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Zaizenf pro zaji¥téni prijezdu oprdvnénych
vozidel svételngmi kiiZovatkami

Zatizenf je tvofeno mobilnf jednotkou (1) a mé nejméné
jednu stacionérnf jednotku. Stacionérnf jednotku pfedstavu-
je centrélnf stacionérnf jednotka (60), staciondrnf jednotka
(70) pro tfzenf skupiny kfiZovatek nebo samostatné pracujf-
of ktizovatkovy fadi& (11). Staciondrnf{ jednotka (60) obsa-
huje Hdfc{ dopravnf poftat (15), ptipojeny jednak ke
kfiZovatkov§m fadi¢tm (11) a jednak pfes pomocny poZitad
(14) a modem (51) k radiostanici (61). Mobilnf jednotka (1)
sestév4 z bloku (2) zjisfovénf polohy, jehoZ vystup je zapo-
jen na vstup ¥dictho bloku (4), jehoZ jeden v§vod je zapo-
jen ke vstupné-vystupnf jednotce (7) a druhy v§vod ples
modem (5) na radiostanici (6). Blok (2) zjistovén{ polohy je
s ¥Hdfcfm blokem (4) spojen déle ptes blok (3) pfiblfZenf a
dal§fm vyvodem je zapojen k paméfovému bloku (8) s
elektronickou mapou, kter§ je zapojen k bloku (3) pfibliZenf
a k ¥dfcfmu bloku (4).
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Vyndlez se tyka zarizeni pro zajis$téni prujezdu.opraunénych

vozidel, jako jsou napfiklad vozy prvni pomoci a pozarni vozidla,

svételnymi kfiZovatkami.

Dosavadni stav_techniky

Jednim z moznych dosud znamych fesSeni, které zajistuje pravo
prednosti opravnénych vozidel na svételnych kriZovatkach je
dispedersky systém. Osadka opravnéného vozidla je ve spojeni
s dispederem, ktery podle potfeby uvolifiuje prijezd jednotlivymi
kifizovatkami. Toto <fe$eni je jednoduché a levné, ale neumoznuje
uvoliiovani cesty vice vozidlim soucasné. Dale je nezbytné nutné
centralni rizeni k#izZovatek a predevs$im, pokud je fidi¢ v kabine
vozu sam, jeho pozornost je odvadéna od rizeni nutnosti
pribé&zného hlaseni své polohy.

Jinou moZnosti je programové rizeni centralnim poditacdem bez
zpétné vazby. Toto <feSeni je mozZné aplikovat pouze na znamou
trasu nebo trasy, kde se na zakladé znalosti vzdalenosti
vychoziho bodu od prvni k¥iZovatky nastavi takzvand zelena vlna.
Tento systém je vyuzZitelny napfiklad pro hasiéské vozy. Jeho
nedostatkem je to, Ze nepo¢itd s aktudlni situaci na silnici,
takze prvni kifiZovatka mizZe byt pro priijezd vozidla pripravena
pfed¢asné nebo pozdé. Dalsi moZnosti miZe byt je$té napiiklad
blokovani celé trasy od vyjezdu ze zdkladny az po prijezd na dané
misto. Nevyhodou je blokovani méstské dopravy na velmi dlouhou
dobu.

Dale je moZno blokovat kFfiZovatku ve vS3ech smérech signalem
z opravnéného vozidla, a to pak projizdi kifiZovatku na gervenou.
Tento systém je nepouzitelny pro ki¥iZzovatky s jednosmérnymi
prtijezdovymi cestami.

Jiny systém vyuzivad indukénie. smydky polozené pod vozovkou v

pat¥iéné vzdalenosti od krizovatky, ktera prijezdem vozidla




kf¥iZovatku v daném sméru uvolni. Tento systém je drahy
a nevyhovuje v pripadé dvou nebo vice kfiZovatek nachdzejicich se
v tésné blizkosti, mens$i nezli je tieba pro uvolnéni k¥iZovatky,
nebo v jiném neZ primém sméru jizdy.

KfiZovatka miZe byt rovnéZ vybavena ve v$ech smérech infra
¢idly, kterd reaguji na signdl vyslany z opravnéného vozidla.
Nedostatkem je moZné selhdni v diisledku neZdadoucich odrazu.

Tento nedostatek je odstranén systémem, ktery vyuziva
signédlu obsahujiciho informaci o prfijezdovém sméru. Informace je
pfijimédna lokdlnimi ¢&idly umisténymi pifed kifiZovatkou. Tento
systém je vSak velmi drahy v disledku nutnosti vybaveni vsech
ptijezdovych cest doplikovym zarizenim.

RovnéZ je znémé zafizeni, pouZivané na stanovenych traséch
pro autobusovou dopravu, kde v autobusu je umisté&no zarizeni
zji$fujici jeho polohu na trase. Centrdlni automaticky dispedink
pravidelné monitoruje vsSechny autobusy na trasach a zjistuje
jejich polohu vié¢i k¥iZovatkédm. Pifed kazdou zmé&nou svételné faze
na dané kriZovatce dispedink zjistuje a ddle upfesiiuje zda se
v jeji blizkosti nachdzi autobus, a pokud ano rozhodne o tom, zda
zménit svételnou fdzi, nebo jeji =zménu pozdrzet. Nevyhodou je -
skutednost, Ze fizeni kfiZovatek je omezeno stanovenymi trasami.
Jinym nedostatkem je to, Z2e v pribéhu trvani f4dze neni moZno
zasahovat do rizeni k¥iZovatky, jak uvedeno vyse. To znamend, Ze
napfiklad pfi délce trvéani svételné fdze 20 s neni moZné po tuto
dobu fazi ménit, a to je napfiklad pro rychlé pozarni a sanitni
vozy neprijatelné.

Po at YA

VySe wuvedené nedostatky odstratiuje zafizeni pro zajisténi
prijezdu opravnénych vozidel svételnymi kriZovatkami, jehoZ
podstata spodivd v tom, 2%e je tvofené mobilni a nejméné jednou
stacionarni jednotkou, kterou piedstavuje napiiklad centrdlni
stacionarni jednotka, staciondrnimi jednotka pro fizeni skupiny

kfiZovatek nebo samostatné pracujici k¥iZovatkovy fadid.




Vyhody zafizeni podle vynalezu spodivaji zejména v tom, Ze
umozfiuje uvolfiovani libovolnych kiiZovatek daného mésta v rozsahu
urdeném elektronickou mapou sou¢asné pro velky pocet opravnénych
vozidel. Komunikace mezi vozidly a staciondrnimi jednotkami je
velmi jednoducha, pro wuvolnéni kifiZovatky zpravidla postaci
jedind zadost. Systém je plné automatizovan s +tim, Ze do ného
mize #idi¢ v pfipadé potreby zasadhnout. Vzhledem k tomu, Ze do
systému stacionarnich jednotek jsou vedle centrdlni jednotky
zahrnuty i skupinové a samostatné pracujici radide, které nejsou
v b&2ném provozu centridlné fizeny, je mozno timto systémem

ovladat prakticky vS$echny méstské svételné kiizZovatky.

Pirehled obrazkil na vvkrese

Na prilozenych vykresech je na obr. 1 zndzornéna modelova
situace uspoféddéani kr¥iZovatek, na obr. 2 blokové schéma zapojeni
mobilni jednotky podle vynalezu, na obr. 3 aZz 6 blokova schémata
jednotlivych typl stacionarnich jednotek a na obr. 7 blokové

schéma dispe&inku pro monitorovani pohybu vozidel.

Pfiklady provedeni vynidlezu

Na obr. 1 je =znazornéna sit kifizovatek A az FE, z nichzZ
k¥izovatky A,B,C,D a E jsou svételné kiizovatky, =zatimco
k¥izovatka F je nerizenou kfizovatkou. Vychozi bod x je podéatkem
modelovych situaci pro pohyb vozidla.

Mobilni jednotka 1 podle obr. 2 je tvofena blokem 2
zjistovani polohy, jehozZ vystup je pripojen na vstup fidiciho
bloku 4, jehoz jeden vyvod je pfipojen ke vstupné-vystupni

jednotce

7 a druhy vyvod pfes modem 3 na radiostanici 6, pricemz

4 spojen dale pres

blok 2 zjidtovani polohy je s fidicim blokem
blok 3 pribliZeni a dalS$im vyvodem je pfipojen k pamétovému bloku
8 s elektronickou mapou, ktery je soudasné piipojen k bloku 3
pribliZeni a k fidicimu bloku 4. Blok 2 zjistovani polohy vozidla
miZe napriklad predstavovat kterykoliv ze znamych autonomnich

systémi, vyuZzivajicich napriklad méfeni ujeté vzdalenosti a sméru




jizdy, urcovaného napiiklad kompasem, nato¢enim kol, rozdilem
otd¢ek kol na jedné ndpravé a podobné. RovnéZ je moZno pouzZit
jeden ze systémd urdovdni polohy pomoci radiovych vin. Tyto
systémy pro svou <¢innost vyZzaduji pozemni stacionarni stanice,-
které jsou vSak jiZ v mnoha méstech vybudovany napiiklad pro
monitorovani policejnich vozidel. Pro 2zjisténi polohy vozidla je
rovnéz mozZno pouzit zaméiovani pfes druzice, GPS-Global
Positioning System. Ve vysoké zadstavbé neni moZné vZdy zamérit
dostatedny pocCet druZic a systém je proto nutno doplnit zarizenim
pro zjistovani polohy vozu na bézi napfiklad méfeni ujeté
vzddlenosti a sméru. Na vystupu tohoto bloku 2 at jiZ je proveden
vySe popsanymi nebo dal$imi moZnymi zpisoby je informace o poloze
vozidla. Tento blok 2 ddle umoZiiuje podle potreby udpravu
informaci o poloze vozidla do podoby, ve které se dale
Zpracovava. Ddle provadi, opét podle potfeby, porovnanim
s elektronickou mapou dalsi upfesnéni polohy. Do elektronické
mapy potom také tuto polohu vozidla =zanads$i. V pripadé, ze
opravnéné vozidlo miZe jet podle predem zadané trasy, je mozZné
lokalizaci polohy vozidla zjednodus$it. Zjistovani polohy vozidla
by se potom délo vyhodnocovanim ujeté vzddlenosti na zvolené
trase, kterd miZe byt predem uloZena v pamétovém bloku 8, zadénim
fidi¢em napiiklad pomoci svételného pera v elektronické mapé na
obrazovce, nebo zaddnim z dispedinku.

Ptipadné chyby, vzniklé méfenim ujeté vzddlenosti podle
otdCek kol jedné nédpravy, se eliminuji v okamZicich, kdy vozidlo
méni smér jizdy, to znamena pfi prudké zatdd¢ce nebo pri
odboc¢ovani, synchronizaci s mistem na trase uloZeném v paméti,
které odpovidda této zméné sméru. Vyhodnocenim okamZitych hodnot
rychlosti pohybu vozidla a zmén pomérd otddek kol jedné nédpravy
v redalném Case je moZné po pfepodtu na geometrické rozméry vozu
zjistit velikost zmény sméru jizdy. Vyse uvedeny blok 2
zjistovani polohy vozu podle ujeté vzddlenosti na piedem zvolené
trase je koncipovédn tak, Z2e po jeho pfipadném dodateéném osazeni
vyjimatelnym modulem vyhodnocujigim smér jizdy napfiklad pomoci
vestavéného kompasu, doplnény pripadné o systém GPS, dostavame




plné autonomni systém pro zjiStovani polohy vozu.

Blok 3 pfiblizeni zjistuje vzdalenost mezi vozidlem
a svételnymi kifiZovatkami vyznadenymi Vv elektronické mapé 8.
Ridici blok 4 vyhodnocuje okamzik, kdy je tfeba vyslat signal pro
blokovani a pomoci modemu 5 a radiostanice 6 tento signal vysSle.
Uéastni se komunikace s rididem vozidla pomoci vstupni a vystupni
jednotky 7 a vykonava jeho instrukce. Didle se udastni komunikace
pomoci modemu 5 a radiostanice 6 s okolim a provadi potrebné
instrukce, napriklad na vyzadani ze stacionarni jednotky 60
vysila informaci o poloze vozu a podobné. Ridici blok 4 dale
sleduje dobu blokovani kfiZovatky, kterou p*ipadné upravuje pro
bezpeény prijezd vozidla. V pripadé ,Z2e napriklad vozidlo
neprijede ke kifiZovatce vdéas, opakovénim Zadosti o jeji blokovani
umozni priijezd. DAale napfiklad sleduje, zda jiné vozidlo nezada
o blokovani stejné kifiZovatky a informuje o tom ridi¢e. Modem 3
upravuje informace z fidiciho bloku 4 pro vysilani, opatrfuje
vysilané zpréavy ochrannym kédem, dekéduje prijaté zpravy pro
¥idici blok 4, fidi provoz radiostanice, urcuje okamzik vysiléani
ZPpravy tak, aby bylo zarudeno, Ze pfenosova frekvence je volna.
Dadle upravuje interval mezi koncem posledni vyslané zpravy
v systému a zadatkem vlastni zpravy, pomoci napfiklad generatoru
ndhodnych ¢&isel tak, aby se minimalizovala pravdépodobnost
soudasného vysilani nékolika vysilaci. Radiostanice 6 prijima
a vysild radiové zpravy. Obsahuje vysilaé¢, pfijima¢ a vSesmérovou
anténu a maZe byt i vicekandlova. Vstupni a vystupni jednotka 7
zajistuje komunikaci mezi fidiCem a #idicim blokem 4. Obsahuje
klavesnici, zvukovou signalizaci, obrazovku, na niZz se znazornuje
mapa dopravni sité a dalsi potiebné informace. Obrazovku je
vyhodné doplnit svételnym perem, popfipadé pouzit "aktivni”
obrazovky, reagujici na dotyk. Z jednotky 7 dostava fidic
informace o poloze vozidla, o tom ktera z k¥iZovatek se nachézi‘
v pasmu rozhodnuti a ktera je blokovéana. Pokud je predem znama
trasa, vede ridi¢e k cilovému mistu, které miZe byt zadano
klavesnici, popripadé signadlem <z radiodispedéinku, ktery mizZe

odposlechem pracovni frekvence a naslednym pifepodtem polohy




provddét monitorovani pohybu opravnénych vozidel. V piipadé
potfeby mizZe dispecink ddt vozidlim povel k tomu, aby vysilala,
napfiklad cyklicky, svou polohu. Ve chvilich, kdy je pracovni
frekvence volna, mizZe také tento dispedink podavat vozidlim
informace o aktualni dopravni situaci - wuzavirky, objizdky, .
prekdzky na silnici a podobné. V pamétovém bloku 8 je uloZena
elektronickda mapa a vSechny tudaje které jednotlivé bloky
potfebuji ke své dinnosti. V pripadé potifeby zde mohou byt
ulozZeny i predem stanovené trasy, informace o objiZzdkach
a podobné. Nesmi zde chybét udaje o vSech svételnych
k¥iZovatkédch. KazZdad kriZovatka a vsechny jejich pfistupové cesty
maji svlj specificky kéd. Funkci blokd 2 aZ 4 a 7 a 8 miZe plnit
mikropoditad.

Staciondrni zafizeni, kterd komunikuji s mobilni jednotkou
1l jsou znédzornéna na obr. 3 azZ 6. .

Na obr. 3 je uvedeno blokové schéma centrdalni stacionarni
jednotky 60, ktera je schopna prostfednictvim pomocného
a ridiciho dopravniho po¢itade 14,15 bud pifimo, popfipadé pomoci
fidicich blokd 13 ovladat k¥iZovatkové radide 11, které pfimo
tidi semafory 12 na kfiZovatkach. Komunikace je vedena pies
anténu na vystupu radiostanice 61, pfipojené pfes modem ;1
k pomocnému pocitadi 14, ktery se udastni komunikace s okolim,
fidi ¢innost dané jednotky a dava fidicimu dopravnimu pocditadi
15 povel k uvolnéni jednotlivych kifiZovatek. Ridici dopravni
po¢ita¢ 15 provadi centrdlni fizeni kfiZovatek pomoci sériové &i
paralelni komunikace. Ridici bloky 13 jsou nutné pouze v pripadé,
2e se jedna o krizZovatkové radide 11 star$i konstrukce u nichZ by
bez ridicich bloki 13 nebylo moZné zabezpedit spravnou funkdnost
této staciondrni jednotky 60. V piripadé elektronicky fizenych
kfiZzovatkovych fadi¢hd 11  pfebira funkci fidiciho bloku
mikroprocesor se svymi obvody. , '

Obr. 4 znazornuje staciondrni jednotku 70 pro ¥izeni skupiny
kriZovatek, synchronizovanou skupinovym nadfazenym radidem 111.
KriZovatkové fadic¢e 11, které snejsou zarfazeny do centrdlniho

fizeni provozu byvaji sdruZovany do mens$ich lokdlnich skupin.




Radi&e 11 téchto skupin jsou synchronizovany takzvanym skupinovym
nadfazenym fadidem 111, ktery s nimi mize komunikovat sériové ¢i
paralelné. Doplnénim skupinového nadfazeného radice 111
radiostanici 61 a modemem 51, a piipadnym doplnénim jednotlivych
fadidt 11 o ridici bloky 13, je moZno zajistit vSechny pozadavky
na uvolnéni kifiZovatek, v ramci dané skupiny kiiZzovatek.

Na obr. S5 je znidzornéna skupina samostatné pracujicich
k¥izovatek. Toto schéma je obdobné jako u obr. 4. Pouze zde chybi
nadfazeny skupinovy fadic¢ 111, jehozZ funkci fizeni jednotlivych
k¥iZovatek p¥i priijezdu opravnénych vozidel prebira skupinovy
#idici blok 131. Toto fe$eni je vhodné v pripadé, kdy neni mozné
vyuzit napriklad jiz stavajicich  komunika¢nich cest od

skupinovych nadfazenych fadic¢h 111, a kdy je jesté vyhodné

provést skupinové fizeni, jinak . samostatné pracujicich
k¥iZovatkovych radidu 11.
Obr. 6 zndzorfiuje stacionadrni jednotku se samostatné

pracujicim kriZovatkovym fadiCem 11, ktery podle typu je a nebo
neni doplnén fidicim blokem 13. Jednotka rovnéZz obsahuje
radiostanici 61 s modemem S1.

Na obr. 7 je pak znazornéno blokové schéma dispedinku,
monitorujiciho pohyb vozidel. Dispecink je vybaven radiostanici
61, spojenou prfes modem 51 s dispederskym pocitacem 16. Tento
dispe¢ink neprovadi fizeni k¥izovatek, ale pro potfeby napiiklad
zAchranné sluzby provadi naptiklad monitorovani pohybu
jednotlivych vozidel. ’

Pro kazdou kifiZovatku je moZno pii zméné svételnych fazi
definovat "dobu pro bezpeéné vyklizeni k¥izovatky", to. jest dobu
za kterou opusti kifiZovatku posledni vozidlo, které do ni vjelo
v okamZiku zmény fédze =ze zelené na Cervenou. Doba na bezpecné
vyklizeni je soudasti "kritické doby" spolu s nastavitelnou
rezervou. Tato rezerva obsahuje napriklad ¢as nutny na zmé&nu
faze, &as nutny pro zopakovani Zadosti v pripadé, Ze stacionarni
jednotka nepfijme 2Zadost na uvolnéni kfiZovatky vporadku a nebo
je obsazena pienosova frekvence a podobné. Pro popisovany systém

je rovnéz dalezitd doba rozhodnuti, jejiz soucasti je doba




kritickd plus doba rezervovand pro rozhodnuti fidide o odboceni
na kfiZovatkach.

Funkce zarizeni podle vyndlezu je néasledujici:
Blok 2 zjis$tuje aktudlni polohu vozidla a zanas$i ji do bloku 3
pribliZzeni, ktery zjistuje 2zda se vozidlo nebliZi ke svételné -
k¥izovatce. Je-1li tomu tak, vyvola si fidici jednotka 4
z pamétového bloku 8 potfebnd data, to jest kdéd kfiZovatky,
oznaceni prijezdovych smérd, bezpedny vyklizovaci ¢as, informace
o hustoté provozu a tak dale. Informace o rychlosti vozu mizZe byt
pevné dana pfedvolbou, automaticky vyhodnocena fidicim blokem 4
béhem jizdy, popripadé =zadand jinym zplsobem. Podle doby pro
bezpedné vyklizeni k¥iZovatky fidici blok uréi kritickou dobu.
Vyhodnocenim vyse uvedenych udajt, uréi fidici blok 4 kritickou
vzdalenost a vzdalenost rozhodnuti. Kriticka vzddlenost
predstavuje vzddlenost od krfiZovatky, po jejimZz projeti je
kfiZzovatka v daném sméru prujezdna se 'zachovanim vs8ech
bezpec¢nostnich ¢asti. Je to vzddlenost od krfiZovatky, kde fidici
blok 4 vysSle 2Zéddost o jeji uvolnéni. Vzddlenost rozhodnuti je
pritom takova vzddlenost od kriZovatky, kde fidici blok 4
indikuje fidié¢i blizkost kfiZovatky. Od této vzdadlenosti do -
kritické vzdadlenosti mbZe Fidi¢ do systému zasédhnout napiiklad
volbou =zmény sméru na kifiZovatce. V pripadé prfibliZeni na
vzdalenost rozhodnuti je fidi¢ o této skuted¢nosti upozornén
vizudlnim nebo zvukovym signalem, popfipadé obojim a na obrazovce
se zobrazi data aktudlni ki#iZovatky, o tom =zda lezi v pfimém
sméru, napravo nebo nalevo. Ridici blok 4 automaticky vysle
signdl pro uvolnéni kfiZovatky v primém sméru. V pifipadé, Ze bude
ridi¢ pred touto kifiZovatkou odbocovat, stiskne prislusné
tla¢itko. Pokud nejsou doby pro bezpedéné vyklizeni kiiZovatek moc
rozdilné, je mozZné pro tyto kiiZovatky pouzit stejnou kritickou
dobu, ktera by témto k¥iZovatkam vyhovovala.

V konkrétnich pifipadech podle obr.1, kde A az E pfedstavuji
svételné kriZovatky, F nefizenouskiiZovatku, pridemz kriZovatky

E, D a A,F jsou umistény od sebe v men$i nezZ-1li kritické




vzdalenosti, mohou nastat tyto situace.

- Vozidlo jede od vychoziho bodu x pifes nefizenou krizovatku E na
k¥iZzovatku B. Protoze vzdalenost mezi kifiZovatkou F a B je vétsi
nezli kriticka, fidici blok 4 po odbodeni vozidla doleva
automaticky vyhodnoti kiiZovatku B jako kfiZovatku v ptimém sméru
a pozddd o jeji blokovani p¥i prijezdu kritickou vzdalenosti.
Samozitejmé& prijezdem vzddlenosti rozhodnuti je #ididé o kriZovatce
B informovéan.

- Vozidlo jede od vychoziho bodu x na k¥izovatku D a pokraduje
v primém sméru. I v tomto pripadé je krizZovatka priijezdem
kritickou vzdalenosti vyhodnocena jako kfiZovatka v piimém sméru
a %4dost o uvolnéni kiiZovatky prob&hne bez zasahu fidice.

- Vozidlo jede pfes kriZzovatku D na k¥izovatku C. Situace je
obdobna jako v predchozich piipadech, Po odboc¢eni do leva na
k#izovatce D bude automaticky uvolnéna pro prijezd krizovatka C.
- Vozidlo jede pres nefizenou kifiZzovatku F na svételnou
kfizovatku A, ktera je od kriZovatky E umisténa v mens$i nez-1li
kritické vzdalenosti. Pfed prijezdem kfiZovatkou FE fidici blok
4 signalizuje prekroceni vzdalenosti rozhodnuti pro krizZovatku A.
Ridi¢ stladi tlad¢itko pro odboCeni doprava pro k¥izZovatku
F a ridici blok 4 vyhodnoti smér jizdy a vy$le signal pro
uvolnéni kriZzovatky A.

- Vozidlo jede z vychoziho bodu x pres kfiZzovatku F na kifiZovatku

E, ktera je od kfizZovatky

D, kde odbocuje doprava na krizZovatku
D v mens$i nez-1i kritické vzdalenosti. Pired kf#iZovatkou D po
prijezdu vzdalenosti rozhodnuti stiskne fidi¢ tlac¢itko pro
odboc¢eni doprava na krizovatce D. Ridici blok 4 vysle 2Zadost
o uvolnéni k#izovatky D, s tim ,Ze odbocuje doprava. Toto je
signalem pro automatické uvolnéni kfiZovatky E s odpovidajicim
zpozdénim.

P¥i jizdé v dopravni Spicce dochazi k vytvofeni prakticky'
jednolitého proudu vozidel. V +tomto pifipadé uvolnéni jedné
kifiZovatky nepomiZe, protoze bezprostfedné za touto kfizovatkou
stoji vozidla, ktera jsou blokovéana nasledujici kfizZovatkou.

Opravnéné vozidlo se v téchto ptipadech, zejména v jednosmérném
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provozu, mize pohybovat pouze s celou kolonou vozidel. Jedinym
reSenim je pak uvolnéni vsSech nasledujicich krfiZovatek takzvanou
"lokalni zelenou vlnou". Toho je mozZzno dosahnout nékolika
zpusoby.
- Vozidlo vysle stacionarnim jednotkam Zadost o uvolnéni urdité
k¥iZovatky soucasné s informaci o dopravni Spic¢ce. Staciondarni
zarizeni pak vyhodnoti situaci v okoli zvolené kr¥iZovatky,
napriklad pomoci indukénich smydek, a podle casového 1daje
vyhodnoti typ dopravni Spic¢ky. Pak podle sméru odjezdu
z kfiZzovatky, o jejiZ uvolnéni bylo 2Zadano, zabezpe¢i "zelenou
vlnu" pro dostatec¢ny pocet kfiZovatek. Tato blokada je rusena bud
c¢asové, nebo priijezdem opravnéného vozidla urdenou kiizZovatkou.
- Vozidlo jede po pifedem napldanované trase. Ridici blok 4 pak
podle situace uré¢i o kolik krfiZzovatek dopfedu bude vytvofena
zelena vlna. V zZaddosti o uvolnéni kifiZovatek fidici blok 4 uvede
kéd prvni i posledni kifiZovatky u nichZz Z2add o "zelenou vlnu".
Stacionarni jednotka potom zabezpedi uvolnéni vsSech kifiZovatek
"zelené vlny".
- Vozidlo jede podle predem napléanované trasy, ktera je uloZena v
pamé&ti staciondrniho zarizeni, které provede uvolnéni "zelené
vliny".
- ridi¢ oznac¢i, napiriklad svételnym perem, v mapé na obrazovce
posledni k¥iZovatku u niZ poZaduje uvolnéni. Ridici blok 4 vys$le
Zzaddost o vytvoreni "zelené vlny" v pozadovaném rozsahu. v

Informace s Z4dosti o uvolnéni miZe obsahovat napfiklad tyto
polozky: ochranny kéd, identifikadni kéd vozu, kéd krizZovatky,
kéd prijezdového sméru, ddle rychlost jizdy, informace o dopravni
zdcpé - Zadost o uvolnéni dalSich kfiZovatek, 2Zdadost o zpétné
hlaseni =z divodu kontroly spravného vyhodnoceni Zadosti o
uvolnéni, kdéd trasy, pokud po ni ¥idi¢ jede a podobné.

Zarizeni podle vyndlezu je rovné? vhodné pro vyufiti
v méstské hromadné dopravé. ProtoZe jsou trasy jednotlivych linek
hromadné méstské dopravy pevné urdeny, je moZno se obejit bez
elektronické mapy a zplsob zji$tevédni polohy vozidla se znaé&né

zjednodusi. V pamétovém bloku 8 musi byt pouze obsaZeny informace
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o trasach, vzdalenosti mezi kriZovatkami a Sasové udaje, které
fidicimu bloku 4 umozni vyhodnotit pfipadné zpoZdéni autobusu
a rozhodnout o uvolnéni kfiZovatky. Dale zde mohou byt dalsi
informace o trase jizdy vozidla jako jsou napifiklad poloha
zastavek a body zmén sméru jizdy. Podle ujeté vzdalenosti
a napriklad indikaci zastavek, zastaveni autobusu, otevieni
dvefi, =zmé&n sméru jizdy uréeného rozdilem otadek kol jedné
népravy a podobné&, fidici blok 4 urcuje polohu autobusu na trase.
Na =zakladé =znalosti polohy autobusu urduje okamzik, kdy se
autobus'dostane do kritické vzdalenosti od svételné krizZovatky.
Kritické vzdalenost u vozidel hromadné méstské dopravy obsahuje
na rozdil od jinych opravnénych vozidel, napriklad Vozﬁ prvni
pomoci, misto ¢asu na bezpe&né opusténi krizovatky cas maximalni
doby svitu svételné faze na dané k¥izovatce. Pokud se v pasmu
kritické vzdalenosti vyskytuje zastavka, fFidici blok 4 kritickou
vzdalenost koriguje. Na rozdil od zéachrannych vozidel neni
k¥iZzovatka pfipravena na priijezd méstskych hromadnych prostiedki
okam#ité po prijeti 2adosti vozidla, ale stacionarni jednotka
provede piislusnou zménu svételné faze tak, aby =zasah do
silniéniho provozu byl co nejméné rusivy, to znamend napriklad

v okamZiku regulérni zmény svételnych fazi. .

Prggxslpvé vyuzitelnost

Vys$e uvedeny vyndlez je mozZno vyuzit v libovolném méstském

provozu.
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. Zarizeni pro zajisténi prijezdu opravnénych vozidel méstskymi .
svételnymi kfiZovatkami, vyznadené tim, 2Ze je tvoreno mobilni

paske

. Zafizeni>pro zajisténi prijezdu opravnénych vozidel podle bedu

jednotkou (1) a nejméné jednou staciondrni jednotkou.

1, vyznadené tim, Ze staciondrni jednotka je tvorfena centralni

Mard

. Zatizeni pro zajiSténi prijezdu opravnénych vozidel podle bedu

staciondrni jednotkou (60).

1, vyznacené tim, 2Ze staciondrni jednotka je tvorena

ool

. Zarizeni pro zajisSténi priijezdu opravnénych vozidel podle -bedu

staciondrni jednotkou (70) pro fizeni skupiny k¥iZovatek.

1,vyznacdené tim, Ze staciondrni jednotka je tvofena samostatné

P

. Zatizeni pro zajisSténi prijezdu opravnénych vozidel podle boedu

pracujicim kiiZovatkovym fadid¢em (11).

1, vyznacCené tim, 2Ze mobilni jednotka (1), tvofici soudast
opravnéného vozidla, sestdvd z bloku (2) zjistovéani polohy,
jehoZz vystup je pfipojen na vstup fidiciho bloku (4), jehoz
jeden vyvod je pripojen ke vstupné-vystupni jednotce (7)
a druhy vyvod pfes modem (5) na radiostanici (6), pricemz blok
(2) zjistovéni polohy je s Fidicim blokem (4) spojen dédle pies
blok (3) pribliZeni a dalsim vyvodem je pfipojen k pam&tovému
bloku (8) s elektronickou mapou, ktery je pfipojen k bloku
(3) priblizZeni a k fidicimu bloku (4). '

. Zaifizeni pro zajisSténi prijezdu oprdvnénych vozidel podle C:ﬁfz
1, wvyznaCené tim, Ze centrdlni staciondrni jednotka (60)
obsahuje pomocny poditad (14), ktery je pres ridici{ dopravni
po¢itad¢ (15) pripojen ke kfiZovatkovym radiédm (11), piidems
ke vstupu pomocného pocitace (14) je pfes modem (51) zapojena

radiostanice (61) s anténou.




10

11.

‘. h4218

- 13 -
/
(nare X’A
Zarizeni pro zaji$téni priijezdu opravnénych vozidel podle bedu
3, vyznadené tim, 2Ze mezi fidici dopravni podéitac (15)

a kiizovatkovy fadié (11) je zapojen ridici blok (13).

avole

Zatizeni pro zaji$téni prijezdu opravnénych vozidel podle -bedu
1, vyznadené tim, 2Ze staciondrni jednotka (70) pro fizeni
skupiny k¥izZovatek je tvorfena skupinovym nadfazenym fadicem
(111), ktery je zapojen svymi vystupy na jednotlivé
kiizovatkové fadide (11) a svym vstupem pres Fidici blok (13)
a modem (51) k radiostanici (61) s anténou.
ma'ruﬁ

Zatizeni pro zajis$téni prtjezdu opravnénych vozidel podle bodu
5, vyznadené tim, Ze mezi skupinovym nadfazenym radidem (111)
a jednotlivymi kfiiovatkovymi'fadiéi (11) jsou zapojeny ridici

bloky (13).

!
anrgd

.Zatizeni pro zajisténi prhijezdu opravnénych vozidel podle bedw

1, vyznadené tim, Ze samostatné pracujici kfiZovatkovy fadié
(11) je piripojen svym vstupem pfes fidici blok (13) a modem
(51) na radiostanici (61) s anténou.
()‘)ﬁi‘@éﬁ

Zarizeni pro zajisténi prijezdu opravnénych vozidel podle bedu
1, vyznacené tim, Ye jednotlivé samostatné pracujici
ki¥izovatkové fadide (11) jsou svym vstupem pfipojenyi na
vystupy skupinového fidiciho bloku (131), ktery je dale spojen
pres modem (51) k radiostanici (61).

é'r\alvo ék

12.Zatizeni pro zajisténi prijezdu opravnénych vozidel podle beduw

8, vyznadené tim, Ze mezi skupinovym fidicim blokem (131)

a krizovatkovymi fadiéi (11) jsou zapojeny fidici bloky (13).
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