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Zarizeni pro monitorovani a vyhodnocovani zpisobu jizdy, zejména Zaka

autoskoly

Oblast techniky

Vynalez se tyka zafizeni pro monitorovani a vyhodnocovani zpisobu
jizdy, zejména zdka autoSkoly, které je tvofené v automobilu uloZenym
pocitadem a k jeho vstuplim pfipojenou sbérnici CAN, alespoii jednou kamerou
se zornym polem odpovidajicim zornému poli fidi¢e automobilu a piijimacem
polohového druzicového systému pro uréeni okamzité polohy automobilu,
pfi¢emz ke vstupim sbérnice CAN jsou dale pfipojeny alesponi jedno idlo ze
skupiny ¢idel zahrnujicich ¢idlo miry natoCeni volantu, ¢idlo miry seSlapnuti
akcelera¢niho pedalu, ¢idlo zafazeného rychlostniho stupné, Cidlo miry

seSlapnuti brzdového pedalu a ¢idlo miry seSlapnuti spojkového pedalu.

Dosavadni stav techniky

P¥i praktické vyuce fidict zpravidla sedi za volantem Zak autoskoly, ktery
fidi zku3ebni vozidlo, a vedle ného sedi instruktor, ktery sleduje, jak si zak
poc¢ina v silni¢nim provozu a mé vétsi ¢i mensi moznost ovlivnit fizeni vozidla.
Ma napf. paralelni brzdovy, spojkovy a plynovy pedal a dosadhne na volant
zkusebniho vozidla.

V prubéhu jizdy dochazi ke slozitym situacim, které vyZaduji okamZita
rozhodnuti fidi¢e. Ridi¢ musi ¢asto sou¢asné brat v ivahu fadu okolnosti jako
jsou dopravni znacky, svételnou signalizaci, pfekdzky na silnici ¢i nékdy
nestandardni chovani ostatnich u¢astniku silni¢niho provozu. Instruktor nemtize
vie zakovi dusledné vysvétlit v kratiCkém Case, ktery ma zak ke pfijeti
rozhodnuti, jak okamzitou situaci vyresit. Pfi hodnoceni jizdy po jejim ukondeni
pak uZ ani Zdk, ani instruktor nemaji prislusné situace, kdy doslo k chybam nebo
zavahani Z4ka, pfesné v paméti a tak se vyuka nékdy miji s G¢inkem, ktery by

jinak mohla mit.
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Podstata vynalezu

Uvedené nedostatky dosavadniho stavu techniky do znaéné miry eliminuje
zafizeni pro monitorovani a vyhodnocovani zptisobu jizdy, zejména zaka
autoskoly, tvofené v automobilu ulozenym pocitacem a k jeho vstupu
piipojenou sbérnici CAN, alespori jednou kamerou se zornym polem
odpovidajicim zornému poli fidi¢e automobilu a pfijimacem polohového
druzicového systému pro urceni okamzité polohy automobilu, pfi¢emz ke
vstupim sbérnice CAN jsou dale piipojeny alespon jedno ¢idlo ze skupiny ¢idel
zahrnujicich ¢idlo miry nato€eni volantu, ¢idlo miry seslapnuti akcelera¢niho
pedalu, ¢idlo zarazeného rychlostniho stupné, ¢idlo miry seslapnuti brzdového
pedalu a Cidlo miry seSlapnuti spojkového pedalu, kde podstatou vynalezu je, ze
ke vstupum sbérnice CAN je déle pfipojen méfi¢ zrychleni automobilu v
prostoru a/nebo alesponi jeden mé&fi¢ ze skupiny méfich zahrnujicich mérié
vzdalenosti ujeté automobilem a méfi¢ okamzité rychlosti automobilu, zatimco k
vystupu pocitace je pfipojena zaznamova jednotka pro zaznam a ¢asovou
synchronizaci udaji vstupujicich do pocitace ze sbérnice CAN, z pfijimace
polohového druzicového systému a z kamery.

Ve vyhodném provedeni vynélezu je ke vstupu pocitace dale pfipojena
jednotka pro meéfeni vzdalenosti vozidla nachazejiciho se v draze automobilu a
rychlosti vzajemného pfiblizovani se vozidla a automobilu.

V jiném vyhodném provedeni vynalezu je ke vstupu poéitace nebo
sb&rice CAN je dale ptipojen skener ocnich pohybi fidice.

V jesté jiném vyhodném provedeni vynalezu je ke vstupu poéitace nebo
sbérnice CAN je dale pripojena na stieSe vozidla umisténa kamera s objektivem

typu rybi oko.
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Konecné v dal$im vyhodném provedeni vynalezu je ke vstupu pocitace
nebo sbérnice CAN je dale pripojen modul snimani 0daji o aktudlnim pocasi

jako je indikace dest&, vlhkosti, teploty a svéteinych podminek.

Prehled obrazku na vvkresech

Vynalez bude dale podrobné&ji popsan podle pfilozeného vykresu, na némz
je znazornéno piikladné provedeni zafizeni pro monitorovani a vyhodnocovani

zpusobu jizdy podle vynalezu.

Priklady provedeni vynalezu

Zafizeni pro monitorovani a vyhodnocovani zpusobu jizdy, zejména Zzaka
autoSkoly, znazornéné na pfiloZeném obrazku, je tvofeno v automobilu
uloZenym pocitacem 1 a k jeho vstupu pfipojenou sbérnici 2 CAN, k jejimz
vstupiim je pfipojena skupina ¢idel a méfi¢h. K dal$im vstupiim poéitage 1 jsou
piipojeny kamera 3 se zornym polem odpovidajicim zornému poli zaka, ktery je
souCasné fidi¢em automobilu, a pfijima¢ 4 polohového druzicového systému pro
uréeni okamzité polohy automobilu, zatimco k vystupu pocitace 1 je pfipojena
zaznamova jednotka § pro zdznam a ¢asovou synchronizaci udaji vstupujicich
do pocitace ze sbémice 2 CAN, pfijimace 4 polohového druzicového systému a
kamery 3. Skupina ¢idel, pfipojenych ke sbémici 2 CAN zahrnuje ¢idlo § miry
natoceni volantu, ¢idlo 7 miry seSlapnuti akceleracniho pedalu, ¢idlo 8
zatazeného rychlostniho stupné, ¢idlo 9 miry seslapnuti brzdového pedalu a
¢idlo 10 miry seslapnuti spojkového pedalu. Skupina méfi¢h zahrnuje v
ptikladném provedeni méfi¢ 11 vzdalenosti ujeté automobilem, méfic 12
okamZité rychlosti automobilu a mefi¢ 13 zrychleni automobilu v prostoru. Dale
je ke vstupu pocitace 1 pfipojena jednotka 14 pro méfeni vzdalenosti vozidla
nachazejiciho se v draze automobilu a rychlosti vzajemného piiblizovani se
vozidla a automobilu. Ke vstupu pocitace 1 je dale piipojen skener 15 pohybu

o¢i FidiCe, na stieSe vozidla umisténd kamera 16 s objektivem typu rybi oko a
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modul 17 snimdni udaji o aktualnim pocasi jako je indikace desté, vlhkosti,
teploty a svételnych podminek.

V Cinnosti zafizeni pro monitorovani a vyhodnocovani zpuasobu jizdy,
zejména Zaka autoSkoly, snima ¢idlo 6 miry natofeni volantu okamzité natoceni
volantu a tuto informaci predava pres sbérici 2 CAN do potitaée 1. Cidlo 7
miry seSlapnuti akcelera¢niho pedélu snima okamzitou miru ses§lapnuti
akceleracniho pedalu a tuto informaci pfedava pres sbérnici 2 CAN do pocitace
1. Cidlo 8 zafazeného rychlostniho stupné dava sbérnici 2 CAN informaci o
tom, ktery rychlostni stupefi je v daném okamziku zatazen. Cidlo 9 miry
seSlapnuti brzdového pedéalu snimé okamzZitou miru seslapnuti brzdového pedalu
a tuto informaci pfedava ptes sbérnici 2 CAN do pogitace 1. Cidlo 10 miry
seslapnuti spojkového pedalu snima okamzitou miru sesldpnuti spojkového
pedélu a tuto informaci pfedava pres sbémici 2 CAN do pocitace 1. Méfi¢ 11
vzdalenosti ujeté automobilem méFi vzdalenost ujetou automobilem a informaci
otéto vzdalenosti pfedava pies sbérnici 2 CAN do pocitate 1, méfi¢ 12 okamzité
rychlosti automobilu méii okamzitou rychlost automobilu a méfi¢ 13 zrychleni
automobilu v prostoru méfi okamzité zrychleni automobilu ve vSech tfech
prostorovych osach a informaci o okamzitém zrychleni pfedava pfes sbérnici 2
CAN do pocitace 1. Soucasné kamera 3 se zornym polem odpovidajicim
zornému poli Zéka, ktery je fidi¢em automobilu, snima obrazek, ktery pied
sebou v daném okamzZiku vidi fidi¢ automobilu a vysila videosignal do po¢itage
1. Pfijima¢ 4 polohového druzicového systému pro uréeni okamzité polohy
automobilu pak pribezné pfedava pocitaci 1 signal s informaci o okamZité
poloze automobilu, coZz umozni pozd€ji piesné lokalizovat naptiklad kazdou
zaznamenanou kritickou situaci, ktera se vyskytne pii fizeni automobilu. Skener
15 pohybti o¢i Fidi¢e snima v pribéhu jizdy pohyby o¢i fidiée, z nichz lze
rozpoznat soustfedéni fidi¢e na jizdu, jeho pfipadnou Gnavu, jeho v§imavost
vuci dopravni situaci i to, sleduje-li fidi€ nejen situaci pied sebou, ale i vedle

sebe vletné zpétnych zrcatek automobilu. Zdznam pohybt o¢i Fidice je
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synchronizovan s ostatnimi udaji, jako je pohled kamery 3 se zornym polem
odpovidajicim zornému poli zaka i s fidi¢ovou manipulaci s ovladacimi prvky
vozidla, z ¢ehoz 1ze dovodit adekvatnost Fidi¢ovych reakci. Na stfeSe vozidla
umisténa kamera 16 s objektivem typu rybi oko dava perfekini pfehled o
dopravni situaci a Gdaje z ni umoZnuji zhodnotit napftiklad fidi¢ovu piedvidavost
a jeho celkovy prehled o dopravni situaci, v niz se nachazi. Modul 17 snimani
adaju o aktualnim pocasi jako je indikace desté, vihkosti, teploty a svételnych
podminek pak dava informaci o tom, v jakych podminkach fidi€ jede a je-1i jeho
jizda adekvatni tomu, jaka nebezpeéi, jako jsou vlhkost vozovky, niledi a
podobné, mu hrozi. Vyhodnoceni rychlosti vozidla v navaznosti na okamzité
svételné podminky rovnéz ukazuje, je-li fidi€ uvazlivy nebo je-li potencialni
hrozbou pro své okoli.

Pocita¢ 1 pfiradi kazdou z pfijatych informaci k danému ¢asovému
okamziku a takto zesynchronizované informace ptreda zaznamové jednotce 5.
Zaznamova jednotka 5 zaznamend vSechny udaje prichazejici ze sbérnici 2 CAN
do poéitade 1 ve vzajemné synchronizaci a pfifadi je k soucasné
zaznamenavanému videosignalu z kamery 3 a k 0daji o poloze vozidla z
ptijimace 4 polohového druzicového systému pro uréeni okamzité polohy
automobilu.

Automobil je v piikladném provedeni vybaven 1 jednotkou 14 pro méfeni
vzdalenosti vozidla nachazejiciho se v draze automobilu a rychlosti vzajemného
pfibliZovani se vozidla a automobilu, ktera mizZe byt vybavena signaliza¢nim
systémem upozorfiujicim na nebezpeci mozného stietu. Ze vzdalenosti vozidla
nachazejiciho se v draze automobilu a rychlosti jejich vzajemného pfiblizovani a
Ize snadno spocitat brzdnou drahu za pfedpokladu, ze brzdit budou jak
automobil, tak protijedouci vozidlo, piipadné Ize spocitat, kolik ¢asu ma fidi¢
automobilu na to, aby se protijedoucimu vozidlu vyhnul. Ze zndmé okamzité

absolutni rychlosti automobilu pak lze snadno spocitat, jaké zatofeni volantem v
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jakém Casovém useku si miZe dovolit a kdy nejpozd¢€ji musi zacit s vyhybacim
manévrem, aby nedoslo ke kolizi ani ke smyku automobiiu.

Po skonceni jizdy pak instruktor pfehraje zdznam z jizdy sobé i zdkovi,
pficemz tento zaznam miize v kritickych okamzicich zastavit, aby tak ziskal ¢as
pro detailni vysvétleni nastalé dopravni situace Zakovi. Na zaznamu je vidét to,
co vidél zak v daném okamziku a v jaké vychozi pozici byl, to jest jaka byla
situace v jednotlivych okamzicich jizdy, v€etné toho, jaké dopravni znaceni mél
zak pfed o¢ima, jak tuto situaci zak fesil a jakych se pfitom dopustil chyb. Ze
zaznamu lze zjistit, s jakym zpozdénim Zak reagoval na novou situaci, jestli
reagoval adekvatng, jestli na ptiklad nebrzdil pozdé€ a proto zbytecné razantné,
coZ je mozné odecist ze zrychleni ve sméru jizdy, jestli nezatacel v pfilisnée
rychlosti, coZ je mozZné odecdist ze stranového zrychleni, jestli reagoval
adekvatné na pfekazky na vozovce, napf. vytluky, coZ je mozné odecist ze
zrychleni ve svislém sméru a podobné€. Ze zaznamu lze zjistit i to, jestli Z&k
spravné fadil rychlosti, a to porovnanim tdaju o rychlosti vozidla a o zafazeném
rychlostnim stupni, ptipadn& o rychlosti vozidla v okamZiku fazeni rychlostniho
stupné. Ze zaznamu lze konecné zjistit i to, jestli Zak spravné pouziva pfi fazeni
spojkovy pedal a s pfihlédnutim k hodnotdm zrychleni ve sméru jizdy i to, je-li
jeho jizda i pfi fazeni plynula. Ze viech zjist'ovanych hodnot si Ize vytvofit
dokonaly obraz o stylu jizdy Zdka i1 o tom, co je tfeba mu vysvétlit a v em se
musi jeSté zlepSovat.

Po jizdé pfitom lze snadno odlisit chyby nepodstatné od chyb fatalnich,
které by mohly mit za nasledek havarii, coz je zejména dulezité pii zkuSebni
jizdé, pfi které by mé&l zak prokazat, ze zviadl ridi¢ské uméni a Ze nebude

piedstavovat na silnici potencialni nebezpeci.

Prumyslova vyuzitelnost

Vynalez lze s vyhodou vyuzit zejména pro vybaveni vozidel autoSkol.
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Patentové naroky

1. Zafizeni pro monitorovani a vyhodnocovani zpusobu jizdy, zejména
zaka autoskoly, tvorené v automobilu uloZenym poc¢itacem (1) a k jeho vstuptim
piipojenou sbérnici (2) CAN, alespoii jednou kamerou (3) se zornym polem
odpovidajicim zornému poli fidiCe automobilu a piijimacem (4) polohového
druzicového systému pro urceni okamzité polohy automobilu, pfi¢emz ke
vstupum sbérnice (2) CAN jsou dale pfipojeny alespori jedno ¢idlo ze skupiny
¢idel zahrnujicich ¢idlo (6) miry nato€eni volantu, ¢idlo (7) miry seSlapnuti
akcelera¢niho pedalu, Cidlo (8) zafazeného rychlostniho stupné, ¢idlo (9) miry
seSlapnuti brzdového pedalu a ¢idlo (10) miry se§lapnuti spojkového pedalu,
vyznadujici se tim, Zeke vstuplim sbémice (2) CAN je dale
pfipojen méfic (13) zrychleni automobilu v prostoru a/nebo alespon jeden méfi¢
ze skupiny méfi¢l zahrnujicich méfi¢ (11) vzdalenosti ujeté automobilem a
mefi€ (12) okamzité rychlosti automobilu, zatimco k vystupu pocitace (1) je
piipojena zaznamova jednotka (5) pro zaznam a ¢asovou synchronizaci udaju
vstupujicich do pocitace (1) ze sbémice (2) CAN, z piijimace (4) polohového

druZzicového systému a z kamery (3).

2. Zatizeni pro monitorovani a vyhodnocovéni zplisobu jizdy podle
narokul, vyznacéujici se tim, Zeke vstupu pocitace (1) je dale
pfipojena jednotka (14) pro méfeni vzdéalenosti vozidla nachazejiciho se v draze

automobilu a rychlosti vzajemného pfiblizovani se vozidla a automobilu.
3. Zafizeni pro monitorovani a vyhodnocovani zpusobu jizdy podle

narokul, vyzmnacéujici se tim, Zeke vstupu pocitace (1) nebo

sbérnice (2) CAN je dale ptipojen skener (15) o€nich pohybi fidice.
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4. Zatizeni pro monitorovani a vyhodnocovani zplsobu jizdy podle
narokul, vyznacujici se tim, Zeke vstupu poditace (1) nebo
sbémice (2) CAN je dale pfipojena na stiese vozidla umisténd kamera (16} s

objektivem typu rybi oko.

5. Zarizeni pro monitorovani a vyhodnocovani zpusobu jizdy podle
narokul, vyznacdujici se tim, Zeke vstupu pocitace (1) nebo
sbérnice (2) CAN je dale pfipojen modul (17) snimani tidajt o aktualnim pocasi

jako je indikace desté, vlhkosti, teploty a svételnych podminek.
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