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Zarizeni pro vzdaleny dohled nad alesporii jednim autonomné vedenym kolejovym vozidlem

Oblast techniky

Predkladané technické feSeni se tyka systému a procesu urCenych pro vzdaleny dohled nad
autonomn¢ vedenym kolejovym vozidlem nebo soupravou tvofenou témito vozidly, pro
komunikaci mezi kolejovym vozidlem a dispeerem autonomniho provozu a pro prevzeti kontroly
nad kolejovym vozidlem vzdalenym operatorem nebo operatorem v daném kolejovém vozidle.

Dosavadni stav techniky

V soucasnosti doprava na Zeleznici funguje na takovém principu, ze v kolejovém vozidle je
vyzadovana pfitomnost strojvedouciho, ktery fidi kolejové vozidlo, dohlizi nad jeho jizdou
a reaguje na pripadné vzniklé udalosti.

V pripad¢ provozu ve stupni automatizace Grade of Automation 3 (dale len GoA3) nebo GoA4
(definované Mezinarodni asociaci pro vefejnou dopravu UITP: Union Internationale des
Transports Publics), je kolejové vozidlo fizeno plné automaticky bez pritomnosti strojvedouciho
¢1obsluhy. V pripadé GoA3 se v kolejovém vozidle nachazi doprovodny personal vlaku,
v pripadé GoA4 se v kolejovém vozidle nenachazi Zadny personal.

V obou pripadech je vhodné zajistit dohled nad autonomné vedenym kolejovym vozidlem na
vzdaleném pracovisti prostfednictvim dohledového zarizeni, ve kterém dispecer autonomniho
provozu dohlizi na jemu pfidélena autonomni kolejova vozidla a/nebo autonomni vlakové
soupravy tvorfené témito vozidly. V pripad¢ nutnosti je schopen vyhodnotit vzniklé situace, které
mohou nastat a uskute¢nit k tomu odpovidajici ukony, napfiklad pfedat fizeni vlaku ve snizeném
stupni automatizace operatorovi, ktery muze vlak ridit prostfednictvim zafizeni pro vzdalen¢ fizeni
nebo pomoci zafizeni pro lokalni fizeni. V prfipad¢ nutnosti je operator rovnéz schopen fidit posun
a sprahovani vlaku prostfednictvim zafizeni pro vzdalené fizeni nebo pomoci zafizeni pro lokalni
fizeni.

Operatorem se rozumi osoba pridélena k autonomnimu kolejovému vozidlu nebo souprave z téchto
vozidel, ktera zodpovida za jeho jizdu a ma potfebna opravnéni a skoleni k fizeni autonomniho
kolejového vozidla v daném stupni automatizace.

Urcity stupen automatizace existuje také v jinych druzich dopravy. Jde hlavné o leteckou dopravu,
ktera vyuziva funkci autopilota, a Zelezni¢ni dopravu na draze specialni, jako je metro, ktera
vyuziva automatické vedeni vlaku. AvSak oproti témto dvéma vzpominanym druhim dopravy
Na rozdil od letadla, které leti ve vzduchu a soupravy v uzavieném prostiedi metra, musi vlak
na konvenéni draze v otevieném prostfedi o mnoho vice interagovat s okolnim prostfedim a je
tu né¢kolikanasobné vyssi pravdépodobnost mimoradné udalosti, se kterou si musi autonomni vlak
poradit a vyrtesit. Z tohoto duvodu je nutné predlozit komplexni systém fungovani autonomniho
vlaku a také komplexni systém kontroly spravného fungovani a komunikace. Proto se v tomto
pfipad¢ konvenéni drahy s otevienym prostfedim nemohou pouZit stavajici feSeni z jinych oblasti
dopravy. Krom¢ aspektu otevieného prostredi je tfeba pocitat také s tim, Ze v konvencni zelezniéni
dopravé je provozovan, na rozdil od metra, heterogenni vozovy park s ruznymi typy
vlaku - nakladni vlaky, osobni pfiméstské, osobni dalkové, vysokorychlostni vlaky atp., které maji
ruzné naroky na provoz a sledovani a toto je nutn¢ reflektovat v dispecerském systému.

V soucasnosti v oblasti konvencni Zelezni¢ni dopravy chybi systém zajisStujici dohledovou Cinnost
nad autonomnim Zelezni¢nim provozem, ktery by umoznil staly dozor nad jednotlivymi vlaky
a dale by umoznil zasah personalem. Existujici feSeni danou problematiku nefesi, jedna se bud’
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o zafizeni uzce pracujici pouze s infrastrukturou, pfipadné zabezpecCovacim zafizenim, anebo
poskytujici pohled na Zelezniéni provoz z ¢isté dopravné-provozniho hlediska. Predkladané reseni
ma piedpoklady skloubit pro dohled nad autonomnim provozem vlaku zdroje z jednotlivych jiz
existujicich systému, at’ uz se jedna o ¢asti zabezpecovaciho nebo dopravné-provozniho zafizeni,
které jsou funk¢né rozsifeny a doplnény o udaje vhodné a nutné pfimo pro autonomni provoz na
zeleznici. Integrace takové funkcénosti do soucasnych systému by byla financné nakladna a vedla
by k potfeb¢ udrzovat n¢kolik verzi daného systému jak pro Zeleznici s autonomnim provozem, tak
pro klasickou konvencni Zzeleznici bez autonomniho provozu. Z hlediska provozniho,
ekonomického a bezpecnostniho je vhodné k dané problematice pristupovat modularné vytvorenim
nového systému pro dohled a feSeni udalosti nad autonomnim Zelezni¢nim provozem, nez provadét
integraci do n¢kolika stavajicich systému.

Podstata technického feSeni

Vyse uvedené nedostatky jsou do znacné miry odstranény zafizenim pro vzdaleny dohled nad
alespon jednim autonomné vedenym kolejovym vozidlem, opatfenym senzory a pohybujicim se
po kolejove¢ trati s moznosti vyskytu prekazek, podle tohoto technického feseni. Jeho podstatou je
to, Ze je opatfeno trvalym spojenim vozidla s dohledovym zafizenim dispeéera a zdznamovym
zafizenim, pfiemz zaznamové zafizeni je propojeno s dohledovym zafizenim a dohledové zafizeni
je propojeno s komunikacnim zafizenim osoby nachazejici se v kolejovém vozidle.

Kolejové vozidlo je s vyhodou opatfeno vzdalenym fizenim ovladanym vzdalenym operatorem.

Kolejové vozidlo, dohledové zafizeni a vzdalené fizeni jsou ve vyhodném provedeni propojeny
s dals$im kolejovym vozidlem.

Jeden aspekt prezentovaného technického feseni muze poskytnout zptsob vzdaleného dohledu nad
autonomnim kolejovym vozidlem nebo soupravou téchto vozidel. Zpusob mize zahrovat
dohledové zafizeni, pomoci které¢ho dispecer autonomniho provozu sleduje aktualni stav a polohu
autonomnich kolejovych vozidel a autonomnich vlakovych souprav. V pfipadé nutnosti je schopen
vyhodnotit vzniklé situace, které mohou nastat a uskute¢nit k tomu odpovidajici ukony, naptiklad
predat vlak ve snizeném stupni automatizace operatorovi, ktery muze vlak fidit prostfednictvim
zafizeni pro vzdalené fizeni nebo pomoci zarizeni pro lokalni fizeni. V pfipad¢ nutnosti je operator
rovnéz schopen ridit posun a sprfahovani vlaku prostfednictvim zafizeni pro vzdalené fizeni nebo
pomoci zafizeni pro lokalni fizeni.

Dal§i aspekt prezentovaného technického feSeni muze poskytnout zplisob predani fizeni
autonomniho kolejového vozidla nebo soupravy z téchto vozidel operatorovi. Toto pfedani pomoci
dohledového zafizeni uskuteéiuje dispecer autonomniho provozu, ktery také dale uréi, jaky zptsob
fizeni a uroven automatizace prfevede na operatora.

Oproti jinym existyjicim patentim vénujicim se problematice autonomniho vlaku a provozu tento
patent nabizi komplexni fungovani systému autonomniho provozu, pfi¢emz se nezaméruje pouze
na samotny autonomni vlak, ale dava duraz také na vzdaleny dohled a kontrolu vlaku ana
komunikaci mezi vlakem a dalsimi objekty, se kterymi interaguje.

Diky fungujicimu systému autonomniho vlaku, dispecerského prostredi a €innosti operatora miize
Zelezniéni doprava ziskat n¢kolik novych benefiti. Diky senzorim, které dokaZzou monitorovat
okoli vlaku béhem jizdy a pokro€ilému inteligentnimu rozhodovacimu systému se navysi
bezpecnost vlaku, a to 1 v situacich snizené viditelnosti, kdy ma strojvedouci zhorSené podminky.
Napfiklad diky LIDARu a infracervené kamefe muze autonomni vlak detekovat prekazky v mlze
na vétsi vzdalenost neZ strojvedouci a tim rychleji reagovat na vzniklé okolnosti a predchazet
potencialni nebezpecné situaci. Také se eliminuji nebezpecné situace vznikajici kvili nepozornosti,
respektive tnavé strojvedouciho, napf. prehlédnuté navéstidlo ,,Stij*. Neustaly dohled dispecera
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nad autonomnimi vlaky také zvysSuje bezpecnost autonomniho provozu, kdy pfimé neustalé
komunikacni spojeni s autonomnim vlakem umoziuje rychle a efektivné reagovat na vzniklou
mimofadnou situaci. Tim se zvySuje také efektivita provozu zelezniéni dopravy a muze to pomoct
1 pfi nedostatku kvalifikovaného personalu. Fungujici systém autonomniho provozu muze vést ke
zvySeni atraktivity a zajmu cestujicich o Zelezni¢ni dopravu. VEtsi mnozstvi prepravenych osob po
zeleznici pak maze vyrazn¢ snizit celkovou zat€z zivotniho prostiedi, protoze zelezni¢ni doprava
je velmi energeticky efektivni druh dopravy.

Vyhodou feseni je integrace dat z jednotlivych systému autonomnich vlaku a dat specifickych pro
autonomni provoz do jednoho systému. Cely komplexni systém se sklada z dohledového terminalu,
serverového datového ulozisté, planovace misi autonomnich vlaku, aplikace vzdaleného fizeni
a komunikac¢niho zafizeni.

Serverové datové ulozisté umoziuje ukladat potfebné informace o dohliZzenych vlacich, bezpecné
uchovava provozni udaje a operace vazajici se k autonomnimu provozu, zajiStuje autorizaci
a autentifikaci uZzivateli a operatoru a spravuje jednotlivé vlaky mezi dohledové pracoviste
a operatory.

Aplikace vzdaleného fizeni umoZznuje v pripadé potfeby vzdalené vedeni vlaku.

Servisni aplikace umoziuje servisni zasahy do systému autonomniho vlaku, jejich diagnostiku,
kalibraci, konfiguraci, vycCitani dat a zaznama.

Terminal zajistuje dohled nad jednotlivymi vlaky pro danou oblast nebo pracovisté. Umoziiuje
zobrazeni provoznich dat vlaku, komunikaci mezi dohledovym centrem a operatorem vlaku
a umoznuje upravit rezim fizeni a bezpecné jej predat operatorovi. Dale umoznuje monitorovat
stav nové budované infrastruktury pro autonomni provoz, jako jsou stacionarni kamerové systémy,
optické zavory atd.

Planovac misi zajistuje spravu jednotlivych ukonu, které ma vlak provést, pfipadné asociovat misi
vlaku s jizdnim fadem apod.

Umoziiuje napojeni na stavajici systémy: GTN - jizdni fady, provozni informace, ETCS, napojeni
na konvencni zabezpecCovaci zafizeni, napf. diagnosticka data o zabezpeCovacim zafizeni.

Objasnéni vvkresu

Zarizeni pro vzdaleny dohled nad alespori jednim autonomn¢ vedenym kolejovym vozidlem podle
tohoto technického feseni bude podrobnéji popsano na konkrétnich prikladech provedeni s pomoci
prilozenych vykresu, ve kterych na:

obr.1 je zakladni schéma propojeni autonomniho kolejového vozidla a vzdaleného
dispecerského pracovisté a jejich vzajemné komunikace;

obr.2  je schéma propojeni autonomniho kolejového vozidla, vzdaleného dispecerského
pracovisté a vzdaleného operatora a jejich vzajemné komunikace a pfedavani pravomoci
nad fizenim kolejového vozidla; a

obr.3  je schéma propojeni autonomnich kolejovych vozidel, vzdaleného dispecerského
pracovisté a vzdaleného operatora a jejich vzajemné komunikace a pfedavani pravomoci
nad fizenim pfi posunu nebo spojovani jednotlivych autonomnich kolejovych vozidel.

Je tfeba poznamenat, ze kvuli zjednoduSeni a prehlednosti ilustraci nemusi byt jednotlivé ¢asti
nacrtu ve stejném méfitku. Popisné Cislice maji u jednotlivych nacrta vzdy stejny vyznam tehdy,
pokud oznacuji stejné nebo analogické prvky.
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Priklady uskuteénéni technického feSeni

V nasledujicim popisu jsou specifikovany ruzné aspekty predkladaného technického reseni.
Pro ucely dukladného pochopeni predkladané¢ho technického feSeni jsou v popisu uvedeny
konkrétni konfigurace prvki a specifické podrobnosti. Odbornikovi v oboru vSak bude zfejmé, ze
predkladané technické fesSeni muze byt praktikovano bez konkrétnich podrobnosti, které jsou zde
uvedeny. Krom¢ toho mohou byt dobre znamé prvky vynechany nebo zjednoduseny, aby nezahltily
a neznepiehlednily predlozené technické feSeni. S odkazem na pfilozené nacrty je tfeba zdiraznit,
7z¢ zobrazené udaje jsou pouze prikladové slouzici pro ucely nazomé diskuse o predloZzeném
technickém feseni a jsou uvedené z divodu poskytnuti toho, co je povazovano za nejuziteéné)si
a lehce srozumitelny popis principti a koncepénich aspektii technického feseni. V tomto ohledu
neni uéinén zadny pokus ukazat konkrétni detaily tohoto technického feSeni podrobnéji, nez jen
takové detaily, které jsou nutné pro zakladni pochopeni tohoto technického feseni. Popis tohoto
technického feseni veetné naértu odpovida takové urovni pochopeni, aby odbornikovi v oboru bylo
objasnéno, jak je mozné ¢asti tohoto technického feseni pouzit v praxi.

Predtim, nez bude podrobn¢ vysvétlen alespon jeden priklad provedeni tohoto technického reseni,
je tfeba zduraznit, Ze toto technického feSeni neni omezeno ve své aplikaci na podrobnosti
konstrukce a usporadani komponentii uvedenych v nasledujicim popisu nebo znazoménych na
nacrtech. Toto technické feseni je aplikovatelné na dalSich provedenich, které je mozné praktikovat
riznymi zpusoby, stejn¢ tak jako v kombinaci popsanych provedeni. Také se rozumi, ze pouzité
nazvoslovi a terminologie slouZzi pouze pro ucely popisu a nemély by byt povazovany za omezujici.

Na obr. 1 je schematicky zobrazeno propojeni autonomniho kolejového vozidla a vzdaleného
dispecerského pracovisté a jejich vzajemné komunikace.

Je zde znazoméno kolejové vozidlo 100 nachazejici se na kolejové trati 110. Kolejové vozidlo 100
je osazeno senzory 120, které slouzi k tomu, aby kolejové vozidlo mohlo jezdit autonomné bez
strojvedouciho nebo bez obsluhy. Tyto senzory 120 mohou byt rizné typy kamer, napf. kamera
s vysokym rozliSenim, termo-kamera, stereo-kamera, ale také jina zafizeni pracujici na jiném
principu, napt. LIDAR, sonar, ultrazvuk. Kolejové vozidlo 100 pomoci senzort 120 sleduje situaci
na kolejové trati 110 a jeji okoli a nasledn¢ vyhodnocuje situaci. Kolejové vozidlo 100 téz posila
informace o svém stavu dispecerovi 130 v dispecerském pracovisti. Tyto informace jsou zobrazeny
prostrednictvim dohledového zafizeni 140. Mezi posilané informace miiZe patfit aktualni poloha
kolejového vozidla 100, aktualni stav a data ze senzoru 120, stav vSech syst¢ému kolejového
vozidla 100, informace souvisgjici s provozem kolejového vozidla 100 a podobné. Dale kolejove
vozidlo 100 odesila dilezita provozni data do zaznamového zafizeni 150, napfiklad detekce
prekazky, zastaveni vozidla, ktera mohou byt kdykoliv vyzadana k zobrazeni dispeCerem 130
prostfednictvim dohledového zarizeni 140.

Dispecer 130 muze pomoci dohledového zarizeni 140 komunikovat s kolejovym vozidlem 100
popfipad€ s osobou s komunika¢nim =zafizenim 160 nachazejicim se v daném kolejovém
vozidle 100 a na zaklad¢ této komunikace mize vyhodnotit stav kolejového vozidla 100 a provozni
situaci na kolejové trati 110. Osobou s komunikac¢nim zafizenim 160 se rozumi jakykoliv personal
provozovatele kolejového vozidla 100, ktery spliiuje nastavené podminky provozovatele pro
pozadované ukony dispecerem 130. V pfipadé nutnosti muze dispecer 130 pomoci dohledového
zafizeni 140 napriklad zastavit kolejové vozidlo 100.

Na obr. 2 je schematicky zobrazeno propojeni autonomniho kolejového vozidla, vzdaleného
dispecerského pracovisté a vzdaleného operatora, vcetn¢ jejich vzajemné komunikace a predavani
opravnéni nad fizenim kolejového vozidla.

Pokud kolejové vozidlo 100 zaznamena za pomoci senzoru 120 na kolejové trati 110 prekazku 200
aje nutng jej zastavit, anebo pokud dojde k vypadku senzoru 120, pfipadné k jakymkoli dal§im
okolnostem vyZadujicim vyhodnoceni vzniklé situace, a to jak v kolejovém vozidle 100, anebo
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v jeho okoli, tak o dané skutecnosti kolejové vozidlo 100 neprodlené informuje dispecera 130
v dispecerském pracovisti prostfednictvim dohledového zafizeni 140 a zaroven je dana udalost
zapsana do zaznamového zafizeni 150. Dispecer 130 nasledné vyhodnoti situaci za pomoci
informaci ze senzora 120 a dalSich dat odeslanych kolejovym vozidlem 100 a rozhodne, zda
kolejové vozidlo 100 muze pokracovat v autonomni jizd€. Dispecer 130 ma moznost prohlédnout
st aktualni data pro vyhodnoceni vzniklé situace, pripadné vyzadat si data zpétn¢€ ze zaznamového
zafizeni 150.

V pripadé, ze dispecer 130 vyhodnoti, Zze kolejové vozidlo 100 nemuze pokracovat dale
v autonomni jizdé, musi rozhodnout o pfedani fizeni kolejového vozidla 100 vzdalenému
operatorovi 210. Dle situace dispecer 130 prostiednictvim dohledového zafizeni 140 nejdfive zvoli
typ vzdaleného fizeni odpovidajici danému stupni automatizace. Mize zvolit moznost, Ze vzdaleny
operator 210 bude mit plnou kontrolu nad kolejovym vozidlem 100 nebo muze udélit vzdalenému
operatorovi 210 jen zjednoduSené rizeni kolejového vozidla 100. V tomto pripadé kolejove
vozidlo 100 funguje v caste€né autonomnim rezimu pod pfimym nepfetrzitym dohledem
vzdaleného operatora 210.

Po zvoleni zpusobu fizeni dispecer 130 prostfednictvim dohledového zafizeni 140 vybere
dostupn¢ho vzdaleného operatora 210 s odpovidajicim opravnénim Fidit kolejové vozidlo 100
v daném stupni automatizace. Po vybrani konkrétniho vzdalen¢ho operatora 210 dispecer 130
pozada prostfednictvim dohledového =zafizeni 140 o prevzeti kontroly nad kolejovym
vozidlem 100 vybraného vzdaleného operatora 210. Toto prevzeti je mozné pouze v piipadé, pokud
je kolejové vozidlo 100 v bezpecném stavu, ktery je uréen danou legislativou a provoznimi
predpisy provozovatele kolejového vozidla 100. Jakmile vzdaleny operator 210 potvrdi prevzeti
kontroly nad kolejovym vozidlem 100, muze zaéit ovladat pridélené kolejové vozidlo 100
prostrednictvim zarizeni pro vzdalené fizeni 220. Kolejové vozidlo 100 odesila na zafizeni pro
vzdalené fizeni 220 potfebna data pro fizeni vlaku a soucasné je odesila na dohledové zafizeni 140.
Posilana data na zafizeni vzdaleného fizeni 220 odpovidaji zvolenému zptisobu fizeni kolejového
vozidla 100. DispeCer 130 miuze odebrat pomoci dohledového zafizeni 140 vzdalenému
operatorovi 210 kontrolu nad kolejovym vozidlem 100. Toto odebrani je mozné, pokud pominuly
okolnosti vedouci k pfidéleni vozidla 100 vzdalenému operatorovi 210 a zaroven se kolejové
vozidlo 100 nachazi v bezpecném stavu definovaném provoznimi pravidly a vyhlaskami pro
odebrani opravnéni. Nasledn¢ dispecer 130 prostfednictvim dohledového zafizeni 140 prevede
vlak do poZzadované¢ho rezimu automatizace.

Na obr. 3 je schematicky zobrazeno propojeni kolejovych vozidel 100 a 300, vzdaleného
dispecerského pracovist¢ a vzdalen¢ho operatora 210 a jejich vzajemné komunikace a pfedavani
pravomoci nad fizenim pfi posunu nebo spojovani jednotlivych autonomnich kolejovych
vozidel 100 a 300.

Jakmile je potfeba kolejové vozidlo 100 vybavené senzory 120 propojit s jinym kolejovym
vozidlem 300 prid€li dispecer 130 prostfednictvim dohledového zafizeni 140 kolejova vozidla 100
ajiné kolejové vozidlo 300 vzdalenému operatorovi 210 ve specifickém rezimu, ureném pro
posun nebo sprahovani kolejovych vozidel.

Dispecer 130 prostfednictvim dohledového zarizeni 140 vybere dostupné¢ho vzdaleného
operatora 210 opravnéného k posunu nebo sprahovani. Po vybrani konkrétniho vzdaleného
operatora 210 dispecer 130 pozada prostfednictvim dohledového zafizeni 140 o prevzeti kontroly
nad kolejovym vozidlem 100 a jinym kolecjovym vozidlem 300. Toto prevzeti je mozné jen
v pripadé, pokud jsou kolejové vozidlo 100 a jiné kolejové vozidlo 300 v bezpecném stavu
definovaném provoznimi pravidly a vyhlaskami. Jakmile vzdaleny operator 210 potvrdi pfevzeti
kontroly nad kolejovym vozidlem 100 a jinym kolejovym vozidlem 300, mize vzdaleny
operator 210 zalit posun nebo sprahovani prostfednictvim zafizeni pro vzdalené fizeni 220.
Kolejové vozidlo 100 a jiné kolejové vozidlo 300 odesilaji na zafizeni pro vzdalené fizeni 220 data
potfebna pro sprazeni nebo posun. Po ukonceni posunu nebo sprahovani ohlaSeném vzdalenym
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operatorem 210 je dispeCerem 130 prostfednictvim dohledového zafizeni 140 odebrana
vzdalenému operatorovi 210 kontrola nad kolejovym vozidlem 100 a jinym kolejovim
vozidiem 300. Toto odebrani je mozné pouze v pripad¢, pokud se kolejové vozidlo 100 a jing
kolejove vozidlo 300 nachazi v bezpecném stavu. Nasledné dispecer 130 prostfednictvim
dohledového zatizeni 140 prevede vlak do pozadovaného rezimu automatizace.

Prumyslova vyuzitelnost

Predkladané feSeni nalezne uplatnéni zejména v Zelezni¢ni dopravé pfi vzdaleném dohledu nad
autonomn¢ vedenym kolejovym vozidlem nebo soupravou tvorenou témito vozidly, pii
komunikaci mezi kolejovym vozidlem a dispeerem autonomniho provozu a pii prevzeti kontroly
nad kolejovym vozidlem vzdalenym operatorem nebo operatorem v daném kolejovém vozidle.
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NAROKY NA OCHRANU

1. Zarfizeni pro vzdaleny dohled nad alespori jednim autonomn¢ vedenym kolejovym vozidlem
(100), opatfenym senzory (120) a pohybujicim se¢ po kolejové trati (110) s moznosti vyskytu
prekazek (200), vyznaé€ujici se tim, Ze je opatfeno spojenim vozidla (100) s dohledovym zafizenim
(140) dispecera (130) a zaznamovym =zafizenim (150), pficemz zaznamové zafizeni (150) je
propojeno s dohledovym zafizenim (140) a dohledové zafizeni (140) je propojeno s komunika¢nim
zafizenim (160) osoby nachazejicim se v kolejovém vozidle (100).

Zafizeni podle naroku 1, vyznacujici se tim, z¢ kolejové vozidlo (100) je opatfeno vzdalenym

2.
fizenim (220) ovladanym vzdalenym operatorem (210).

3. Zafizeni podle naroku 2, vyznacujici se tim, ze kolejové vozidlo (100), dohledové zafizeni
(140) a vzdalené fizeni (220) jsou propojeny s jinym kolejovym vozidlem (300).

3 vykresy
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Obr. 1
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