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CZ 16089 U1

Univerzalni telematicka mobilni jednotka

Oblast techniky

Technické fedeni se tyka univerzalni telematické mobilni jednotky s modularnim feSenim hard-
waru a softwaru, zejména pro integraci informaci z riznych 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 piesné definovanych funkci a
za pomoci vloZzenych parametrli pro splnéni pozadovanych aplikaci univerzalni telematické mo-
bilni jednotky a systémovych pozadavkii uzivateld.

Dosavadni stav techniky

Industridlni spolednost se neobejde bez funk&niho dopravniho systému. Doprava vyznamné
ovlivituje rozvoj narodniho hospodafstvi a rozvoj fizemi vibec. Aby mohla doprava poskytovat
zékaznikim komplexni a kvalitni sluZby v oblasti osobni nebo nakladni pfepravy, musi mit za-
méstnanci v dopravé i manaZefi dopravnich a zasilatelskych spolecnosti dostatek informaci pro
rychlé a spravné rozhodovani. Soutasnym trendem v dopravé je zavadéni fidicich a informaénich
systémi podporujicich dopravni, pfepravni procesy a spravu infrastruktury. Moderni technika
nazyvana jako dopravni telematika nebo inteligentni dopravni systémy a sluzby (ITS) umozZiuji
nasledny vstup ekonomicko-manazerskych nastrojii do tak slozitého systému, jakym bezesporu
doprava je. Mezi pfinosy systémi ITS patii zejména racionalizace pfepravy, zlepSeni vazeb mezi
jednotlivymi druhy doprav a zvy3eni bezpetnosti dopravy. Informace o poloze je kli¢ovou in-
formaci v ITS v celém dopravnim fetézci. Dopravni fetézec je definovan ve viech druzich dopra-
vy stejné a zahrnuje dopravni prostfedek, dopravni infrastrukturu a vlastni dopravné-piepravni
procesy osob a zboZi po dopravnich sitich. Udaj o poloze dopravniho prostfedku je vyznamnym
prvkem pro zabezpedeni tvorby vzajemnych vazeb jednotlivych aplikaci ITS.

Sledovani realného pohybu dopravnich prostiedku, technologickych vozidel (drzby a pteprav-
nich jednotek (kontejnerti, zboZi a osob) bylo a je zajimavym technickym problémem. Volba
technologického feseni ziskavani polohy pfedevsim zavisi na systémovych pozadavcich aplikaci
ITS podporujicich procesy dopravniho fetdzce, jako je napf. dostupnost, bezpecnost a spolehli-
vost informace, integrita, dynamika odezvy, atd.

- Rizenim dopravnich procest lze rozumét organizaci efektivniho pohybu dopravnich prostedki
po dopravni infrastruktufe napf., pokud je znama reélna poloha zpozdéného vlaku, mize byt
déana prednost jinému vlaku. V individualni automobilové dopravé je velmi kritickym paramet-
rem rozloZeni a rychlost pohybu dopravnich prostfedkii po dopravni siti, kdy tuto informaci lze
ziskat nap¥. ze senzori umisténych na dopravni infrastruktufe nebo nové odvodit z hustoty mo-
bilnich telefont od GSM operétord.

- Rizenim piepravnich procest Ize rozumét organizaci pohybu objektu piepravy (cestujici, zboZi,
atd.), kdy jejich reélna poloha je velmi dilleZitym parametrem napf. pro multimodalni pfepravni
systémy vyuzivajici nékolik druhi dopravy.

- Bezpetnosti dopravy lze rozumét bezpeny pohyb dopravnich prostiedkdi po dopravni
infrastruktuie. V Zelezniéni dopravé je bezpe€nost zajisténa systémy zabezpecovaci techniky
pro stanice, traté, ale i pro zabezpe&eni bezpedného troviiového kiizeni se silni¢ni dopravou. V
letecké dopravé jde napfiklad o protisrazkové systémy na palubach letadel a systémy pro fizeni
toku letového provozu, pfi¢emz Udaj o poloze v geografickych soufadnicich je dopinén Gdajem
o letové hlading (vyice) letadla. V silni¢ni dopravé se zadinaji objevovat systémy podobné
systémum napf. v Zelezniéni a letecké dopravé, jako jsou protisrazkové systémy, automatické
vedeni vozidla, rozpoznavani dopravni scény, atd., ve kterych informace o realné poloze hraje
dominantni roli. Nové budou sledovany prepravy nebezpe¢nych latek a zboZi.

- Systémy fizeni udrzby dopravni infrastruktury jsou podporovany mnoZinou technickych systé-
mu sledujicich napiiklad diagnostiku dopravnich cest, monitoring energetického hospodafstvi,
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diagnostiku technického vybaveni atd. a sleduji integritu vlastniho technického vybaveni do-
pravnich cest (ITS, energetika atd.). Velmi diilezita z hlediska bezpe&nosti zejména v zeleznié-
ni, letecké a ndmoftni dopravé je informace o realné poloze dopravniho prostfedku udrzby a
pracovnich Cet.

- Systémy planovani, rozvoje jsou zakladnim nastrojem v dopravné-pfepravnim procesu a
maximalniho vyuziti dopravni infrastruktury, kdy jde napt. o systémy sledovani realného plnéni
grafikonu, realného vyuziti dopravnich cest, statistické vyhodnocovani pohybu zboZovych
proudd, atd. Systémy planovani vyuzivaji extrahované statistické informace ze systému fizeni
dopravnich a ptepravnich procest, systému fizeni Gdrzby, systémii pro sledovéani bezpe€nosti
dopravy, atd. .

Snahy o zpriihlednéni ekonomickych vztahii v rdmci procesu piemist'ovani osob a zboZi vyvola-
vaji nutnost jejich sledovéni prostiednictvim ekonomickych systémi celého dopravniho fetézce s
orientaci na prvky dopravnich cest, dopravnich prostfedki, ale i na ¢innost hospodaiskych a na-
kladovych stfedisek, organizaci spojenych s dopravné-piepravnim procesem. I tyto aplikace bu-
dou vyuZivat extrahované informace ze systémi Fizeni procest, piipadné fizeni bezpe¢nosti atd.

Zakladnim néstrojem vykonu dopravni politiky silniéni dopravy jsou systémy, aplikace, procesy
mobilniho prostredku silniéni dopravy, mezi které patii zejména elektronicky tachograf a termi-
nal elektronického mytného (EFC).

Vy3e definované aplikace v jednotlivych dopravnich oborech maji svij obraz v technickém a
technologickém feseni, pti¢emzZ volba technologického feseni je zpravidla kompromisem mezi
systémovymi poZzadavky aplikaci, technologickymi moZnostmi, ale i ekonomikou. Naptiklad pro
systémy fizeni pfepravnich procesi lze vyuZit lokaliza¢nich sluzeb mobilnich operatori nebo
druzicové systémy lokalizace reprezentované systémy GPS (USA), GLONASS (RUSKO), &i v
budoucnu evropsky systém GALILEO (EVROPA). Pokud jsou systémové poZadavky na ureni
polohy obzvlasté pfisné (napf. dostupnost >99,7 %, integrita <2 s., dynamika odezvy <10s.,
ureni polohy <2 m), je problematika feSena instalaci pevnych zafizeni na dopravni infrastruk-
tufe, jako jsou napfiklad detektory (tepelné, indukéni, magnetické, atd.) a prostorové déleni
(hlasky, hradla, kolejové obvody), diferenéni systémy druzicové lokalizace, systém EGNOS, atd.
Lze vyuzZit radary, ale i satelitni lokalizaci s dopliikovymi &idly, jako je napk. gyroskop, akcele-
rometr, odometr, atd. s podporou tak zvaného korekéniho signalu.

Vozidla (hnaci prostfedky), ale i dopravni infrastruktura jsou typicky vybavovany mnoZzinou
technickych feSeni, které duplicitné sbiraji ¢i zpracovavaji mnohdy stejnou informaci. Jsou velké
ndroky na pfenos informaci mezi mobilnim prostiedkem a pevnou infrastrukturou (centrem zpra-
covani). ProtoZe zpravidla kazda aplikace, kazdy systém, kazdy sprivce, dopravce ma svého
dodavatele, atd. tak informace jako je napfiklad popis dopravni infrastruktury, popis innosti a
d€j na dopravni infrastruktufe, sledovani d&ji a &innosti na infrastruktufe atd. nejsou synchro-
nizovany. Nedaji se zpravidla jednou ziskané informace efektivn& vyuzivat pro dalSi zpravovani.
Vysledkem tohoto stavu je nepiiznivy pomér nakladu na potizeni, respektive provoz mezi jed-
notlivymi segmenty (sbér, pfenos a zpracovani informaci) aplikaci, ktery pfimo vyjadfuje stava-
jici negativni stav rozvoje aplikaci spojenych se ziskavanim znalosti o dopravné-pfepravnim
procesu.

Udaj o poloze dopravniho elementu v ITS ma nesmirny integraéni vyznam v procesu systémové-
ho a komplexniho pfistupu k rozvoji ITS vedouci k tvorbg architektur v jednotlivych dopravnich
oborech umoziiujici vazby na okolni systémy. Systémové pozadavky jednotlivych aplikaci vy-
razné ovlivni technicky a technologicky vyvoj vlastni architektury v jednotlivych &astech a seg-
mentech.

Podstata technického feseni

Cilem je vytvofeni univerzalni telematické mobilni jednotky s modularnim fe$enim hardwaru a
softwaru, komunikagniho prostiedi, feSeni vlastni komunikace univerzalni telematické mobilni
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jednotky s centrem zpracovani, ochranou dat a jeji dal$i komunikace, zejména pro integraci in-
formaci z rGznych zdroji mobilniho prostiedku s informacemi od prostiedk dopravni infra-
struktury a pro komunikaci s pristupujicim okolim, jako s riznymi fidicimi a zpracovatelskymi
centry, s dal$i univerzalni telematickou mobilni jednotkou apod., za pomoci piesné definovanych
funkci a za pomoci vloZenych parametrti pro splnéni poZadovanych procesii/aplikaci univerzalni
telematické mobilni jednotky a systémovych pozadavki uzivateld, aby pfitom zmény v systémo-
vych pozadavcich uzivateli byly feSeny vesmés pienosem jen preddefinovanych znacek/kodl a
tim byla minimalizovéna hustota pienosti informaci mezi univerzalnimi telematickymi mobilnimi
jednotkami a zpracovatelskymi centry, ¢imz vzniknou vyznamné ekonomické pfinosy telematic-
kych systému, zvysi se poptavka po telematickych sluzbach, nedojde k zahlceni telekomunikac-
niho prostiedi apod., pfi¢emz uvedeného cile je dosaZeno technickym feSenim, jehoZ podstata
spodiva v tom, Ze univerzalni telematickd mobilni jednotka s modularnim feSenim hardwaru a
softwaru, obsahujici jadro systému pro zabezpeceni zakladni Cinnosti managementu a ovladani
univerzalni telematické mobilni jednotky, které je vybaveno lokaliza¢nim modulem pro uréeni
zakladnich informaci o poloze, rychlosti a zrychleni mobilniho prostfedku, komunika¢nim mo-
dulem pro komunikaci univerzalni telematické mobilni jednotky s pfistupujicim okolim, jako s
centry zpracovani dat, se senzory dopravni infrastruktury, s prostfedky pro externi vstupy a vy-
stupy pfistupujiciho okoli, se senzory mobilniho prostiedku a/nebo se senzory piepravovaného
nakladu a s dal3i mobilni jednotkou, jakoZ i s modulem interakce univerzalni telematické mobilni
jednotky s uZivateli, typicky s funkci hands-free, hlasovou komunikaci a/nebo se zobrazovaci
jednotkou pro splnéni systémovych pozadavkd uzivateld, ma k jadru systému prostfednictvim
rozhrani pfifazeny modul hlavni fidici logiky a k ni podtizené fidici logiky tvorené alespoii:

a) modulem pro pfeddefinované funkce univerzalni telematické mobilni jednotky,

b) modulem pro pieddefinované parametry databazi univerzalni telematické mobilni jednotky,
¢) modulem pfeddefinovanych zakonnych a predpisovych norem, a

d) modulem s pfeddefinovanymi systémovymi sluzbami,

pfic¢emZ modul hlavni fidici logiky je vybaven algoritmem k Fizené délkové prezentaci, prenaseni
a implementovani informaci prostiednictvim jen preddefinovanych znakl a/nebo kodh a presné
typizovanych zprav, metodicky ulozenych v pfeddefinovanych databazich v uvedenych modu-
lech univerzalni telematické mobilni jednotky a obsazenych v jadru systému a pfistupujiciho
okoli, pro sniZeni narokt na vzajemné komunikacni vazby.

Pro splnéni systémovych poZadavkd uZivatell a pro flexibilni programovani jednotlivych proce-
st/aplikaci pro riizné obory, zejména dopravy a piepravy, zemé&délstvi, armady, policie apod. a
pro vytvofeni zakladni komponenty inteligentni telematické infrastruktury, je podle technického
feSeni dale vyhodné, Ze alespoii jadro systému, moduly pfeddefinovanych funkci, moduly s pa-
rametry databazi a moduly pfeddefinovanych zakonnych a pfedpisovych norem, jsou vloZeny do
elektronického chipu.

Dal3i vyhody a G€inky technického feSeni univerzalni telematické mobilni jednotky (dale v ce-
lém dal8im popisu uvadéna jen jako OBU jednotka), vyplyvaji zejména z konstrukce softwaru,
ktery umoziiuje ptidani funkci, databazi, norem a dalSich procest a splituje podminky flexibility,
modularity atd., pfedevsim svoji ptisné strukturovanou architekturu s presné definovanymi roz-
hranimi, pfi¢emz architektura OBU jednotky je ¢lenéna na pieddefinované zakladni funkce, da-
tabaze, zdkonné piedpisy a normy tak, aby byly splnény poZadavky zakladnich telematickych
sluzeb, pfi¢emz zakladni vyhodné vlastnosti SW nastrojii lze naptiklad definovat takto:

A. SW je schopen automaticky vyhodnotit zdkladni HW osazeni OBU jednotky jednotlivymi
moduly a definovat jednotlivé funkce systému se schopnosti autoregulace s ohledem na pfi-
tomnost jednotlivych dil¢ich prvkd HW v OBU jednotce.

B. SW OBU jednotky je schopen definovat aktuélni Groveii systémovych parametri OBU jed-
notky, jako je napfiklad uroveii dostupnosti, spolehlivosti, pfesnost uréeni polohy, bezpe&nost
uréeni polohy, Groveri integrity a to s ohledem na aktudlni HW vybaveni ¢i dle aktualniho
stavu provozuschopnosti jednotlivych dilé¢ich segmenti v HW a SW oblasti.
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. SW OBU jednotky plni pozadavky z centra zpracovani dat operativné s ohledem na

pozadovanou aplikaci, zmény segmentu SW, naptiklad pii aktualizaci databazi, legislativnich
norem a novych aplikaci, zmény systémovych pozadavki atd.

. Rizeni logiky (inteligence) a aplikaci mezi centrem zpracovani dat a OBU jednotky je uzpi-

sobena tak, aby byla maximalné omezena komunikace mezi centry zpracovani informaci a
OBU jednotkou, pfi¢em? inteligence aplikace (procesu) je rozloZena mezi centrem zpracovani
a OBU jednotkou s diirazem na autonomni ¢innost v OBU jednotce.

. Komunikace mezi centrem a OBU jednotkou bude probihat v bézném provozu pomoci piesné

zvolenych znaku (napfiklad pouZitim Ciselné fady xyz XZY, atd.) pfifazené jednotlivym pro-
cestim/aplikacim (napiiklad elektronicky vybér mytného) a jejim parametrim, napiiklad
platba za 100 zpoplatnénych km v pfesné znaCené trase a piesné identifikovaném vozidle,
nebo napiiklad obsazenost vozidel vefejné dopravy, stav pfepravy nebezpeénych nakladd, atd.

. Reseni kromé podstatného sniZeni nakladi na pfenos informaci zvysi i systémové parametry

komunikace (bezpe&nost, zabezpe&eni proti narusitelim, spolehlivost, atd.).

. Opravu SW lze provést z centra, pfi¢emz OBU jednotka obsahuje pro dodrZeni nejvyssich

systémovych poZadavkl zaloZni Fidici SW blok ve funkei "horké zalohy", tim je také umoz-
néno pieprogramovat OBU jednotku dalkové v plném provoznim stavu, aniZ by byla narusena
jeji funkcee.

. Umozni operativné dalkové &i z ovladaciho pracovisté zménit parametry OBU jednotky v

zévislosti na technickych, legislativnich atd. podminkach geografickych celki (narodni usku-
peni, atd.).

. Umozni operativng, dilkové & z ovladaciho pracovi§té zménit parametry OBU jednotky v

zéavislosti na technickych, legislativnich atd. poZadavcich jednotlivych oborti (OBU jednotka

je napf. umisténa na kontejneru, ve vozidle policie, v zemédélském vozidle, v armadnim vo-
zidle, atd.).

. Zabezpedi prenos informace o poloze piipadné kodu geografického ~objektu (za splnéni

systémovych pozadavki) a dopliiujicich informaci z aktivnich baliz (povolena rychlost, polo-
ha nasledujicich navéstidel atd.), diferenénich systémii a systému EGNOS na dalsi zafizeni
hnaciho vozidla zejména v Zelezni¢ni dopravé, jako jsou systémy bezpeéného vedeni vozidla
(LVZ, ETCS atd.), zaji$téni bezpedné funkce naklapéni vozovych jednotek, zadavani povo-
lené rychlosti atd.

. Pro zajisténi poZadavkid na bezpe&nost mize komunikace OBU jednotky s okolim probihat

zabezpecenym zplsobem ($ifrované) v dohodnutych znagkach.

. Systém pracuje s optimalizovanymi kody geografickych informaci, kde napf. pro systém

elektronického mytného bude dopravni infrastruktura rozdélena na jednotlivé useky zpoplat-
néné infrastruktury reprezentované dohodnutymi kédy a definované napf. mezi
vjezdy/vyjezdy, kde jejich geometrické atributy jsou uloZeny jak v OBU jednotce, tak v cent-
ru zpracovani a (daj o platbé se skladd z kédu projetého aseku infrastruktury a k nému pfi-
pojenych informaci (napt. kéd vozidla, fidiCe, klasifikace vozidla, atd.). Vysledkem tohoto
pfinosu je, Ze neni nutno prenaset geografické informace, ale pouze kody jednotlivych usekd.
Pro dalsi aplikace nebo procesy bude fe$eni obdobné (tabulka dohodnutych udalosti repre-
zentovana dohodnutymi kody).

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

atd.) je mozno definovat ke kazdému objektu (aplikaci) zvIast, ale lze téZ vytvofit mnoZiny
atribut(i, které jsou spole¢né vice informaénim objektim a ty udrzovat zvlastnim reZimem a to
jednotné pro celou mnoZzinu. Timto postupem se sniZi pozadavky na pamét OBU jednotky a
na informacéni vykon spojeny s udrzbou, aktualizaci atributi viech objektu.




10

15

20

25

30

35

40

45

CZ 16089 Ul

N. Logika spusténi jednotlivych akei je zakladnim parametrem logiky OBU jednotky. Napfikiad
pro minimalizaci falednych poplachli a pro maximalizaci spravné ¢innosti systému tisiiového
volani ve vozidle je tfeba kombinovat udaje jednotlivych senzori vozidla - spusténi airbagu,
detekce narazu, atd. Ridici logika a management OBU jednotky vyuZivéa ke své ¢innosti téZ
pieddefinované funkce, databdze a normy.

O. Systémovy névrh procesti/aplikaci formou fetézeni funkci, databazi, pfedpisovych a zékon-
nych norem s poZadovanymi systémovymi parametry, jako je bezpe€nost, spolehlivost, vede
na &asové-prostorovy harmonogram procesi/aplikaci - kontrola trvani vykonu jednotlivych
funkci, vazeb, jehoZ méfeni a sledovani souladu vede k originalni metod¢ feseni diagnostiky,
bezpeénosti celého telematického systému. '

Prehled obrazkl na vvkrese

Dal3i vyhody a uginky jsou dale patrny z pfipojeného vykresu, kde jediny obrazek zna¢i schéma
architektury vnitfniho zapojeni OBU jednotky s moduly pfeddefinovanymi databazemi a funk-
cemi pfifazenymi k jadru systému.

Priklady provedeni technického feSeni

Zakladni struktura OBU jednotky vychazi z faktu, Ze mnoZina riznych telematickych sluzeb a
procest, jako je naptiklad elektronické myto (EFC), elektronicky tachograf, sledovani nebezpec-
nych nakladd, poloha vozidel pro zabezpetovaci systémy, poloha flotily vozidel, navigace vozi-
del apod., je sloZena z posloupnosti mnoziny definovanych a unifikovanych funkci, jako je na-
ptiklad vyb&r optimélni trajektorie mezi danymi geografickymi oblastmi - body, zény, méfeni
ujeté vzdalenosti na definované infrastruktufe mezi danymi geografickymi oblastmi - body, zény
a v definovaném &ase, pfifazeni v ujeté trajektorii v Case dalsich parametrd, jako naptiklad iden-
tifikace platby, identifikace fidi¢e, identifikace nakladu, parametry vozidla - jeho spotieba,
otiesy apod., pracujicich s definovanymi a unifikovanymi parametry, potazmo s databazemi,
realizovanymi variantné v OBU jednotce nebo daty zji§ténymi mimo OBU jednotku, naptiklad
daty vozidla ziskanymi z vozidlové sbérnice CAN, daty fidi¢e uloZenymi na jeho elektronické
karté, daty nakladu z elektronického nakladniho listu apod., pfi¢emz ¢innost OBU jednotky musi
odpovidat narodnim specifikim, jako zakoniim, pfedpisiim té které zemé€, podminkdm pfipadné
externi kontroly &innosti OBU jednotky a specifickym pozadavkim jednotlivych dopravnich
obori, jako jsou naptiklad provozni piedpisy spravci dopravnich cest, zakdzané geografické
oblasti, pfedpisim dopravcl o maximalni povolené hmotnosti, rychlosti apod., a typicky pro
Zelezniéni dopravu, zvlaste dle predpisi D1, D2, D3 hlavniho provozovatele - spravce drah Ze-
lezniéni dopravy. Re$eni OBU jednotky je natolik univerzalni, z¢ OBU jednotka méZze byt po-
uzita i pro jiné sluzby, jako je napfiklad "hands free" pro mobilni komunikaci apod.

OBU jednotka je podle technického feSeni uspotfadana jako variabilni soustava modularniho
feseni hardwaru a softwaru a sestava z jadra systému 2 pro zabezpedeni zékladni ¢innosti mana-
gementu a ovladani univerzalni telematické mobilni jednotky 1, které je vybaveno lokalizatnim
modulem 3 pro uréeni zakladnich informaci o poloze, rychlosti a zrychleni mobilniho prostied-
ku, komunikaéniho modulu 4 pro komunikaci univerzalni telematické mobilni jednotky 1 s pfi-
stupujicim okolim 3, jako s centry zpracovani dat 6, se senzory dopravni infrastruktury 7, s pro-
stiedky pro externi vstupy a vystupy 8 pfistupujiciho okoli 5, se senzory mobilniho prostiedku 9
a/nebo se senzory piepravovaného nakladu 10 a s dal$i mobilni jednotkou, jakoZz i s modulem
interakce 11 univerzalni telematické mobilni jednotky 1 s uZivateli, typicky s funkci hands-free,
hlasovou komunikaci a/nebo se zobrazovaci jednotkou pro splnéni systémovych pozadavki uzi-
vatelt. K jadru systému 2 je prostfednictvim rozhrani 12 piifazen modul hlavni fidici logiky 13 a
k ni podfizené logiky tvofené alespoii:

a) modulem pro preddefinované funkce 14 univerzalni telematické mobilni jednotky 1,
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b) modulem pro preddefinované parametry databazi 15 univerzalni telematické mobilni jednotky
1,

¢) modulem preddefinovanych zakonnych a predpisovych norem 16, a

d) modulem s pieddefinovanymi systémovymi sludbami 17,

pfi¢emZ modul hlavni fidici logiky 13 je vybaven algoritmem k ¥izené dalkové prezentaci, pfena-
Seni a implementovani informaci prostiednictvim jen pieddefinovanych znakd a/nebo kodd a
piesné typizovanych zprav, metodicky uloZenych v pfeddefinovanych databazich v modulech 14,
15, 16 a 17 univerzalni telematické mobilni jednotky 1 a obsazenych v jadru systému 2 a pfistu-
pujiciho okoli §, pro sniZeni naroki na vzajemné komunikaéni vazby.

Databaze jadra systému 2, modulu pro pfeddefinované funkce 14 univerzalni telematické mobil-
ni jednotky 1, modulu pro preddefinované parametry databazi 1S univerzalni telematické mobilni
jednotky 1, modulu pfeddefinovanych zékonnych a piedpisovych norem 16 a modulu s preddefi-
novanymi systémovymi sluzbami 17, jsou vlozeny do elektronického chipu.

Detailn¢ OBU jednotka obsahuje a je sestavena:

a) z jadra systému pro zabezpeleni zakladni ¢innosti managementu a fizeni OBU jednotky, z
jednotlivych moduld pro presné definované funkce OBU jednotky, z jednotlivych moduld pro
definované parametry databaze OBU jednotky, z jednotlivych modulii pfeddefinovanych za-
konnych a pfedpisovych norem a z jednotlivych modulii s pfeddefinovanymi sluzbami, jako
Jjsou aplikace a procesy, pficemz vlastni jadro systému je vybaveno lokalizaénim modulem
pro zpracovani polohovych informaci a komunikaénim modulem pro komunikaci OBU jed-
notky s pFistupujicim okolim, jako s centry zpracovani, s prostiedky dopravni infrastruktury, s
dalsi OBU jednotkou a k interakci OBU jednotky s uZivatelem, typicky s funkci hands-free,
hlasovou komunikaci a/nebo pomoci zobrazovaci jednotky (display), pfi splnéni systémovych
pozadavku uZivateld, jako integrity, dostupnosti, spolehlivosti apod.,

b) z hlavni fidici logiky pro fizeni interakce s dal$imi telematickymi systémy a subsystémy vo-
zidla, jako jsou napiiklad vn&jsi senzory pro sledovani informaci z aktivnich a pasivnich ba-
liz, sledovani fyzikalnich vlastnosti dopravni cesty (teplota, ndmrazy atd.), komunikaci s
technickymi prostfedky dopravni infrastruktury, jako je napiiklad Zelezniéni pfejezd, svételna
kfiZzovatka, aktivni silniéni znagka apod. a pro interakci s pfistupujicim okolim, jako jsou fi-
dici a zpracovatelské centra napfiklad pro platby za projety Gsek v aplikaci elektronického
mytného, Fidici a zpracovatelska centra pro sledovani pfepravy nebezpeénych nakladi, systé-
my dopravci atd.,

¢) z podiizenych fidicich logik pro fetézeni pfeddefinovanych funkci F1 - Fn za podpory pevné
zadanych parametrli, se specifickou ochranou komunikace OBU jednotky a pfistupujiciho
okoli, pfeddefinovanim kodu, piesné typizovanych zpriv metodicky uloZzenych v databazich
OBU jednotky a pfistupujiciho okoli, shlukovanim zvolenych informaci (napf. uhrady za
projetou drahu, vaha vozidla atd.) pro sniZeni narok(i na komunikaéni vazby, pfi¢emz:

d) pevné stanovené funkce systému, splilujici pteddefinované systémové pozadavky (bezped-
nost, spolehlivost, atd.) ve funkéni ¢asti OBU jednotky, jsou rozdéleny na zdkladni (unifiko-
vané) lokaliza¢ni funkce FL1, FL2, FL3, ...FLn, zdkladni (unifikované) naviga¢ni funkce
FN1, FN2, FN3, ...FNn, zékladni (unifikované) komunikaéni funkce FK1, FK2, FK3, ...FKn,
zékladni (unifikované) informaéni funkce FI1, FI2, FI3, ...FIn, zdkladni (unifikované) vykon-
né funkce FV1, FV2, FV3 ..FVn, zékladni (unifikované) platebni funkce FP1, FP2, FP3,
...FPn pro plné zaji$té€ni pozadovanych sluzeb (procesi) OBU jednotky, s moZznosti distribuce
inteligence mezi centry zpracovani a uvedenou OBU jednotkou pro minimalizaci komunikace
a tim hlavné pro sniZzeni provoznich nakladu.

e) Pevné definované parametry a databdze OBU jednotky jsou rozdéleny na zékladni a unifiko-
vané referencni databaze DR1, DR2, DR3, ...DRn, zakladni (unifikované) databaze spojené s
dopravnim prostiedkem DP1, DP2, DP3, ...DPn, zakladni (unifikované) databaze spojené s
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nédkladem DN1, DN2, DN3, ...DNn pro posileni vySe definovanych funkci FL, FN, FK, FI,
FV, FP, které jsou:

f) doplnény pevné definovanymi zdkonnymi normami, majici charakter zakladnich a unifikova-
nych zdkonnych norem a predpisi ZN1, ZN2, ZN3, ...ZNn, pro podporu interoperability v na-
rodnim a evropském méfitku s moZnosti rozdéleni pro v§echny druhy dopravy,

g) a sluzbami, jako procesy/aplikacemi dopravni telematiky Al, A2, A3, ...An, reprezentova-
nymi specificky kédovou posloupnosti unifikovanych funkci typu FL, FN, FK, FL, FV, FP, a
unifikovanych parametri a databazi typu DR, DP, DN a zakonnych norem ZN vyuzivajici in-
formace z OBU jednotky a pfistupujiciho okoli (realna poloha, stav nakladu, podminky pie-
pravy, ujeta trajektorie, sledovani emisi, sledovani vahy vozidla, elektronické platby atd.).

h) Vlastni SW a HW feSeni OBU jednotky zajisti splnéni vlastnich systémovych pozadavki
jednotlivych aplikacf, jako sluzeb, procesli Al aZ An a je na n€ dohlizeno samostatnym blo-
kem integrity, bezpe¢nosti atd. v modulu hlavni fidici logiky na principu fetézeni funkei pfi
sledovéni asovych a prostorovych aspektli procest/aplikaci uvniti OBU jednotky pro zabez-
peceni definovanych hodnot naptiklad integrity, dostupnosti a spolehlivosti, atd.

1) Vlastni HW feSeni je rovnéz moduldrni a flexibilni k poZzadavkiim uzivatele s vyuZitim
univerzalnich zastréek, univerzalnim feSenim antén a anténnich sbérnic, zabezpedenim pro-
voznich poZzadavki na techniku mobilnich prostfedk, jako je napiiklad zabezpeeni spolehli-
vé &innosti v rozmezi teplot okoli -30° az +70°, otfesy, prach, EMC, EMS atd., ma i univer-
zalng feSené zaloZzni napajeni, zabezpecujici Einnost OBU jednotky ve viech extremnich pro-
voznich stavech, jako je napiiklad porucha baterie mobilniho prostfedku, sniZzeni kapacity a
napéti baterie, zkrat v systému napéjeni vozidla atd., pfi¢emz stav HW OBU jednotky a stav
napajeni je fizen, kontrolovan a monitorovan priibézné blokem integrity modulu hlavni fidici

logiky.

j) Vlastni SW feseni zabezpeduje typicky napiiklad ¢innost OBU jednotky dle popisu SW na-
stroje podle odseku A, B, C, ...O, s dirazem na moZnost distribuce inteligence aplikace mezi
centrem zpracovani a OBU jednotkou pro sniZeni vzajemné komunikace, napfiklad vyslanim
jen piesné zvolenych a dohodnutych znaki, resp. kédu, v pfesné definovanych Casech, napii-
klad projeta trajektorie, zabezpeceni dynamiky fizeni dopravniho prostfedku, jako je napii-
klad dynamické navigace s vyuzitim pro zvySeni bezpeénosti dopravniho prostiedku, zameze-
ni stfetl, srazek a najeti prostiedki stejného, ale i rozdilného dopravniho oboru, jak je napfi-
klad Zeleznice versus silnice,

k) a zpisobu bezpecného uréeni polohy dopravniho elementu pro vyuziti naptiklad v Zelezni¢ni
a letecké doprave, ktery se vyznaCuje moznosti kombinaci bezpe¢ného uréeni polohy pomoci
druzic funkci OBU jednotky s vyuzitim aktivnich baliz, pasivnich baliz, informaci ze senzorfi
vozidla, HW a SW funkci moduli OBU jednotky a zplisobu sledovani ¢asovych atributi feté-
zeni funkeci,

1) pfiCemz systém OBU jednotky je mozno doplnit o modul nakladniho pfivésu, vagénu, pfipoj-
ného 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 ptifazen kéd dle pfeddefinovanych pravidel, je mozno
softwarové Casti pienaset optimalizovanym zplsobem, kde nejsou pienaSeny funkce, databéze,
normy jako takové, ale pouze jejich identifikaéni kddy.

V piipadé detekovani chyby, fidici SW nastroje zabezpedi opakovani procesu. Pokud i nadale
dojde k chybé, budou zapnuty horké zalohy systému (pokud je tfida bezpeénosti ma definované).
Pokud i nadale bude detekovana chyba, pfejde aplikace dle definované a autodiagnostikované
irovné systémovych pozadavkl do "SOS" hlageni, které bude shodné pro vSechny bezpecné pro-
cesy.
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Popsany princip je zakladem pro analyzu, kterd definuje podobu diagnostického systému, podo-
bu funkci, ¢aso-prostorového harmonogramu jednotlivych procesii, atd. OBU jednotky, pticemz
proces prechazeni do bezpetnych stavii bude mozZno v cilovém stavu automatizovat na
dané/definované HW a SW platformé.

Definované funkce OBU jednotky

Zakladni (unifikované) lokalizaéni funkce (FLx):

- FL1 - ur€eni (vypodet) polohy, pfi¢emZ zdrojem informace bude ptijem a vyhodnoceni signall
z lokalizaénich (naviga€nich) druzicovych systémii typu GPS, GLONASS a GALILEO

- FL2 - uptesnéni polohy dle systémovych pozadavki aplikace, pfic¢emZ zdrojem informace bude
pfijem korek&nich signali ze systému EGNOS (data jsou ziskana bud’ pfimo z druzice nebo
prostfednictvim terestrialni sité napf. GPRS, UMTS, atd.), ptijem informaci z pasivnich a ak-

tivnich baliz infrastruktury, pfijem diferenénich signala (napf. radiové, pomoci terestrialni sitg,
atd.), atd.

- FL3 - funkce inercialniho systému pro zaji§téni (idaje o poloze (napf. pfi poruchach ptijmu z
druzic), pfiéemz zdrojem informaci jsou naptiklad odometr, gyroskop, akcelerometr, atd.

-FL4 - bezpetné urfeni (vypolet, komparace, atd.) polohy nebo pfitomnosti jednotky v
definovaném useku pro Fizeni a organizovani bezpe¢ného pohybu dopravnich prostiedkii (ele-
ment() po dopravni infrastruktuie s vyuZitim typicky pro systémy zabezpe€ovaci techniky v
Zelezni¢ni dopravé, fizeni pohybu letadel a vozidel po letistni plose atd. (kritické aplikace)

-FL5 - zaznamenavani a ukladani (on-line nebo historickych udaji) polohovych informaci
véetné jejich systémovych parametri (napf. integrita, bezpe&nost, spolehlivost, presnost, konti-
nuita, atd.) polohové informace.

Zakladni (unifikované) navigaéni funkce (FNx):

- FN1 - uréeni (vybér, vypodet) optimalni trajektorie mezi danymi geografickymi prvky, body,
zénami, virtudlnimi branami, atd. dle definovanych kritérii s vyuzitim definovanych parametrt
pfifazenym k trajektorii (cena za dopravu, zakazané oblasti, atd.)

- FN2 - urCeni (méfeni) ujeté vzdalenosti na definované infrastruktufe (mezi danymi geografic-
kymi prvky, body, zénami, virtualnimi branami, atd.) a v definovaném &ase s vyuZitim defino-
vanych parametrd a poZadavku (napf. bezpe¢né stanoveni ujeté vzdalenosti po vybrané dalnici
pro ucely vypoétu mytného)

- FN3 - pfitazeni trajektorii (vybrané, zvolené, jiz ujeté, atd.) pfesn€ definované ¢&i vypoctené
parametry v daném &ase jako jsou napf. identifikace platby, identifikace fidige, identifikace na-
kladu, obsazeni vozidla, parametry vozidla (spotfeba, atd.) a nakladu (otfesy, vaha atd.), hlaSeni
o poruchéch a stavech palubni jednotky, atd.

- FN4 - sledovani (méfeni, vypodet) vzdalenosti mezi dvéma vybranymi body (napf. poloha
dopravniho prostfedku (elementu) a prvku infrastruktury (Zelezniéni piejezd)) a hlaseni v pfi-
padé dosaZeni pfeddefinované, vypodétené, mezni, atd. hodnoty této vzdalenosti (tato funkce se
dé pouzit i na sledovani vzdalenosti mezi dvéma dopravnimi prostfedky (elementy))

- FN5 - ukladani (bezpeéné, spolehlivé, atd.) parametri ujeté trajektorie (poloha &as, parametry
vodila, parametry fidice, atd.) do definované databaze (napi. Cerna skfiiika, atd.).

Zakladni (unifikované) komunika¢ni funkce (FKx):

- FK1 - funkce zabezpedeni vybranych sluzeb Internetu, klasickych telekomunikaénich sluzeb

napf. SMS, atd. a volbu vhodné (dle parametrii) komunikaéni technologie (DSRC, GSM,
GPRS, atd.)
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- FK2 - funkce Fidici vnitfni komunikaci v ramci palubni jednotky s ohledem na preddefinované
parametry (management vnitini sit¢ palubni jednotky - zabezpeceni priorit, pozadavkd, atd.)

- FK3 - funkce Fidici vnéj§i komunikaci mezi palubni jednotkou a okolim (management komuni-

kace - zabezpeleni priorit, pozadavki, zajisténi zasobniku (bufferu) shromazd'ujiciho v§echna

5 data v&etné pozadavku a jejich jednotné a optimalizované vysilani, optimalni kombinace néko-

lika telekomunikadnich technologii pro zabezpeleni preddefinovanych systémovych poza-
davkd, volba vhodného protokolu napi. CALM, atd.)

- FK4 - Fizeni, organizace a vzajemna koordinace vnitini a vnéj$i komunikace palubni jednotky s

ohledem na pteddefinované parametry (minimalizace poctu bith (Sifky pasma) prenesen€ zpra-

10 vy, zabezpedeni bezpetnosti prenesenych zprav, zabezpeceni priorit mezi vnitini a vn€jsi ko-
munikaci, atd.)

-FK5 - funkce volini vSem (broadcast) a to jak vysilani dat palubni jednotkou vSem
preddefinovanym uZivatelim (napf. v pfipad€ nehody), tak pt{jem hromadnych informaci (napf.
nové geografické podklady, atd.).

—
(%

Z4kladni (unifikované) informac¢ni funkce (FIx):

- FI1 - sprava a management vybrané databaze (zapis a vypis do/z databaze, zabezpeceni udaji v
databazi zalohovanim, bezpeéné zakddovani a Sifrovani citlivych (napf. osobnich) 0daja,
ochrana proti napadeni, sprava pfistupovych prav, atd.)

- FI2 - sprava bezpecnostnich a piistupovych klici a hesel, vzéjerhné (kfiZzova) autentifikace,
20 kiizové dasové kontroly mezi jednotlivymi procesy palubni jednotky, atd.

- FI3 - zadavéni a vzajemna kontrola identifika¢nich kédi od jednotlivych subjektd (zadavani
stejnych identifikaénich kodi vice subjekty a jejich komparace a hlaSeni o naruSeni integrity
systému, porovnani kédovych, ¢asovych a prostorovych atributii kéd pro zvySeni bezpecnosti
palubni jednotky, automatické predavani identifikaénich kéda spojenych s diléimi procesy a

25 jejich bezpedna evidence a vyhodnocovani)

- Fl4 - zabezpeleni a certifikace jednotlivych funkci, databazi, procesi, atd. (identifikatory
jednotlivych funkci, procesi, databazi, atd. obsahuji kod certifikaCni autority - v ptipad€ ne-
opravnéného pfistupu i zachazeni je chyba detekovana a hlaSena)

- FI5 - dalkové stahovani souborii a softwaru v&etn& jeho nastaveni, implementace a sputéni v
30 palubni jednotce

- FI6 - zabezpedeni pfenosu informaci z OBU jednotky na dal§i technické systémy (VZ,
ERTMS/ETCS, atd.) mobilniho prosttedku, zejména v zelezni¢ni dopravé.
Zékladni (unifikované) vykonné funkce (FVx):

- FV1 - funkce rozhrani ¢lovék-palubni jednotka (ovladani, signalizace stavi palubni jednotky,
35 atd.)

- FV2 - funkce omezeni ¢innosti dopravniho prostiedku (elementu) na zéklad€ preddefinovanych
parametri (omezeni rychlosti, zastaveni dopravniho prostiedku (elementu))

- FV3 - sledovani (mé&feni) parametri dopravniho prostfedku (emise, spotieba, charakter jizdy
atd.) a jejich zpétné ovliviiovani

40 - FV4 -sledovani (mé&feni) parametri nakladu a jejich zpétné ovliviiovani

- FV5 - sledovani (méfeni) parametrt fidiCe dopravniho prostiedku (elementu) a jejich zpétné
ovlivitovani

- FV6 - sledovani pieddefinovanych parametri (podminek) dopravy a piepravy a jejich zpétné
ovliviiovani
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- FV7 - dilkovy vstup do palubni jednotky pro Ggely dohledu, napf. dohledovymi orgéany jako je
policie, atd.

- FV8 - kontrola (dalkova) napajeni a diagnostika palubni jednotky (hlaSeni chyb, predikéni dia-
gnostika, datkova blokace jednotky v pfipadé mozného zneuziti, dalkova kontrola integrity pa-
lubni jednotky)

- FV9 - grafické zobrazovaci (vypoletni) funkce zabezpedujici nové zobrazeni informaci (napf.
algoritmus transformujici 2D (dvou dimenzionalni) obrazek do 3D (tiéi dimenzionaini) obrazku
na zakladé preddefinovanych informaci napf. typicka vyska lesa, budov, atd.)

- FV10 - hlasové vstupy a vystupy (hlasovy syntezator interpretujici jednotlivé preddefinované
zpravy v daném jazyku, &teni textu, rozpoznavani hlasovych povell v daném jazyce, pfevody
povelil do riznych jazyk, atd.)

-FV11 - sledovani a matematické/logické zpracovavani mnoZiny parametrtt (dopravniho pro-
sttedku, nakladu, fidi¢e, OBU jednotky, atd.) a pfi detekci daného (pfeddefinovaného) stavu
(napt. 3 ze 2, atd.) spusténi dané posloupnosti funkci nebo ptipadné pfeddefinovaného procesu
(posloupnost funkci/udalosti - napt. nouzovy bezpeény proces pii poruse). Tato funkce vraci i
dasové, bezpednostni, spolehlivostni parametry jednotlivych sledovanych stavii dopravniho
prostfedku, nakladu, fidite, OBU jednotky a zejména statistiky jejich kombinaci (napf. kom-
pletni statistiky, stav v daném mist& a &ase, atd.) a tim kontroluje integritu jednotlivych proce-
st. Tato funkce je zakladnim nastrojem zapisu jednotlivych aplikaci/procesii a diagnostickym
nastrojem systému.

Zakladni (unifikované) platebni funkce:

- FP1 - funkce testu transakéniho systému (kontrola integrity platebniho systému, atd.)

-FP2 - funkce zavedeni, inicializace, provozovani a zruSeni elektronického kontraktu s
poskytovatelem sluzby (dohoda, Ze uZivatel miZe vyuzit zvolenou sluZbu a platit elektronicky)

- FP3 - funkce zavedeni, inicializace, provozovani a zrueni elektronického platebniho kontraktu
s finan¢ni instituci/vydavatelem/atd. (dohoda, Ze uZzivatel miZe platit za sluzbu pieddefinova-
nym platebnim médiem - Cipova karta, tokeny na u¢tu palubni jednotky, atd.)

- FP4 - funkce spravy, naplnéni a &erpani uzivatelského konta (konto je bud’ v palubni jednotce,
ve finanéni instituci, na &ipové kart& nebo je kombinaci vyse uvedenych variant, naplnéni konta
je bud’ pied pouZitim sluzby (pre-payment), nebo po uZiti sluzby (post-payment), nebo ptimo
pfi uziti sluzby (immediate-payment))

- FP5 - funkce poskytujici informace o platebnim systému (informace o provedené platbé, infor-
mace o chybovém hlaseni, atd.)

- FP6 - vypocdet ceny dle vstupnich parametri, napt. ujetd vzdalenost, klasifikace a identifikace
vozidla, atd.

Definované parametry (databdze, atd.) OBU jednotky

Zékladni (unifikované) referenéni databaze (DRx):
- DR1 - geografické informace (digitalni mapové podklady)
- DR2 - identifika¢ni kody a Sifry pro bezpeéné funkce palubni jednotky

- DR3 - parametry pro synchronizaci informaci palubni jednotky (&asova, kddova, parametricka,
prostorova, atd.)

- DR4 - mezni systémové pozadavky (parametry) jednotlivych definovanych funkci napf. na
bezpe€nost, spolehlivost, dostupnost, kontinuitu, atd. v zavislosti na aktudlnim HW a SW na-
staveni (stanovuji se dle identifikovanych HW a SW moduli v palubni jednotce)
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- DRS - mezni hodnoty &asovych a jinych harmonogrami jednotlivych pfeddefinovanych funkci,
jejich podfunkei, vazeb a procestt OBU jednotky (napt. A1-An), které jsou podkladem pro da-
tabézi integrity, bezpecnosti, spolehlivosti a ochrany systému.

Zakladni (unifikované) databaze spojené s dopravnim prostfedkem (elementem) (DPx):

- DP1 - parametry platebnich podminek, vnitiniho platebniho utu a provedenych plateb (ceniky,
dasové podminky plateb, uskutednéné platby, elektronické platebni doklady pro pripad dalsich
spord, atd.)

-DP2 - parametry (aktualni i historické) dopravniho prostfedku v¢etné navésu (historie jizd,
historie rychlosti jizdy v daném bodg, vyrobni &islo, typ, barva, atd.)

- DP3 - utajené (nevefejné) parametry dopravniho prostiedku (elementu) (aktudlni i historické -
tzv. ¢erna skiitika dopravniho prostfedku (elementu))

-DP4 - parametry definujici podminky dopravy danym dopravnim prostfedkem (elementem)
(maximalni povolena rychlost, vyska, klasifikace vozidla, atd.)

- DP5 - externi informace ((daje ziskané z odbavovacich strojki MHD, udaje ziskané z dopravni
infrastruktury - aktivnich a pasivnich baliz, idaje ze senzort dopravniho prostfedku (elementu),
naptiklad (idaj o to¢ivém momentu, atd.)

- DP6 - geografické informace o zpoplatnéné infrastruktufe (liniové objekty, zény, virtudlni bra-
ny plus jejich identifikaéni kody)

- DP7 - databéze tarif a cenovych podminek pfi platebnich transakcich.

Zakladni (unifikované) databaze spojené s ndkladem (DNXx):

- DN1 - parametry a identifikatory pfepravovanych nakladi (druh nakladu, elektronicky nakladni
list, atd.)

- DN2 - parametry definujici podminky pfepravy nakladu s danym identifikaénim &islem (pod-
minky pojistoven, dopravci, pfepravcl, majitele nakladu, atd.).

Definované zdkonné normy (pfedpisy, zakdzané stavy, atd.,) OBU jednotky

Zakladni (unifikované) zakonné normy a ptedpisy (ZNx):

- ZN1 - narodni legislativni specifika pro dalkovy odedet dat z OBU jednotky

- ZN2 - jednotlivé "evropské" legislativni normy pro dalkovy odecet dat z OBU jednotky
- ZN3 - zakazané stavy a procesy jednotky (bezpeénost, dohled, atd.)

- ZN4 - specifické normy néarodniho spravce infrastruktury, jako jsou naptiklad pravidla silnic-
niho provozu, pfedpis D1, D2, D3 Ceskych drah atd., predpisy vodni dopravy, predpisy letecké
dopravy atd., pfitemz format dat je typizovan pro zabezpeceni volby funkce

- ZN5 - specifické normy jednotlivych "evropskych" spravet infrastruktury, jako jsou napfiklad
pravidla silni¢niho provozu, piedpisy Zelezni¢nich sprav, pfi¢emz format dat je typizovan pro
zabezpeleni volby funkce

- ZN6 - specifické legislativni normy dopravci

- ZN7 - specifické podminky piepravy jako jsou napfiklad podminky piepravy nebezpecnych
nakladu a latek

- ZN8 - narodni predpisy a normy spojené s provozovanim telematickych aplikaci (sluzeb, pro-
cesti), napf. vybér elektronického mytného, dohled nad dodrzovanim dopravnich predpis, atd.
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- ZN9 - poruseni pravidel ¢i uzavienych dohod spojenych s piistupovymi pravy k riznym
telematickym sluzbam.

Definované telematické aplikace (procesy, sluzby) OBU jednotky

- Al - elektronické platby za pouziti dopravni infrastruktury (platba za ujetou vzdalenost na do-
pravni cesté, platba za vyuziti sluzeb dopravniho terminalu)

- A2 - digitalni tachograf (sledovani rychlosti dopravniho prostiedku (elementu, dopravni ele-
ment oznaluje jakykoli pohybujici se objekt po dopravni infrastruktufe (dopravni cesta, do-
pravni terminal, atd.) vybaveny palubni jednotkou - jde typicky o pomocna a idrzbova vozidla,
pracovniky pracujici na dopravni infrastruktuie vybavené specialni jednotkou, atd.) vletné
historie, sledovani parametr(i vztaZenych k jednotlivym fidi¢im, napf. odpocinek, atd.)

- A3 - komunikaéni, naviga&ni, informaéni a platebni sluzby dopravniho prostfedku (elementu)
(on-line, off-line, on-board navigace, rozesilani dopravnich informaci, vyuziti sluzeb Internetu
piipadné mobilnich operatorii, poskytovani lokalizovanych dopravnich informaci, dle aktualni
polohy dopravniho prostiedku (elementu), atd. - viz CZ 12550 U1 Univerzalni komunikaéni,
informacni, naviga¢ni a platebni systém)

- A4 - sledovani ptepravy osob a nakladi zejména nebezpednych (viz CZ 12990 U1 Univerzalni
fidici telematicky systém pro dopravu a pfepravu osob a nakladni pfepravu, zejména nebezpec-
nych naklada)

- AS - sledovani pohybu flotily dopravnich prostfedki (elementi) a jejich management zejména
ze strany dopravce a piepravce, pfipadné spravce a managera infrastruktury (optimalizace na-
klad, logistika, dynamické fizeni dopravné-prepravnich procest - energetické spotfeba - pali-
vo, regulace napajeni trak¢nich systém atd.)

- A6 - vytvaieni knihy jizdy s pfifazenymi parametry (spotfeba paliva v danou polohu a Cas, atd.)
a kontrola ¢ernych jizd

- A7 - sledovani a fizeni manipulace s nakladem v&etné jeho parametrti a pfepravnich podminek
(identifikace poskozeni nakladu vztazené k poloze a ¢asu, sledovani parametri ndkladu béhem
ptepravy, logistika nakladu v oblasti dopravniho terminalu, atd.)

- A8 - zajisténi bezpednosti dopravy a prepravy (automatické vedeni dopravniho prostedku (ele-
mentu), napf. automatické omezovani rychlosti dopravniho prostiedku (elementu) dle jeho po-
lohy, bezpetné automatické (ve vyjimeénych pFipadech i dalkové) zastaveni dopravniho pro-
stfedku (elementu), protisrazkové systémy, autopilot, optimalizace spotifeby energie (paliva),
atd.)

- A9 - zajisténi nouzového a tisiiového volani (SOS volani v pfipadé nehody, napadeni, nutnost
asistence, atd. obsahujici napf. lokalizaci mista plus dal$i parametry, atd.)

- A10 - &ernd skfitika v dopravnim prosttedku (elementu) (ukladani dat pro ptipad vyjime&ného
stavu jako je napt. dopravni nehoda, atd.)

- A1l - ochrana dopravnich prostiedkd (elementl) pfed odcizenim a sledovani jiz ukradenych
dopravnich prostiedki (elementi)

- A12 - monitoring a hlaSeni bezpetné, mezni, kritické atd. vzdalenosti mezi dopravnimi
prostiedkem (elementem) a prvky dopravni infrastruktury s definovanymi vlastnostmi, jako
jsou napi. Zelezniéni piejezdy, tseky dopravni infrastruktury s pfedepsanou rychlosti, nebez-
pecné mista dopravni infrastruktury (serpentiny, atd.), dopravni znacky, uzavéry, vysky a nos-
nosti mostd, atd. (jedno feSeni predpoklada uloZeni aktivnich prvkd na dopravni infrastrukturu
které palubni jednotka vyhodnocuje a zpracovava, druhé feSeni pfedpoklada dalkovy prenos
téchto bodl do palubni jednotky a jejich vyhodnoceni a zpracovani v ptipadé, Ze se dané vozi-
dlo - jeho lokalizace - bliZi k témto bodim)
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- A13 - monitoring bezpecné, mezni, kritické atd. vzdalenosti mezi dopravnimi prostiedky (ele-
menty) stejné dopravy jako je napiiklad najeti a srazka vlaki, najeti a srazka silni€nich vozidel

atd.

- A14 - monitoring bezpe¢né, mezni, kritické atd. vzdalenosti mezi dopravnimi prostiedky (ele-
menty) riznych druhi dopravy jako je napt. stet silniéniho dopravniho prostfedku (elementu)
se zelezni¢nim dopravnim prostifedkem (elementem) na Zelezni¢nich piejezdech, stiet letadla a
servisniho vozidla leti$té, atd.

- A15 - sledovani dopravniho prostfedku (elementu) a nakladu ze strany organizaci majicich
vazbu na dopravce ¢i pfepravee, napi. pojistovna (palubni jednotka predava informace o po-
loze a stavu nakladu pojistovné, ktera v ptipadé napf. odcizeni, havérie, poskozeni provadi na-
sledné kroky)

- A16 - represivni a kontrolni ¢innost organ{i stitni spravy a Gzemni samospravy (varovné a
dohledové systémy) - méteni vahy dopravnich prostiedki (elementtt), sledovani emisi, sledo-
vani prepravy nebezpecnych nakladi po pfeddefinovanych dopravnich cestich a terminalech,
sledovani dotaénich prostfedkl ve vztahu k parametrim vozidla, atd.

- A17 - zabezpeceni bezpe¢ného pohybu dopravniho prostiedku (elementu) po dopravni cesté
pfipadné v terminalu pro v§echny dopravni obory, napi. Zeleznice, silnice, atd.

- A18 - automatické rozpozndvani parametri dopravni scény ze strany dopravniho prostiedku
(elementu) - rozpoznavani dopravnich znadek, rozpoznavani chodeu, atd. a jejich vyuziti ve vo-
zidle (napt. automatické zastaveni vozidla)

- A19 - sledovani parametrii dopravni infrastruktury, dopravniho prostiedku (elementu) a para-
metrd fidiCe a jejich zpracovavani - napt. uzpisobeni jizdnich vlastnosti dopravniho prostiedku
(elementu) t€émto parametrim, atd.

- A20 - fizeni zachrannych a pohotovostnich praci - navigace zachranného dopravniho pro-
stiedku (elementu) na misto nehody, atd.

- A21 - preference vybranych dopravnich prostiedkii (element) - napf. preference autobusti
hromadné dopravy na svételném signalizaénim zafizeni, atd.

- A22 - vyuziti palubni jednotky pro modelovani dopravniho systému (floating car data), pro sbér
statistickych 0dajii o dopravné-pfepravnim systému, atd.

- A23 - zabezpeleni elektronického celniho fizeni dle parametrii palubni jednotky

- A24 - kontrola pravnich a dafiovych tkont (kontrola platby pojisténi, kontrola platby dani,
kontrola technického stavu)

- A25 - podpora pohybu handicapovanych obyvatel (fidicd, cestujicich, atd.)

- A26 - dalkovy pfistup k podnikovym informacim (ceniky, vnitini Intranet, atd.).

Prumyslova vyuzitelnost

OBU jednotku lze primyslové vyuzit v nasledujicich oblastech:

- Vyvoj a vyroba mobilnich inteligentnich jednotek modularni konstrukce s univerzalnim vyuzi-
tim ve vSech druzich dopravy a s moznosti vyuziti i v ostatnich oborech jako zemédélstvi, arma-
da, policie, apod.

- Konstrukéni (HW) a technologické (SW) feSeni je prenositelné do jakéhokoliv mista architek-
tury ITS, jako jsou napfiklad systémy Fizeni procest, managerské systémy, systémy elektronic-
kého mytného, atd.
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- ZpGsob stanoveni, méfeni a garance systémovych pozadavkid procest/aplikaci (bezpecnost,
integrita, spolehlivost, dostupnost, atd.) je originalnim feSenim vedoucim k novym pfistupiim k
technické bezpeénosti a to zejména v nasledujicich oborech:

- Zelezniéni doprava - fizeni bezpe¢ného pohybu vlaki,
- Fizeni energetiky - rozvod, vyroba el. energie, jaderné elektrarny,
- Fizeni chemickych provozii apod.

Originalni p¥istup v konstrukéni HW a technologické SW &asti OBU jednotky, s diirazem na sys-
témové pozadavky, modularitu a flexibilitu systému, vede k vyvoji novych elektronickych sou-
astek, jako jsou napiiklad mikrodipy, EPROM paméti apod., které ponesou preddefinované
funkce, parametry, zakonné a piedpisové normy a jednotlivi uZivatelé si budou moci pomoci
vyvojového prostiedi tyto soucastky uzpusobit poZzadovanym procestim/aplikacim.

Tyto nové soudastky se stavaji zakladni komponentou "inteligentni telematické infrastruktury".

NAROKY NA OCHRANU

1.  Univerzalni telematickd mobilni jednotka (1) s modularnim feSenim hardwaru a softwaru,
obsahujici jadro systému (2) pro zabezpe&eni zakladni ¢innosti managementu a ovladani univer-
zalni telematické mobilni jednotky (1), které je vybaveno lokalizatnim modulem (3) pro urdeni
zékladnich informaci o poloze, rychlosti a zrychleni mobilniho prostiedku, komunikadnim mo-
dulem (4) pro komunikaci univerzélni telematické mobilni jednotky (1) s pfistupujicim okolim
(5), jako s centry zpracovani dat (6), se senzory dopravni infrastruktury (7), s prostiedky pro
externi vstupy a vystupy (8) pfistupujiciho okoli (5), se senzory mobilniho prostfedku (9) a/nebo
se senzory pfepravovaného nakladu (10) a s dalsi mobilni jednotkou, jakoZz i s modulem inter-
akce (11) univerzalni telematické mobilni jednotky (1) s uzivateli, typicky s funkci hands-free,
hlasovou komunikaci a/nebo se zobrazovaci jednotkou pro splnéni systémovych pozadavki uzi-
vateld, vyznadujici se tim, Ze k jadru systému (2) je prostiednictvim rozhrani (12)
pfifazen modul hlavni fidici logiky (13) a k ni podtizené logiky tvofené alespori:
a) modulem pro pfeddefinované funkce (14) univerzalni telematické mobilni jednotky (1),
b) modulem pro pieddefinované parametry databazi (15) univerzalni telematické mobilni jed-
notky (1),
¢) modulem pfeddefinovanych zakonnych a ptedpisovych norem (16), a
d) modulem s pfeddefinovanymi systémovymi sluzbami (17),
pfiGemz modul hlavni fidici logiky (13) je vybaven algoritmem k fizené dalkové prezentaci, pre-
naSeni a implementovani informaci prostfednictvim jen pfeddefinovanych znaki a/nebo kédi a
pfesné typizovanych zprav, metodicky uloZenych v ptfeddefinovanych databazich v modulech
(14, 15, 16 a 17) univerzalni telematické mobilni jednotky (1) a obsazenych v jadru systému (2)
a pristupujiciho okoli (5), pro sniZeni narokd na vzéjemné komunikacni vazby.

2.  Univerzalni telematicka mobilni jednotka podle néroku 1, vyznadujici se tim,
ze databaze jadra systému (2), modulu pro pteddefinované funkce (14) univerzalni telematické
mobilni jednotky (1), modulu pro pieddefinované parametry databazi (15) univerzalni telema-
tické mobilni jednotky (1), modulu pfeddefinovanych zakonnych a ptedpisovych norem (16) a
modulu s pfeddefinovanymi systémovymi sluzbami (17), jsou vlozeny do elektronického chipu.

1 vykres
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