavky aplikaci, technologickymi moZnostmi, ale i
ekonomikou. Napfiklad pro systémy fizeni prepravnich procest lze vyuZit lokalizagnich
_sluzeb mobilnich operatori nebo druZicové systémy lokalizace representované systémy GPS
(USA), GLONASS (RUSKO), ¢&i v budoucnu evropsky systém GALILEO (EVROPA). Pokud
jsou systémové pozadavky na ureni polohy obzvlasté prisné (napf. dostupnost >99,7% |,
integrita <2s., dynamika odezvy <10s., ureni polohy <2m), je problematika fefena instalact
pevnych zafizeni na dopravni infrastruktufe, jako jsou napriklad detektory (tepelné, indukéni,
magnetické, atd.) a prostorové déleni (hlésky, hradla, kolejové obvody), diferenéni systémy
druzicové lokalizace, systém EGNOS, atd. Lze vyuZit radary, ale i satelitni lokalizaci s
doplikovymi Cidly, jako je napf. gyroskop, akcelerometr, odometr, atd. s podporou tak

zvaného korekéniho signalu.

Vozidla (hnaci prostfedky), ale i dopravni infrastruktura jsou typicky vybavovany
mnoZinou technickych feSeni, které duplicitng sbiraji & zpracovavaji mnohdy stejnou
informaci. Jsou velké naroky na pfenos informaci mezi mobilnim prostfedkem a pevnou
- infrastrukturou (centrem zpracovani). ProtoZe zpravidla kazda aplikace, kazdy systém, kazdy
spravce, dopravce ma svého dodavatele, atd. tak informace jako je napiiklad popis dopravni
infrastruktury, popis Cinnosti a déjii na dopravni infrastruktufe, sledovani d&d a &nnosti na
infrastruktuie atd. nejsou synChfonizoVény. Nedaji se zpravidla jednou ziskané informace
efektiizﬂé vyuZivat pro dalsi zpravovéni. Vysledkem tohoto stavu je nepfiznivy pomér
nakladli na pofizeni, respektive provoz mezi jednotlivgmi segmenty (sbér, pfenos a
zpracovani informaci) aplikaci, ktery pfimo vyjadiuje stavajici negativni stav rozvoje aplikaci

spojenych se ziskavanim znalosti o dopravné - pfepravnim procesu.
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Udaj o poloze dopravniho elementu v ITS ma nesmirny integraCni vyznam v procesu

systémového a komplexniho pfistupu k rozvoji ITS vedouci k tvorb& architektur v
Jednotlivych dopravnich oborech umoziiujici vazby na okolni systémy. Systémové pozadavky
jednotlivych aplikaci vyrazn& ovlivni technicky a technologicky v§voj vlastni architektury v

jednotlivych ¢astech a segmentech.

" Podstata vynailezu

Cilem je vytvofeni universalni telematické mobilni jednotky s modularnim Fefenim
hardwaru a softwaru, komunikacniho prostiedi, feSeni vlastni komunikace universalni
telematické mobilni jednotky s centrem zpracovani, ochranou dat a jeji dalsi komunikace,
zejména pro integraci informaci z rznych zdrojG mobilniho prostfedku s informacemi od
prostfedkil dopravni infrastruktury a pro komunikaci s pfistupujicim okolim, jako s réiznymi
dicimi a zpracovatelskymi centry, s dalsi universalni telematickou mobilni jednotkou apod.,
za pomoci piesné definovanych funkci a za pomoci vloZenych parametri pro splnéni
poZadovanych procesi/aplikaci universalni telematické mobilni jednotky a systémovych
poZadavkl uZivatelli, aby pfitom zmény v systémovych poZadavcich uZivateld byly feseny
vesmés pienosem jen preddefinovanych znalek/kodd a tim byla minimalizovana hustota
pfenosti informaci mezi universalnimi telematickymi mobilnimi jednotkami a
zpracovatelskymi centry, &mZ vzniknou vyznamné ekonomické piinosy telematickych
systémil, zvysi se poptavka po telematickych sluZbach, nedojde k zahlceni telekomunika&niho
prostiedi apod., pfiCemZ uvedeného cile je dosaZeno vynalezem, jeho¥ podstata spoéix;é v
tom, Ze universalni telematicka mobilni jednotka je uspofadand jako variabilni soustava,
sestavajici zej méha:
a) zjadra systému pfo zabezpeCeni zékladni Cinnosti managementu a fizeni universalni
- telematické mobilni jednotky, z jednotlivych moduld pro preddefinované funkce universalni
telematické mobilni jednotky, z jednotlivych moduli pro pteddefinované parametry databézi
universalni telematické mobilni ~jednotky, z jednotlivych moduld pfeddefinovanych
zakonnych a predpisovych norem a z jednotlivych moduld s pfeddefinovanymi sluzbami
(aplikacé, procesy), pfi¢emZz vlastni jadro systému je vybaveno lokalizadnim modulem,
zvlasté pro urceni zakladnich informaci o poloze, rychlosti, zrychleni mobilniho prostiedku a
komunikadnim modulem pro komunikaci universilni telematické mobilni jednotky
s pfistupujicim okolim, jako s centry zpracovani, s prostiedky dopravni infrastruktury, s

prepravovanym nékladem, s dal§i mobilni jednotkou a k interakci universalni telematické




mobilni jednotky suzivateli, typicky s funkci hands-free, hlasovou komunikaci a/nebo
pomoci zobrazovaci jednotky (display), pro splnéni systémovych poZadavkd uZivateld, jako
integrity, bezpecnosti, dostupnosti, spolehlivosti apod.,

b) z hlavni fidici logiky, zejména pro zabezpe;“:eni fizeni vnitfni a vné&j§i komunikace
_universalni telematické mobilni jednotky, zvla§té s ohledem na tridéni,  preference,
sdruZovani, kodovani a zabezpeteni zprav/informaci a/nebo pro kontrolu a garance integrity,
bezpetnosti, spolehlivosti, dostupnosti, Easovych parametrli, jednotlivych hardwarovych a
softwarovych modull a/nebo procesd a aplikaci a  pro fizeni distribuované logiky
jednotlivych podiizenych fidicich logik k zabezpedeni fetdzeni pfeddefinovanych funkci,
parametrQ databézi zakonnych a pfedpisovych norem, kdy jednotlivé preddefinované sluzby
(procesy/aplikace) jsou zpravidla dalkové representovany, prenaSeny a implementovany,
prostfednictvim jen pfeddefinovanych znakl a/nebo kodd a presnd typizovanych zprav,
‘metodicky ulozenych v pfeddefinovanych databazich universalni telematické mobiln

Jednotky a pfistupujiciho okoli, pro sniZeni nirokd na vzajemné komunika&ni vazby.

Pro splnéni systémovych pozadavki uZivateld a pro flexibilni programovéni jednotlivych
procesi/aplikaci pro rizné obory, zejména dopravy a piepravy, zem&délstvi, armady, policie
apod. a pro vytvoreni zakladni kompohenty inteligentni telematické infrastruktury, je podle
vynalezu dale vyhodné, Ze alespoti jadro systému, moduly preddefinovanych funkci, moduly s
parametry databazi a moduly preddefinovanych zékonnych a predpisovych norem, jsou

vloZeny do elektronického chipu.

Dalsi vyhody a cinky universalni telematické mobilni jednotky podle vynalezu (dale v
celém dal§im popisu uvadéna jen jako OBU jednotka), vyplyvaji zejména z konstrukce
softwaru, ktery umoZiuje pfidani funkci, databazi, norem a dalfich procesi a spliiuje
. podminky flexibility, modularity atd., pfedeviim svoji piisn& strukturovanou konstrukci
(architekturou) s pfesné definovanymi rozhranimi, p¥iSemZ architektura OBU jednotky je
clenéna na preddefinované zakladni funkce, databaze, zdkonné predpisy a normy tak, aby
byly splnény poZadavky zékladnich telemétick;’rch sluZeb, pfiCemz zakladni vyhodné
vlastnosti SW nastroju lze napfiklad definovat takto:

A. SW je schopen automaticky vyhodnotit zakladni HW osazeni OBU jednotky jednotlivymi
moduly a definovat jednotlivé funkce systému se schopnosti autoregulace s ohledem na

pfitomnost jednotlivych diléich prvkd HW v OBU jednotce.




B. SW OBU jednotky je schopen definovat aktualni Groves systémovych parametrd OBU
jednotky, jako je napfiklad urovesi dostupnosti, spolehlivosti, pfesnost urceni polohy,
bezpenost ureni polohy, Groveti integrity atd. a to s ohledem na aktualni HW vybaveni
¢i dle aktualniho stavu provozuschopnosti jedhotlivych dil¢ich segmenti v HW a SW
oblasti. '

C. SW OBU jednotky plni poZadavky z centra operativn& s ohledem na poZadovanou
aplikaci, zmény segmentu SW, napfiklad pfi aktualizaci databazi, legislativnich norem a
novych aplikaci, zmény systémovych pozadavkd atd.

D. Rizeni logiky (inteligence) aplikaci centrem a OBU jednotky je uzptsobena tak, aby byla
maximalné omezena komunikace mezi centry zpracovéani informaci a OBU jednotkou,

- pfiCemzZ inteligence aplikace (procesu) je rozloZena mezi centrem zpracovani a OBU
jednotkou s dtirazem na autonomni &innost v OBU jednotce.

'E. Komunikace mezi centrem a OBU jednotkou bude probihat v b&ném provozu pomoci
pfesné zvolenych znaki (napiiklad pouZitim &iselné fady xyz XZY, atd) pfifazené
jednotlivym procesim/aplikacim (napiiklad elektronicky vybér mytného) a  jejim
parametrﬁ;n, napiiklad platba za 100 zpoplatn&nych km v piesn& znadené trase a presné
identifikovaném vozidle, nebo napiiklad obsazenost vozidel vefeiné dopravy, stav
ptepravy nebezpelnych nakladd, atd.

F. Refeni kroms podstatného sniZeni naklad@ na 'pfenos informaci zvy§i i systémové
parametry komunikace (bezpe&nost, zabezpeeni proti narusitelim, spolehlivost, atd.). .

G. Opravu SW lze provést z centra zpracovani, pfi¢em? OBU jednotka obsahuje pro
dodrZeni nejvy§Sich sYStémijlch pozadavk{ zaloZni fidici SW blok ve funkci "horké
zalohy", tim jé také umoZnéno pieprogramovat OBU jednotku dalkové v plném
provoznim stavu, aniz by byla narusena jeji funkce.

"H. UmoZni operativné dalkové ¢&i z ovladaciho pracovi§té zménit parametry OBU jednotky
v zéavislosti na technickych, legislativnich atd. podminkach geografickych celk{i (n&rodni
uskupeni, atd.). ‘

I Umozni operativng, dalkové & z ovladaciho pracovisté zménit parametry OBU jednotky
v zévislosti na ‘technickych, legislativnich atd. poZadavki jednotlivych obord (OBU
jednotka je napf. umisténa na kontejneru, ve vozidle policie, v zem&d&lském vozidle, v
armadnim vozidle, atd.). | |

J. Zabezpeti ptenos informace o poloze piipadng kodu geografického objektu (za splnéni

systémovych poZadavkd) a doplifujicich informaci z aktivnich baliz (povolena rychlost,




K.

poloha néasledujicich névésfidel atd.), diferencnich systémt a systému EGNOS na dalgi
zafizeni hnaciho vozidla zejména v Zelezniéni dopravé, jako jsou systémy bezpe&ného
vedeni vozidla (LVZ, ETCS atd), zajisténi bezpelné funkce naklapéni vozovych
jednotek, zadavani povolené rychlosti atd. ‘ ,

Pro zajiSténi pozadavk( na bezpeCnost miZe komunikace OBU jednotky s okolim
probihat zabezpeCenym zplsobem (Sifrované) v dohodnutych znatkach.

Systém pracuje s optimalizovanymi kédy geografickych informaci, kde napf. pro systém
elektronického mytného bude dopravni infrastruktura rozd€lena na jednotlivé useky
zpoplatnéné infrastruktury representované dohodnutymi kody a definované napf. mezi
vjezdy/vyjezdy, kde jejich geometrické atributy jsou uloZeny jak v OBU jednotce, tak
v centru zpracovani a udaj o platbé se sklada z kodu projetého useku infrastruktury a
k nému pfipojenych informaci (napf. kéd vozidla, fidiCe, klasifikace vozidla, atd.).
Vysledkem tohoto pfinosu je, Ze neni nutno pienéSet geografické informace, ale pouze
kody jednotlivych Gsekd. Pro dalsi aplikace nebo procesy bude feeni obdobné (tabulka

dohodnutych udalosti representovana dohodnutymi kody).

. Atributy pfifazené k jednotlivym informaénim objektim (geozona, geopoint, kod udalosti,

atd.) je moZno definovat ke kazdému objektu (aplikaci) zvlast, ale lze téZ vytvofit
mnoziny atributdi, které jsou spole¢né vice informaénim objektéim a ty udrzovat zvlastnim
reZzimem a to jednotné pro celou mnoZzinu. Timto postupem se sniZi poZadavky na pamét
OBU jednotky a na informaéni vykon spojeny s udrzbou, aktualizaci atributd v§ech
objektu.

Logika spusténi jednotlivych akci je zékladnim parametrem logiky OBU jednotky.
Napfriklad pro ‘minimalizaci faleSnych poplachii a pro maximalizaci spravné &innosti
systému tisiiového volani ve vozidle je tfeba kombinovat udaje jednotlivych senzort
vozidla — spusténi airbagu, detekce narazu, atd. Ridici logika a management OBU
jednotky vyuZiva ke své Cinnosti téZ pfeddefinované funkce, databaze a normy.
Systémovy navrh procesd/aplikaci formou fetézeni funkci, databazi, predpisovych a
zdkonnych norem s poiadbvanf/mi systémovymi parametry (bezpeCnost, spolehlivost,
atd.) vede na Casové-prostorovy harmonogram procesi/aplikaci (kontrola trvani vykonu
jednotlivych funkci, vazeb, atd), jehoZ méfeni a sledovani souladu vede k originalni

metod feSeni diagnostiky, bezpe&nosti celého telematického systému apod.




Priklady provedeni vynilezu

Zékladni struktura OBU jednotky vychazi z faktu, Ze mnoZina riznych telematickych
sluzeb (procest), jako je napiiklad elektronické myto (EFC), elektronicky tachograf,
sledovani nebezpeCnych nékladd, poloha vozidel pro. zabezpedovaci s&stémy, poloha flotily
vozidel, navigace vozidel apod., je sloZena z posloupnosti mnoZiny definovanych
(unifikovanych) funkci, jako je napfiklad vyb&r optimalni trajektorie mezi danymi
geografickymi oblastmi — body, zony, atd., méfeni ujeté vzdalenosti na definované
infrastruktufe (mezi danymi geografickymi oblastmi — body, zoény, atd.) a v definovaném
Case, pfifazeni. ujeté trajektorii v Case dalSich parametri, jako napf. identifikace platby,
identifikace fidi%e, identifikace nakladu, parametry vozidla (spotieba, otfesy apod.),
pracujicich s definovanymi (unifikovanymi) parametry (databazemi) ree;lizovanjlmi variantné
.vOBU jednotce nebo daty zjisténymi mimo OBU jednotku, napf. daty vozidla (ziskana
z vozidlové sbérnice CAN, atd.), daty fidi¢e ulozenymi na elektronické karts (Cipova karta,
apod.), daty nakladu z elektronického nakladniho listu atd., pfi¢em# &innost OBU jednotky
musi odpovidat narodnim specifikdm (zékony, piedpisy, atd.)) té které zems, podminkam
pfipadné kontroly (jak ru¢ni tak dalkové) Cinnosti OBU jednotky a specifickym poZadavkim
jednotlivych dopravnich obord, jako jsou napfiklad provozni predpisy spraved dopravnich
cest (zakdzané geografické oblasti), dopravel (max. povolena hmotnost, rychlost, atd.) atd.,
typicky pro Zelezni¢ni dopravu ptedpis D1, D2, D3 hlavniho provozovatele (spravce drah)
zelezni&ni dopravy. ReSeni OBU jednotky je natolik universalni, Ze OBU jednotka mﬁie“byt

pouZita i pro jiné sluzby, jako je napfiklad “hands free” pro mobilni komunikaci apod.

OBU jednotké je podle vynélezu uspofadani jako variabilni soustava, sestdvajict
zejména; . _
" a) z jadra systému pro zabezpeleni zakladni Cinnosti managementu a fizeni OBU jednotky,
z jednotlivych modulti pro pfesné definované funkce OBU jednotky, z jednotlivych
modulli pro definované parametry databaze OBU jednotky, z jednotlivych moduld
preddefinovanych zékonnfrch a predpisovych norem a zjednotlivych moduld s
pfeddeﬁnovanymi sluzbami  (aplikace, procesy), pfi¢em? vlastni jadro systému je
vybaveno lokaliza&nim modulem pro zpracovani polohovych informaci a komunika&nim
modulem pro komunikaci OBU jednotky s pfistupujicim okolim, jako s centry zpracovéni,
s prostfedky dopravni infrastrukty, s dal§i OBU jednotkou a k interakci OBU jednotky

s uzivatelem, typicky s funkci hands-free, hlasovou komunikaci a/nebo pomoci




b)

d)

zobrazovaci jednotky (display), pfi splnéni systémovych poZadavk uzivatel, jako
integrity, dostupnosti, spolehlivosti apod.,

z hlavni fidici logiky pro fizeni interakce s dalsimi telematickymi systémy a subsystémy
vozidla, jako jsou napiiklad vné&j§i senzory ‘ pro sledovéani informaci z aktivnich a
pasivnich baliz, sledovani fyzikalnich vlastnosti dopravni cesty (teplota, nimrazy atd.),
komunikaci s technickymi prostfedky dopravni infrastruktury, jako je napfiklad Zelezni&ni
ptejezd, svételnd kiiZzovatka, aktivni silni¢ni znacka apod. a pro interakci s pfistupujicim
okolim, jako jsou fidici a zpracovatelsk4 centra napiiklad pro platby za projety usek v
aplikaci elektronického mytného, fidici a zpracovatelska centra pro sledovani piepravy -
nebezpetnych naklady, systémy dopravca atd.,

z podiizenych fidicich logik pro fetézeni pieddefinovanych funkci F1 - Fn za podpory
pevné zadanych parametrti, se specifickou ochranou komunikace OBU jednotky a
pfistupujictho okoli, pfeddefinovanim koédu, pfesné typizovanych zprav metodicky
uloZenych v databazich OBU jednotky a pfistupujictho okoli, shlukovanim zvolenych
informaci (napf. Ghrady za projetou drahu, véha voiidla atd.) pro sniZzeni narokii na
komunika%:ni vazby, pfiCemz:

pevné stanovené funkce systému, spliujici pieddefinované systémové poiédavky
(bezpecnost, spolehlivost, atd.) ve funkéni Casti OBU jednotky, jsou rozdéleny na
zékladni (unifikované) lokaliza¢ni funkce FL1,FL2,FL3...FLn, zakladni (unifikované)
navigaéni funkce FN1,FN2FN3...FNn, zédkladni (unifikované) komunikaéni funkce
FK1,FK2,FK3....FKn, zé&kladni (unifikované) informalni funkce FI1 FI2 FI3..Fln,
zékladni (unifikované) vykonné funkce FV1,FV2FV3.. FVn, zékladni (unifikované)
platebni funkce FP1,FP2 FP3...FPn pro plné zaji§téni pozadovanych sluZeb (procesi)
OBU jednotky, s mo¥nosti distribuce inteligence mezi centry zpracovani a uvedenou OBU
jednotkou pro minimalizaci komunikace a tim hlavné provoznich nakladd.

Pevné definované parametry a databaze OBU jednotky jsou rozdéleny na zékladni
(unifikované) referencni databaze DR1,DR2,DR3... DR, zékladni (unifikované) databaze
spojené s dopravnim prostfedkem DP1,DP2,DP3...DPn, zakladni (unifikované) databize
spojené s nikladem DNI1,DN2,DN3...DNn pro posileni vy§e definovanych funkci
FL,FN,FK FLFV,FP, které jsou:

doplnény pevné deﬁn’ovan}’rnﬁ zékonnymi normami, majici charakter zakladnich

(unifikovanych) zakonnych norem a pfedpisd ZN1,ZN2,ZN3...ZNn, pro podporu
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interoperability v ndrodnim a evropském méfitku s moZnosti rozdéleni pro vSechny druhy

‘ dopravy,

a sluzbami (procesy/aplikacemi) dopravni telematiky A1,A2,A3... An, representovanymi
(kédovou) posloupnosti (unifikovanych) funkci typu FL, FN, FK, FI, FV, FP,
(unifikovanych) parametri a databdzi typu DR, DP, DN a zikonnych norem ZN
vyuZivajici informace z OBU jednotky a pfistupujiciho okoli (redlna poloha, stav nakladu,
podminky piepravy, ujetd trajektorie, sledovani emisi, sledovani vahy vozidla,
elektronické platby atd.)

Vlastni SW a HW feSeni OBU jednotky zajisti splnéni vlastnich systémovych pozadavkd
jednotlivych aplikaci (sluzeb, procesi Al aZ An) a je na né dohlizeno samostatnym
blokem integrity, bezpetnosti atd. v modulu hlavni fidici logiky na principu fetdzeni
funkei pfi sledovani Casovych a prostorovych aspektd procesti/aplikaci uvniti OBU
jednotky pro zabezpeleni definovanych hodnot napriklad integrity, dostupnosti a
spolehlivosti, atd.

Vlastni HW feSeni je rovn€z modularni a flexibilni k poZadavkiim uzivatele s vyuZitim
universalnich zastrlek, universilnim feSenim antén a anténnich sbérnic, zabezpe&enim
provoznich poZadavkl na techniku mobilnich prostfedkd, jako je naptiklad zabezpeSeni
spolehlivé Einnosti v rozmezi teplot okoli -30°- +70°, otfesy, prach, EMC, EMS atd., m4 i
universalné feSené zaloZni napédjeni, zabezpelujici Sinnost OBU jednotky ve viech
extremnich provoznich stavech, jako je naptiklad porucha baterie mobilntho prostiedku,
sniZeni kapacity a napéti baterie, zkrat v systému napajeni vozidla atd., pfi¢em# stav HW
OBU jednotky a stav .napéjéni je fizen, kontrolovan a monitorovan prib&zné blokem
integrity modulu hlavni Hdici logiky.

Vlastni SW fedeni Zabezpeéuje typicky naptiklad ¢innost OBU jednotky dle popisu SW
nastroje podle odseku A,B,C...0, s dirazem na moZnost distribuce inteligence aplikace
mezi centrem zpracovani a OBU jednotkou pro sniZeni vzajemné komunikace, napfiklad
vyslanim jen presné zvolenych a dohodnutych znakii (kéd) v presnd definovanych
Casech (napfiklad projeta tr’ajektorie, atd.), zabezpeCeni dynamiky fizeni prostiedku jako
je 'napfiklad dynamickd navigace s vyuZitim pro zvy¥eni bezpeCnosti dopravniho
prostiedku, zamezeni stetl, sraZek a najeti prostiedkll stejného, ale i rozdilného
dopravniho oboru (typicky 2elezhice, silnice) atd.,

a zpisobu bezpetného ureni polohy dopravniho elementu pro vyuziti napiiklad v

zelezni&ni a letecké dopravé, ktery se vyznaduje moZnosti kombinaci bezpeného urdeni
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polohy pomoci druzic funkci OBU jednotky s vyuZitim aktivnich baliz, pasivnich baliz,

informaci ze senzorl vozidla, HW a SW funkci moduli OBU jednotky a zplisobu
sledovani asovych atributt fetézeni funkci,

1) pfi¢emz systém OBU jednotky je moZno doplnit o modul nékladniho pfivésu, vagonu,
pfipojného transportniho vozitka letecké dopravy apod. pro rizné funkce, sluzby a
procesy/aplikace s podporou komunikaci na kratké vzdalenosti OBU jednotky.

Pokud je kazdé funkci, databazi, normé pfifazen kéd dle pfeddefinovanych pravidel, je
mozno softwarové Casti pfenaSet optimalizovanym zptsobem, kde nejsou prenaseny funkce,
databaze, normy jako takové, ale pouze jejich identifikaéni kody.

V piipad€ detekovani chyby, fidici SW nastroje zabezpedi opakovani procesu. Pokud i
nadale dojde k chyb€, budou zapnuty horké zalohy systému (pokud je tfida bezpecnosti m4
definované) Pokud i nadéale bude detekovana chyba, pfejde aplikace dle definované a

“autodiagnostikované Grovné systémovych pozadavki do “SOS” hlafeni, které bude shodné

pro vSechny bezpec¢né procesy.

Popsany princip je zdkladem pro analyzu, kterd definuje podobu diagnostického
systému, podobu funkci, ¢aso-prostorového harmonogramu jednotlivych procest, atd. OBU
jednotky, pfiemZ proces piechazeni do bezpetnych stavii bude moZno v cilovém stavu

automatizovat na dané/definované HW a SW platforme.

Prumyslova vyuZzitelnost

OBU jednotku Ize priimyslové vyuZit v nasledujicich oblastech:

o  Vyvoj a vyroba mobilnich inteligentnich jednotek modularni konstrukce s universalnim
vyuzitim ve vSech druzich dopravy a smoZnosti vyuZiti i v ostatnich oborech jako

zemédélstvi, armada, policie, apod.

0 Konstruk¢éni (HW) a technologické (SW) feSeni je pienositelné do jakéhokoliv mista
architektury ITS, jako jsou napiiklad sySte’my fizeni procesli, managerské systémy, systémy

elektronického mytného, atd.

o Zpisob stanoveni, méfeni a garance systémovych poZadavkl procest/aplikaci
(bezpecnost, integrita, spolehlivost, dostupnost, atd.) je originalnim fesenim vedouci k novym

pfistuptim k technické bezpe&nosti a to zejména v nasledujicich oborech:
o) Zelezni¢ni doprava — fizeni bezpetného pohybu vlakd

0 fizeni energetiky — rozvod, vyroba el. energie, jaderné elektrarny
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o fizeni chemickych provozi apod.
Originalni pfistup v konstrukéni (HW) a technologické (SW) &asti OBU jednotky,
s diirazem na systémové poZadavky, modularitu a flexibilitu systému, vede k vyvoji novych
elektronickych soucastek, jako jsou naptiklad mikrogipy, EPROM paméti atd., které ponesou
pfeddefinované funkce, parametry, zakonné a piedpisové normy a jednotlivi uzivatelé budou
moci  pomoci  vyvojového prostiedi tyto soudistky  uzpisobit pozadovanym

procesum/aplikacim.

Tyto nové soulastky se stdvaji zakladni komponentou "inteligentni telematické

infrastruktury".




oy 2@@%‘ /Cf

PATENTOVE NAROKY

1. Universélni telematickd mobilni jednotka s modularnim FeSenim hardwaru a
softwaru, zejména pro integraci informaci z riiznych zdroji vlastniho mobilniho prosttedku a
pro komunikaci s prostiedky dopravni infrastrukty a s piistupujicim okolim, jako s riznymi
Fidicimi a zpracovatelskymi centry, dal§i mobilni jednotkou, navigaénimi systémy apod.,

vyznacujici se tim, Ze je usporadana jako variabilni soustava, sestavajici zejména:

a) zjadra systému pro zabezpeleni zékladni innosti managementu a fizeni universalni
telematické mobilni jednotky, z jednotlivych moduld pro preddefinované funkce universalni
telematické mobilni jednotky, z jednotlivych moduli pro pfeddefinované parametry databézi
universilni telematické mobilni jednotky, zjednotlivgch modulli pfeddefinovanych
zakonnych a predpisovych norem a z jednotlivych moduld s pfeddefinovanymi sluZbami
(aplikace, procesy), pfi¢emz vlastni jadro systému je vybaveno lokalizaénim modulem,
zvlasté pro urleni zékladnich informaci o poloze, rychlosti, zrychleni mobilniho prostiedku a
komunikanim modulem pro komunikaci universalni telematické mobilni jednotky
s pfistupujicim okolim, jako s centry zpracovani, s prostiedky dopravni infrastruktury, s
piepravovanym nékladem, s dal§i mobilni jednotkou a k interakci universalni telematické
mobilni jednotky suzivateli, typicky sfunkci hands-free, hlasovou komunikaci a/nebo
pomoci zobrazovaci jednotky (display), pro splnéni systémovych pozadavki uZivatelfi, jako
integrity, bezpecnosti, dostupnosti, spolehlivosti apod.,

b) z hlavni fidici logiky, zejména pro zabezpe&eni fizeni vnitini a vn&jsi komunikace
universalni telematické mobilni jednotky, zvlast€ s ohledem na tiid&ni, preference,
sdruzovant, kodovani a zabezpeCeni zprav/informaci a/nebo pro kontrolu a garance integrity,
bezpe&nosti, spolehlivosti, dostupnosti, Casovych parametrli, jednotlivych hardwarovych a
softwarovych modulli a/nebo procesii a aplikaci a  pro fizeni distribuované logiky
jednotlivych podfizenych fidicich logik k zabezpeeni fetézeni pteddefinovanych funkci,
parametri databéazi zdkonnych a piedpisovych norem, kdy jednotlivé pieddefinované sluzby
(procesy/aplikacé) jsou zpraVidla dalkové representoirény, piendeny a implementovany,
prostfédnictvim jen pfeddefinovanych znaki a/nebo kodd a presné typizovanych zprav,
metodicky uloZenych v pieddefinovanych databazich universalni telematické mobilni

jednotky a pristupujictho okoli, pro sniZeni niroki na vzajemné komunikaéni vazby.
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2. Universalni telematickd mobilni jednotka podle naroku 1, vyznadujici se tim, Ze

alespori jadro systému, moduly pfeddefinovanych funkci, moduly s parametry databazi a

moduly pfeddefinovanych zakonnych a pfedpisovych norem, jsou vloZeny do elektronického

chipu.
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