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Beschreibung

Gebiet der Erfindung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Naviga-
tionsgerät, das einen Benutzer an seinen oder ihr Ziel
führt. Insbesondere betrifft sie eine Technologie ei-
nes effizienten Ausführens einer Navigationsfunktion,
wie zum Beispiel einer Routensuche oder Routenfüh-
rung.

Hintergrund der Erfindung

[0002] Ein Navigationsgerät einer verwandten Tech-
nik zeigt eine Karte auf einer Anzeigeeinheit an, wäh-
rend die momentane Position eines Fahrzeugs, das
bestimmt wird durch eine Fahrzeugpositions-Berech-
nungseinheit, auf der Karte überlagert wird. Das Na-
vigationsgerät der verwandten Technik führt auch ei-
nen Routensuchprozess eines Suchens nach einer
empfohlenen Route aus, die zu dem Ziel über Weg-
punkte von der momentanen Position des Fahrzeugs
auf Grundlage von Kartendaten führt, und zeigt die
empfohlene Route auf der Karte an. Das Navigations-
gerät der verwandten Technik führt ferner eine Rou-
tenführung gemäß der empfohlenen Route aus, die
erfasst wird durch die Routensuche auf Grundlage
der Daten über Wegverbindungen, die enthalten sind
in einer Kartendatenbank.

[0003] Wenn die Navigationsfunktion ausgeführt
wird, wie zum Beispiel eine Routensuche oder Rou-
tenführung, verwendet solch ein Navigationssystem
Daten einschließlich der Breite, Wegklasse, Ge-
schwindigkeitsbegrenzung, etc., von jedem Weg, der
in der Kartendatenbank enthalten ist. Um die Naviga-
tionsfunktion zu implementieren, erfasst das Naviga-
tionsgerät dann eine große Menge von Kartendaten
von der Kartendatenbank zum Ausführen des Pro-
zesses. Deshalb ist ein Problem ein solches, dass es
viel Zeit in Anspruch nimmt für das Navigationsgerät,
den Prozess auszuführen.

[0004] Um dieses Problem zu lösen, offenbart
die Patentreferenz 1 ein Kartendaten-Erzeugungs-
gerät, das Kartendaten erzeugen kann, was ei-
ne Verringerung in dem Datenvolumen, das aus-
zulesen ist, ermöglicht, um eine Suche für ei-
ne optimale Route durchzuführen. Diese Karten-
daten-Erzeugungsgerät erzeugt Kartendaten von
Schichtstrukturen mit Ebene-1-Regionen und Ebe-
ne-2-Regionen, die übereinander geschichtet sind,
sowie ein exklusives Netzwerk entsprechend zu
jeder Kombination von zwei Ebene-2-Regionen.
Eine Obere-Schicht-Übergangssuchbereich-Recht-
winkelerzeugungs-Einheit des Kartendaten-Erzeu-
gungsgeräts erweitert tatsächlich einen Suchzweig
durch Fokussieren der Aufmerksamkeit auf eine Ebe-
ne-1-Region zum Detektieren einer Route, die zu ei-
nem oberen Knoten führt, der enthalten ist in entwe-

der einer Ebene-2-Region, die diese Ebene-1-Region
oder eine andere Ebene-2-Region neben der Ebene-
2-Region einschließt, und erzeugt Kartendaten, die
in Zusammenhang stehen mit der Ebene-1-Region.
Eine Exklusive-Netzwerk-Erzeugungseinheit erzeugt
Kartendaten einschließlich der Ergebnisse einer tat-
sächlich gesuchten Route, die zwei Ebene-2-Regio-
nen verbindet.

[0005] Ferner offenbart Patentreferenz 2 ein Na-
vigationsgerät, das nach einer optimalen Rou-
te suchen kann, und das auch seine Verarbei-
tung beschleunigen kann. In diesem Navigationsge-
rät setzt eine Obere-Ebene-Übergangssuchbereich-
Rechteckspezifizier-Einheit ein Obere-Ebene-Über-
gangssuchbereich-Rechteck, das jedem von dem
Abfahrtsort und Ziel entspricht, und das eine Obere-
Knoten-Sucheinheit in die Lage versetzt, einen obe-
ren Knoten in einer Ebene-2-Region gewiss zu er-
reichen, wenn eine Suche innerhalb einer Ebene-
1-Region durchgeführt wird, und die Obere-Knoten-
Sucheinheit extrahiert einen oberen Knoten innerhalb
dieses Obere-Ebene-Übergangssuchbereich-Recht-
ecks. Eine Routen-Zwischen-Obere-Knoten-Such-
einheit sucht nach einer Route, die die oberen Knoten
verbindet, die dem Abfahrtsort und dem Ziel entspre-
chen, die extrahiert werden von der Obere-Knoten-
Sucheinheit unter Verwendung des exklusiven Netz-
werks.

[0006] Ferner offenbart Patentreferenz 3 ein Navi-
gationsgerät, das Unterschiedsdatenmengen verrin-
gern kann, und das einen Differentialaktualisierpro-
zess leicht ausführen kann. In diesem Navigationsge-
rät wird eine Permanentverbindungs-ID (permanent
link ID) angebracht an jedes Objekt, wie zum Bei-
spiel eine Verbindung, die einen Weg darstellt, und
jede Aufzeichnung in Zeichendaten, Routensuchda-
ten und Routenführungsdaten wird beschrieben un-
ter Verwendung solch einer Permanentverbindungs-
ID, um Kartendaten aufzubauen. Unterschiedsdaten,
die erzeugt werden aus Vergleichen zwischen alten
Kartendaten und neuen Kartendaten, werden einge-
geben in das Navigationsgerät, und das Navigations-
gerät aktualisiert die alten Kartendaten zu den neu-
en Kartendaten unter Verwendung der alten Karten-
daten, die in einem Kartenaufzeichnungsmedium ge-
speichert sind, sowie die darin eingegebenen oben
erwähnten Unterschiedsdaten.

[Patentreferenz 1] JP 2003-323112 A
[Patentreferenz 2] JP 2003-337034 A
[Patentreferenz 3] JP 2004-287705 A

[0007] Ein Problem mit den oben erwähnten her-
kömmlichen Technologien ist jedoch, dass die Grö-
ße eines Programm zum Implementieren der Naviga-
tionsfunktion zu groß wird, und dies zu einer Verrin-
gerung der Verarbeitungsfähigkeit führt, und Routen-
information und Führungsinformation nicht dem Be-
nutzer schnell bereitgestellt werden kann. Ein ande-
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res Problem ist dass, weil das Programm kompliziert
wird, es viel Zeit in Anspruch nimmt, das Programm
zu erzeugen, während ein Fehler in dem Programm
häufig auftritt.

[0008] Die vorliegende Erfindung wurde durchge-
führt, um die oben erwähnten Probleme zu lösen, und
es ist deshalb eine Aufgabe der vorliegenden Erfin-
dung, ein Navigationsgerät bereitzustellen, das seine
Programmgröße verringern kann, und das seine Ver-
arbeitungsfähigkeit verbessern kann.

Beschreibung der Erfindung

[0009] Um die oben erwähnten Probleme zu lösen,
enthält ein Navigationsgerät gemäß der vorliegen-
den Erfindung eine Kartendaten-Speichereinheit zum
Speichern einer Flag bzw. Flagge, das erzeugt wird
auf Grundlage von Kartendaten und nur Information
enthält, die benötigt wird zum Ausführen einer Navi-
gationsfunktion, sowie eine Steuereinheit zum Lesen
des Flags aus der Kartendaten-Speichereinheit zum
Ausführen der Navigationsfunktion durch Verwenden
der dabei gelesenen Flag.

[0010] Weil das Navigationsgerät gemäß der vorlie-
genden Erfindung auf solch eine Art und Weise kon-
figuriert ist, dass es eine Navigationsfunktion aus-
führt durch Verwenden einer Flag mit nur Informati-
on, die benötigt wird zum Ausführen der Navigations-
funktion, muss das Navigationsgerät nicht eine gro-
ße Menge von Kartendaten direkt von der Karten-
daten-Speichereinheit lesen zum Ausführen der Na-
vigationsfunktion. Deshalb kann, weil ein Programm
zum Implementieren einer Navigationsfunktion ein-
fach sein kann, die Größe des Programms verringert
werden, währen die Verarbeitungsfähigkeit des Pro-
gramms verbessert werden kann. Folglich kann das
Navigationsgerät den Benutzer mit Routeninformatio-
nen oder Führungsinformationen schnell versorgen.
Ferner kann, weil das Programm vereinfacht ist, die
zum Erzeugen des Programms benötigte Zeit ver-
kürzt werden, und das Auftreten von Fehlern in dem
Programm kann verringert werden.

Kurze Beschreibung der Figuren

[0011] Fig. 1 zeigt ein Blockdiagramm, das die
Struktur eines Navigationsgeräts gemäß Ausfüh-
rungsform 1 der vorliegenden Erfindung zeigt;

[0012] Fig. 2 zeigt ein Flussdiagramm, das einen
Hauptprozess zeigt, der ausgeführt wird durch das
Navigationsgerät gemäß Ausführungsform 1 der vor-
liegenden Erfindung;

[0013] Fig. 3 zeigt eine Ansicht, die ein Beispiel
eines Zieleinstellungsbildschirms zeigt, der durch
das Navigationsgerät angezeigt wird gemäß Ausfüh-
rungsform 1 der vorliegenden Erfindung;

[0014] Fig. 4 zeigt eine Ansicht, die ein Beispiel ei-
nes Suchbedingungs-Einstellschirms zeigt, der ange-
zeigt wird durch das Navigationsgerät gemäß Aus-
führungsform 1 der vorliegenden Erfindung;

[0015] Fig. 5 zeigt eine Ansicht, die eine Beziehung
zwischen Flags bzw. Flaggen zeigt, die gespeichert
werden in einer Kartendaten-Speichereinheit, und ei-
ner HOV-Funktion, die implementiert wird durch eine
Steuereinheit in dem Navigationsgerät gemäß Aus-
führungsform 1 der vorliegenden Erfindung;

[0016] Fig. 6 zeigt eine Ansicht zum Erklären ei-
ner HOV-Spurposition, die gezeigt wird durch Flags,
erzeugt durch das Navigationsgerät gemäß Ausfüh-
rungsform 1 der vorliegenden Erfindung; und

[0017] Fig. 7 zeigt ein Flussdiagramm, das einen
Prozess eines Bestimmens zeigt, ob ein Fahrzeug ei-
ne HOV-Spuränderung durchführen kann oder nicht,
was ausgeführt wird durch das Navigationsgerät ge-
mäß Ausführungsform 1 der vorliegenden Erfindung.

Bevorzugte Ausführungsformen der Erfindung

[0018] Hier im Folgenden wird die bevorzugte Aus-
führungsform der vorliegenden Erfindung im Einzel-
nen mit Bezug auf die Zeichnungen erklärt.

Ausführungsform 1.

[0019] Fig. 1 zeigt ein Blockdiagramm, das die
Struktur eines Navigationsgeräts gemäß Ausfüh-
rungsform 1 der vorliegenden Erfindung zeigt. Dieses
Navigationsgerät umfasst eine Navigationseinheit 1,
einen Monitor 2, eine Fernsteuerungseinheit (abge-
kürzt als ”Fernsteuerung” von nun an) 3, einen Laut-
sprecher 4 und einen externen Speicher 5.

[0020] Die Navigationseinheit 1 bildet das Herzstück
dieses Navigationsgeräts und führt Programmpro-
zesse aus einschließlich einer Anzeige von einer Kar-
te, einer Routensuche, einer Anzeige einer Route und
Routenführung.

[0021] Die Einzelheiten dieser Navigationseinheit 1
werden unten erwähnt.

[0022] Der Monitor bzw. Anzeige 2 umfasst bei-
spielsweise eine LCD (Flüssigkristallanzeige) und
zeigt eine Karte an, sowie eine Fahrzeugspositions-
markierung, eine Route zu einem Ziel, eine Rou-
tenführungsansicht und verschiedene andere Nach-
richten gemäß einem Bildsignal, das daran von der
Navigationseinheit 1 gesendet wird. Eine Fernsteue-
rungslicht-Empfangseinheit 21 ist in diesem Monitor 2
angeordnet. Die Fernsteuerungslicht-Empfangsein-
heit 21 empfängt ein Lichtsignal, das daran von
der Fernsteuerung 3 gesendet wird, und sendet das



DE 11 2009 000 554 T5    2011.03.17

4/20

Lichtsignal an die Navigationseinheit 1 als ein Einga-
besignal über den Monitor 2.

[0023] Die Fernsteuerung 3 wird verwendet, so dass
ein Benutzer eine auf dem Monitor angezeigte Kar-
te verschieben bzw. scrollen kann, einen Wegpunkt
und ein Ziel eingeben kann und auf eine Nachricht
antworten kann, die den Benutzer drängt, einen ge-
wissen Betrieb auszuführen. Anstatt der Fernsteue-
rung 3 oder zusammen mit der Fernsteuerung 3 kann
ein berührungsempfindliches Feld angeordnet wer-
den. Das berührungsempfindliche Feld umfasst ei-
nen berührungsempfindlichen Sensor, der auf dem
Bildschirm des Monitors 2 platziert ist, und der Be-
nutzer kann direkt diesen berührungsempfindlichen
Sensor berühren zum Eingeben verschiedener Infor-
mationsteile an das Navigationsgerät.

[0024] Der Audiolautsprecher 4 gibt durch Sprache
eine Routenführungsnachricht gemäß einem Audio-
signal aus, das gesendet wird daran von der Navi-
gationseinheit 1. Der externe Speicher 5 ist optio-
nal und umfasst beispielsweise eine Speicherkarte
oder einen USB-Speicher. Kartendaten ähnlich zu
Kartendaten, die gespeichert werden in einem Auf-
zeichnungsmedium 11a, eingeführt in ein Laufwerk
11, z. B. Platten- oder Diskettenlaufwerk, was un-
ten erwähnt werden wird, werden in diesem externen
Speicher 5 gespeichert. Eine Verwendung dieses ex-
ternen Speichers 5 macht es möglich, auf die Karten-
daten mit hoher Geschwindigkeit zuzugreifen, sowie
viele Kartendaten zu speichern.

[0025] Als Nächstes werden die Einzelheiten der Na-
vigationseinheit 1 erklärt. Die Navigationseinheit 1
umfasst eine Steuereinheit 10, die Laufwerkseinheit
11, eine Kartendaten-Speichereinheit 12, einen GPS-
(globales Positionierungssystem)-Empfänger 13, ei-
nen Geschwindigkeitssensor 14, einen Kreiselsensor
15, einen Weginformationsempfänger 16, eine Ein-
gabeeinheit 17 und eine Ausgabeeinheit 18.

[0026] Die Steuereinheit 10 umfasst beispielsweise
einen Mikrocomputer und steuert die Gesamtheit der
Navigationseinheit 1. Die Einzelheiten dieser Steuer-
einheit 10 werden unten erwähnt.

[0027] Die Laufwerkseinheit 11 gibt die aufgezeich-
neten Inhalte des Aufzeichnungsmediums 11a wie-
der, wie zum Beispiel eine DVD (Digital Versatile
Disc) oder eine CD (Compact Disc), in denen Kar-
tendaten aufgenommen werden, wenn das Aufzeich-
nungsmedium 11a darin eingeführt wird. Daten über
Knoten und Wegverbindungen, Spurmarkierungen,
etc., werden in den Kartendaten definiert (die Da-
ten werden unten im Detail erwähnt). Flags sind Da-
tenblöcke, die extrahiert werden durch Sammeln von
Komponenten, die benötigt werden zum Ausführen
von jedem von Navigationsfunktionen von Kompo-
nenten (Daten, wie zum Beispiel die Breite, Wegklas-

sen und Geschwindigkeitsbegrenzungen von We-
gen), die die Kartendaten bilden. Die Kartendaten, die
wiedergegeben werden durch die Laufwerkseinheit
11, und die Flags werden an die Kartendaten-Spei-
chereinheit 12 gesendet.

[0028] Die Kartendaten-Speichereinheit 12 spei-
chert temporär die Kartendaten, die daran gesen-
det werden von der Laufwerkseinheit 11 oder dem
externen Speicher 5, und die Flags. Die Kartenda-
ten und die Flags, gespeichert in dieser Kartendaten-
Speichereinheit 12, werden in Bezug genommen von
der Steuereinheit 10. Die Kartendaten-Speicherein-
heit 12 kann ein HDD (Festplattenlaufwerk) umfas-
sen. In diesem Fall ist die Laufwerkseinheit 11 und
der externe Speicher 5 nicht notwendig.

[0029] Der GPS-Empfänger 13 detektiert die mo-
mentane Position des Fahrzeugs auf Grundlage von
GPS-Signalen, die über eine Antenne von GPS-Sa-
telliten empfangen werden. Die momentane Position
des Fahrzeugs, detektiert durch diesen GPS-Emp-
fänger 13, wird der Steuereinheit 10 als momentanes
Positionssignal mitgeteilt. Der Geschwindigkeitssen-
sor 14 detektiert die Geschwindigkeit des Fahrzeugs
auf Grundlage eines externen Signals, das daran ge-
sendet wird von dem Fahrzeug, in dem dieses Na-
vigationsgerät angebracht ist. Die Geschwindigkeit
des Fahrzeugs, detektiert durch diesen Geschwin-
digkeitssensor 14, wird der Steuereinheit 10 als Ge-
schwindigkeitssignal mitgeteilt. Der Kreiselsensor 15
detektiert die Richtung des Fahrzeugs. Die Richtung
des Fahrzeugs, detektiert durch diesen Kreiselsensor
15, wird der Steuereinheit 10 als ein Richtungssignal
mitgeteilt.

[0030] Der Weginformationsempfänger 16 empfängt
ein Weginformationssignal, das daran übertragen
wird von beispielsweise einem Externe-Wegver-
kehrsdaten-Kommunikationssystem. Das Weginfor-
mationssignal, das empfangen wird durch diesen
Weginformationsempfänger 16, wird an die Steuer-
einheit 10 gesendet. Die Steuereinheit 10 erzeugt ei-
ne Nachricht, die die Verkehrsstaubedingungen von
Wegen zeigt auf Grundlage des Weginformationssi-
gnals, das daran gesendet wird von diesem Wegin-
formationsempfänger 16, und teilt die Nachricht dem
Benutzer mit durch Ausgeben der Nachricht über den
Monitor 2 und dem Lautsprecher 4.

[0031] Die Eingabeeinheit 17 empfängt und analy-
siert ein Eingabesignal, das daran gesendet wird,
über die Fernsteuerungslicht-Empfangseinheit 21,
von der Fernsteuerung 3, und sendet die Ergebnis-
se dieser Analyse an die Steuereinheit 10 als ein Be-
triebsbefehl. Die Eingabeeinheit 17 kann auf solch
eine Art und Weise konfiguriert werden, dass sie ei-
ne Spracherkennungsfunktion enthält eines Erken-
nens eines Audiosignals, das daran von einem nicht-
gezeigten Mikrofon gesendet wird, die Ergebnisse
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der Spracherkennung analysiert, die ausgeführt wird
durch diese Spracherkennungsfunktion, und die Er-
gebnisse dieser Analyse an die Steuereinheit 10 als
einen Betriebsbefehl sendet.

[0032] Die Ausgabeeinheit 18 erzeugt ein Bildsignal
auf Grundlage von sowohl Zeichendaten zum Zeich-
nen einer Karte, einer Fahrzeugpositionsmarkierung
und einer Route und dem Betriebsbefehl, die gesen-
det werden von der Steuereinheit 10, und erzeugt
auch ein Audiosignal auf Grundlage von Audiodaten,
die gesendet werden von der Steuereinheit 10. Das
Bildsignal, das erzeugt wird durch diese Ausgabeein-
heit 18, wird an den Monitor 2 gesendet. Ferner wird
das durch die Ausgabeeinheit 18 erzeugte Audiosi-
gnal an den Lautsprecher 4 gesendet.

[0033] Als Nächstes werden die Einzelheiten der
Steuereinheit 10 erklärt. Die Steuereinheit 10 um-
fasst eine Fahrzeugpositions-Detektiereinheit 90,
eine Mensch-Maschine-Schnittstelle-(abgekürzt als
”HMI” von nun an)-Einheit 100, eine Kartenanzei-
geeinheit 110, eine Kartenübereinstimmungseinheit
120, eine Routensucheinheit 130 und eine Routen-
führungseinheit 140. Diese Komponenten können
aus einem Anwendungsprogramm bestehen, das un-
ter der Steuerung eines Mikrocomputers arbeitet.

[0034] Die Fahrzeugpositions-Detektiereinheit 90
detektiert die momentane Position des Fahrzeugs auf
Grundlage des momentanen Positionssignals, das
gesendet wird von dem GPS-Empfänger 13, und
detektiert auch die momentane Position des Fahr-
zeugs durch Koppelnavigation (dead reckoning) auf
Grundlage von sowohl dem Geschwindigkeitssignal,
gesendet von dem Geschwindigkeitssensor 14, und
dem Richtungssignal, gesendet von dem Kreiselsen-
sor 15. Weil die Fahrzeugpositions-Detektiereinheit
die momentane Position des Fahrzeugs durch Kop-
pelnavigation detektieren kann, falls der GPS-Emp-
fänger 13 GPS-Signale nicht empfangen kann, wenn
beispielsweise das Fahrzeug durch einen Tunnel
oder ähnliches fährt, kann das Navigationsgerät im-
mer die momentane Position des Fahrzeugs korrekt
detektieren. Momentpositionsdaten, die die momen-
tane Position des Fahrzeugs zeigen, detektiert durch
diese Fahrzeugpositions-Detektiereinheit 90, werden
an die HMI-Einheit 100 gesendet, sowie die Karten-
anzeigeeinheit 110, die Kartenübereinstimmungsein-
heit 120, die Routensucheinheit 130 und die Routen-
führungseinheit 140.

[0035] Die HMI-Einheit 100 verarbeitet den Betriebs-
befehl, der daran gesendet wird von einem nicht-
gezeigten Betriebseingabefeld oder der Eingabeein-
heit 17, durch Verwenden von sowohl den Kartenda-
ten, gesendet daran von der Kartendaten-Speicher-
einheit 12, und den Momentanpositionsdaten, gesen-
det daran von der Fahrzeugpositions-Detektiereinheit
90. Die HMI-Einheit 100 führt Kommunikationsvor-

gänge aus zwischen dem Navigationsgerät und dem
Benutzer. Der Betriebsbefehl, verarbeitet durch die
HMI-Einheit 100, wird gesendet an die Routensuch-
einheit 130 und die Ausgabeeinheit 18.

[0036] Die Kartenanzeigeeinheit 110 liest Kartenda-
ten aus über ein Gebiet, das die Position umgibt, die
gezeigt wird durch die Momentanpositionsdaten, ge-
sendet daran von der Fahrzeugpositions-Detektier-
einheit 90 von der Kartendaten-Speichereinheit 12,
und erzeugt Zeichendaten zum Anzeigen einer Kar-
te auf dem Bildschirm des Monitors 2 auf Grundla-
ge dieser gelesenen Kartendaten, und den Daten,
die die Fahrzeugpositionsmarkierung zeigen, die ge-
sendet wird von der Kartenübereinstimmungseinheit
120. Die Zeichendaten, die erzeugt werden durch die-
se Kartenanzeigeeinheit 110, werden an die Ausga-
beeinheit 18 gesendet.

[0037] Die Kartenübereinstimmungseinheit 120
bringt die Fahrzeugsposition, gezeigt durch die Mo-
mentanpositionsdaten, gesendet von der Fahrzeug-
positions-Detektiereinheit 90, in Übereinstimmung
mit der Karte, die gezeigt wird durch Flags, die
erzeugt werden zum Implementieren einer Karten-
übereinstimmungsfunktion, und werden ausgelesen
von der Kartendaten-Speichereinheit 12, so dass die
Fahrzeugpositionsmarkierung, die auf der Karte zu
überlagern ist, gebildet wird. Daten, die die Fahr-
zeugpositionsmarkierung anzeigen, die gebildet wird
durch die Kartenübereinstimmungseinheit 120, wer-
den gesendet an die Kartenanzeigeeinheit 110 und
die Routenführungseinheit 140.

[0038] Die Routensucheinheit 130 sucht nach einer
optimalen Route, die von der momentanen Positi-
on des Fahrzeugs, gezeigt durch die Momentanpo-
sitionsdaten, gesendet daran von der Fahrzeugpo-
sitions-Detektiereinheit 90, zu dem Ziel führen (ge-
sendet über den folgenden Pfad: die Fernsteuerung
3 → die Fernsteuerungslicht-Empfangseinheit 21 →
die Eingabeeinheit 17 → die HMI-Einheit 100) ein-
gestellt durch Verwenden der Fernsteuerung 3 ge-
mäß den Suchbedingungen, die eingestellt werden
durch die Fernsteuerung 3 und auf Grundlage der
Flags, die erzeugt werden zum Implementieren der
Kartenübereinstimmungsfunktion, und gelesen wer-
den von der Kartendaten-Speichereinheit 12. Rou-
tendaten, die die Route zeigen, die durch diese Rou-
tensucheinheit 130 gesucht wurden, werden an die
Routenführungseinheit 140 gesendet.

[0039] Die Routenführungseinheit 140 erzeugt so-
wohl Zeichendaten zum Anzeigen einer Routenfüh-
rungsansicht, wie zum Beispiel einer Routenführung,
ausgegeben sobald das Fahrzeug fährt, auf dem Bild-
schirm des Monitors 2, und Audiodaten zum Aus-
geben einer Routenführungsnachricht, wie zum Bei-
spiel einer Führung um Kreuzungen, über Sprache
auf Grundlage der Momentanpositionsdaten, gesen-
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det daran von der Fahrzeugpositions-Detektiereinheit
90, als auch die Daten, die die Fahrzeugpositions-
markierung zeigen, die gesendet wird von der Karten-
übereinstimmungseinheit 120, die Routendaten, die
daran gesendet werden von der Routensucheinheit
130, und die Flags, die erzeugt werden zum Imple-
mentieren der Kartenübereinstimmungsfunktion, und
gelesen werden von der Kartendaten-Speicherein-
heit 12, und sendet die Zeichendaten und die Audio-
daten an die Ausgabeeinheit 18.

[0040] Die Ausgabeeinheit 18 erzeugt ein Bildsignal
auf Grundlage der Zeichendaten zum Zeichnen der
Karte, die gesendet werden daran von der Kartenan-
zeigeeinheit 110 der Steuereinheit 10, auf Grundlage
der Zeichendaten zum Zeichnen der Fahrzeugpositi-
onsmarkierung und der Route, die gesendet werden
daran von der Routenführungseinheit 140, und auf
Grundlage des Betriebsbefehls, der gesendet wird
daran von der HMI-Einheit 100, wie oben bemerkt,
und erzeugt auch ein Audiosignal auf Grundlage der
Audiodaten, die daran gesendet werden von der Rou-
tenführungseinheit 140 der Steuereinheit 10.

[0041] Als Nächstes wird der Betrieb des Navigati-
onsgeräts gemäß Ausführungsform 1 der vorliegen-
den Erfindung, konfiguriert wie oben erwähnt, erklärt
durch In-Betracht-Ziehen als Beispiel eines Falls, in
dem das Navigationsgerät angewandt wird auf ein
Wegesystem, das unten erklärt werden wird.

[0042] Die letzten Jahre haben eine Erhöhung in der
Anzahl von Fahrzeugen gezeigt, die von Einzelper-
sonen besessen werden, und ein Auftreten von Ver-
kehrsstaus in verschiedenen Teilen von Straßen. Ins-
besondere eine Autobahn oder Kraftfahrtstraße, die
zu einer großen Stadt führt, die verwendet wird durch
Menschen, die zu und von Büros pendeln, ist mit Au-
tos besetzt, wobei in den meisten von diesen nur ei-
ne Person sitzt, und dies resultiert in einer Erhöhung
eines Verkehrsstaus. Um dieses Problem zu lösen,
wurden Autobahnen erstellt, wo Verkehr beschränkt
ist durch Gesetz gemäß den Bedingungen der Fahr-
zeuge, die eine Anzahl von Passagieren und Fahr-
zeugarten enthalten.

[0043] Beispielsweise wird eine Spur für Fahrge-
meinschaften (car pool lane) oder ähnliches, was für
Straßensysteme verwendet wird, die hauptsächlich in
großen Städten in Nordamerika sind, verwendet. Ei-
ne Spur für Fahrgemeinschaften wird auch eine HOV-
Spur (Spur mit stark besetzten Fahrzeugen bzw. High
Occupancy Vehicle Lane) genannt, und ist eine Spur,
entlang der beispielsweise nur Fahrzeuge fahren dür-
fen, in jedem von welchen zwei oder mehr Perso-
nen fahren. Beispielsweise ist eine Spur, die auch auf
einer Autobahn bereitgestellt wird, bekannt als Spur
für Fahrgemeinschaften. Ein Wegesystem, das solch
eine Spur für Fahrgemeinschaften verwendet, stellt
Benutzern eine bevorzugte Behandlung bereit, was

es möglich macht, am Ziel in einer kürzeren Zeit an-
zukommen, solange sie entlang einer Spur für Fahr-
gemeinschaften fahren, so dass Benutzer dazu ge-
bracht werden, ein Fahrzeug mit einer oder mehre-
ren Personen zu teilen, wodurch der Verkehr als Gan-
zes verringert wird und daher Verkehrsstau verringert
werden.

[0044] In dieser Beschreibung wird eine Navigati-
onsfunktion hinsichtlich HOV-Spuren (car pool la-
nes) eine HOV-Funktion genannt. Die HOV-Funktion
enthält eine HOV-Kartenübereinstimmungsfunktion,
implementiert durch die Kartenübereinstimmungs-
einheit 120, eine HOV-Routensuchfunktion, imple-
mentiert durch die Routensucheinheit 130, und eine
HOV-Routenführungsfunktion, implementiert durch
die Routenführungseinheit 140.

[0045] Ein Hauptprozess, der ausgeführt wird mit
diesem Navigationsgerät, wird mit Bezug auf ein in
Fig. 2 gezeigtes Flussdiagramm erklärt, und Bei-
spiele des Bildschirms werden in Fig. 3 und Fig. 4
gezeigt. In diesem Hauptprozess werden Prozesse
einschließlich eines Einstellens des Abfahrtorts, des
Ziels und Wegpunkten, eine Routensuche, Start ei-
ner Routenführung, hauptsächlich ausgeführt. Hier
im Folgenden wird der Hauptprozess konkret erklärt.

[0046] In dem Hauptprozess werden, wenn die Ener-
gieversorgung angeschaltet wird, die Momentanpo-
sitionsdaten und Kartendaten zuerst erfasst (Schritt
ST11). Insbesondere sendet die Fahrzeugpositions-
Detektiereinheit 90 entweder die momentane Posi-
tion des Fahrzeugs, die die Fahrzeugpositions-De-
tektiereinheit detektiert hat auf Grundlage des mo-
mentanen Positionssignals, gesendet daran von dem
GPS-Empfänger 13, oder die momentane Position
des Fahrzeugs, die die Fahrzeugpositions-Detektier-
einheit detektiert hat unter Verwendung von sowohl
dem Geschwindigkeitssignal, gesendet von dem Ge-
schwindigkeitssensor 14, und dem Richtungssignal,
gesendet von dem Kreiselsensor 15, durch Koppel-
navigation (dead reckoning) an die Kartenüberein-
stimmungseinheit 120 als Momentanpositionsdaten.
Die Laufwerkseinheit 11 liest Kartendaten und Flags
von dem Aufzeichnungsmedium 11a aus, und spei-
chert diese in der Kartendaten-Speichereinheit 12.

[0047] Wenn die Momentanpositionsdaten von der
Fahrzeugpositions-Detektiereinheit 90 empfangen
werden, führt die Kartenübereinstimmungseinheit
120 einen Übereinstimmungsprozess aus eines
In-Übereinstimmung-Bringens der Fahrzeugposition,
gezeigt durch die Momentanpositionsdaten, mit der
Karte, die gezeigt wird durch die Flags, die erzeugt
werden zum Implementieren der HOV-Kartenüber-
einstimmungsfunktion und die gelesen werden von
der Kartendaten-Speichereinheit 12. Durch diesen
Übereinstimmungsprozess wird die Fahrzeugpositi-
onsmarkierung auf der Karte gebildet. Daten, die
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die Fahrzeugpositionsmarkierung zeigen, die erfasst
wird durch diesen Übereinstimmungsprozess, wer-
den an die Kartenanzeigeeinheit 110 und die Routen-
führungseinheit 140 gesendet.

[0048] Eine Anzeige eines Momentanpositionsbild-
schirms wird dann erzeugt (Schritt ST12). Insbeson-
dere liest die Kartenanzeigeeinheit 110 Kartendaten
aus, um ein Gebiet, das die Position umgibt, die ge-
zeigt wird durch die Momentanpositionsdaten, ge-
sendet daran von der Fahrzeugpositions-Detektier-
einheit 90 von der Kartendaten-Speichereinheit 12,
erzeugt Zeichendaten zum Anzeigen der Karte auf
dem Bildschirm des Monitors 2 auf Grundlage dieser
gelesenen Kartendaten, und die Daten, die die Fahr-
zeugpositionsmarkierung zeigen, die gesendet wird
daran von der Kartenübereinstimmungseinheit 120,
und sendet die Zeichendaten an die Ausgabeeinheit
18.

[0049] Ferner erzeugt die Routenführungseinheit
140 Zeichendaten zum Anzeigen der Fahrzeugpo-
sitionsmarkierung auf dem Bildschirm des Monitors
2 auf Grundlage der Daten, die die Fahrzeugpositi-
onsmarkierung zeigen, die gesendet wird daran von
der Kartenübereinstimmungseinheit 120, und sendet
die Zeichendaten an die Ausgabeeinheit 18. Die Aus-
gabeeinheit 18 erzeugt ein Bildsignal auf Grundlage
der Zeichendaten, die empfangen werden von der
Kartenanzeigeeinheit 110, und der Zeichendaten, die
empfangen werden von der Routenführungseinheit
140, und sendet das Bildsignal an den Monitor 2.
Der Monitor 2 zeigt als Momentanpositionsbildschirm
die Karte an, auf der die Fahrzeugpositionsmarkie-
rung überlagert wird, sowie das Zentrum der Karte
entsprechend der Momentanposition des Fahrzeugs,
auf Grundlage des Bildsignals, das daran von der
Ausgabeeinheit 18 gesendet wird.

[0050] Ein Einstellen eines Ziels wird dann ausge-
führt (Schritt ST13). Insbesondere zeigt, wenn der
Benutzer einen Betrieb eines Befehlens des Naviga-
tionsgeräts ausführt, ein Ziel einzustellen durch Ver-
wenden der Fernsteuerung 3, das Navigationsgerät
einen Zieleinstell-Bildschirm an, wie in Fig. 3 gezeigt,
auf dem Monitor 2. In diesem Zieleinstell-Bildschirm
ist ein Teil, eingeschlossen durch ein Rechteck, eine
Taste, und der Benutzer wird in die Lage versetzt, ei-
ne gewünschte Taste herunterzudrücken durch Ver-
wenden der Fernsteuerung 3, um das Navigationsge-
rät dazu zu bringen, eine Funktion auszuführen, die
der gewünschten Taste zugeordnet ist. Das gleiche
gilt für jeden Bildschirm, was hier im Folgenden er-
klärt wird.

[0051] Der Benutzer stellt ein Ziel und einen Weg-
punkt auf der Karte ein, die gegenwärtig angezeigt
werden auf dem Monitor 2, durch Verwenden der
Fernsteuerung 3 zum Auswählen einer Adresssu-
che, Einrichtungssuche oder Telefonnummernsuche.

In diesem Fall kann der Benutzer eine Vielzahl von
Wegpunkten einstellen. Daten, die das Ziel und die
Wegpunkte zeigen, die eingestellt werden durch Ver-
wenden der Fernsteuerung 3, werden an die Routen-
sucheinheit 130 über die Eingabeeinheit 17 und die
HMI-Einheit 100 der Navigationseinheit 1 gesendet.

[0052] Ein Einstellen von Suchbedingungen wird
dann ausgeführt (Schritt ST14). Insbesondere zeigt,
wenn ein Einstellen eines Ziels in Schritt ST13 be-
endet wird, das Navigationsgerät einen Suchbedin-
gungseinstell-Bildschirm an, wie in Fig. 4 gezeigt, auf
den Monitor 2. Der Benutzer stellt dann Bedingungen
für eine Routensuche ein, die angezeigt werden auf
dem Bildschirm 2, durch Verwenden der Fernsteue-
rung 3. Konkret ausgedrückt, stellt der Benutzer eine
Suchbedingung mit höherer Priorität ein durch Drü-
cken von einer von einer Taste, die die ”schnellste
Route” zeigt, einer Taste, die die ”kürzeste Route”
zeigt, und einer Taste, die die ”leichteste Route” zeigt,
wobei die Tasten Bedingungen mit höherer Priorität
entsprechend zeigen. Der Benutzer stellt auch ein, ob
das Navigationsgerät jedes der folgenden Elemente
verwenden kann: eine Autobahn, eine Mautstraße,
ein Fährschiff, ein Gebiet, dessen Route zu vermei-
den ist, eine zeitbegrenzte Straße durch Herunterdrü-
cken einer ”Verwende”-Taste oder einer ”Nicht-Ver-
wende”-Taste.

[0053] Eine ”Karte”-Taste in dem Suchbedingungs-
einstell-Bildschirm, gezeigt in Fig. 4 wird verwen-
det, um den Bildschirm des Monitors 2 zu dem
Momentanpositions-Bildschirm zurückzubringen, ei-
ne ”Eingabe”-Taste wird verwendet, um die Einstel-
lungen permanent zu machen, eine ”Anfangsein-
stellungs”-Taste wird verwendet; um die Suchbedin-
gungen zu den Anfangsbedingungen zurückzubrin-
gen, und eine ”Zurückbring”-Taste wird verwendet,
um den Bildschirm des Monitors zu dem vorherigen
Bildschirm zurückzubringen. Wenn die ”Eingabe”-
Taste in diesem Suchbedingungseinstell-Bildschirm
gedrückt wird, werden Daten, die die eingestellten
Suchbedingungen zeigen, gesendet an die Routen-
sucheinheit 130 über die Eingabeeinheit 17 und die
HMI-Einheit 100 der Navigationseinheit 1.

[0054] Ein Routensuchprozess wird dann ausge-
führt (Schritt ST15). Insbesondere sucht die Routen-
sucheinheit 130 nach einer Route, die von der mo-
mentanen Position, gezeigt durch die Momentanpo-
sitionsdaten, empfangen von der Fahrzeugpositions-
Detektiereinheit 90, über die in Schritt ST13 gesetz-
ten Wegpunkte zu dem Ziel führt gemäß den Such-
bedingungen, die in Schritt ST14 eingestellt werden,
und auf Grundlage der Flags, die erzeugt werden
zum Implementieren der Kartenübereinstimmungs-
funktion, und gelesen werden von der Kartendaten-
Speichereinheit 12. Routendaten, die die Route zei-
gen, die durch diese Routensucheinheit gesucht wur-
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de, werden an die Routenführungseinheit 140 gesen-
det.

[0055] Ein Routenführungsprozess wird dann aus-
geführt (Schritt ST16). Insbesondere erzeugt die
Routenführungseinheit 140 sowohl Zeichendaten
zum Anzeigen einer Routenführungsansicht auf dem
Bildschirm des Monitors 2, als auch Audiodaten zum
Ausgeben einer Routenführungsnachricht über Spra-
che auf Grundlage der Momentanpositionsdaten, die
daran gesendet werden von der Fahrzeugpositions-
Detektiereinheit 90, der Daten, die die Fahrzeugpo-
sitionsmarkierung zeigt, die daran gesendet wird von
der Kartenübereinstimmungseinheit 120, der Routen-
daten, die daran gesendet werden von der Routen-
sucheinheit 130, und der Flags, die erzeugt werden
zum Implementieren der Kartenübereinstimmungs-
funktion, und ausgelesen werden von der Kartenda-
ten-Speichereinheit 12, und sendet die Zeichendaten
und die Audiodaten an die Ausgabeeinheit 18.

[0056] Ein Routenanzeige-Bildschirm wird dann er-
zeugt (Schritt ST17). Insbesondere erzeugt die Aus-
gabeeinheit 18 ein Bildsignal auf Grundlage der Zei-
chendaten zum Zeichnen der Karte, gesendet von
der Kartenanzeigeeinheit 110 der Steuereinheit 10,
und der Zeichendaten zum Zeichnen der Route und
der Fahrzeugposition, die gesendet werden daran
von der Routenführungseinheit 140. Das Bildsignal,
das erzeugt wird durch diese Ausgabeeinheit 18, wird
dann an den Monitor 2 gesendet. Demgemäß werden
die Führungsroute und Routenführung angezeigt auf
dem Monitor 2. In diesem Zustand befiehlt, nachdem
der Benutzer überprüft hat, dass die auf dem Moni-
tor 2 angezeigte Route die eine ist, die der Benutzer
wünscht, er oder sie dem Navigationsgerät, eine Füh-
rung zu starten durch Herunterdrücken einer Taste
(nicht gezeigt), angeordnet auf dem Bildschirm des
Monitors 2, oder durch Aussprechen eines Satzes.

[0057] Eine Routenführung wird dann gestartet
(Schritt ST18). Insbesondere startet, nachdem der
Führungsstartbefehl ausgegeben wird in Schritt ST
17, das Navigationsgerät eine Routenführung. Ins-
besondere erzeugt die Ausgabeeinheit 18 ein Bild-
signal auf Grundlage der Zeichendaten zum Zeich-
nen der Karte, gesendet von der Kartenanzeigeein-
heit 110 der Steuereinheit 10, und der Zeichendaten
zum Zeichnen der Route und der Fahrzeugposition,
die gesendet werden von der Routenführungseinheit
140, und erzeugt auch ein Audiosignal auf Grundlage
der Audiodaten, gesendet von der Routenführungs-
einheit 140 der Steuereinheit 10. Das Bildsignal, er-
zeugt durch diese Ausgabeeinheit 18, wird gesendet
an den Monitor 2. Demgemäß werden dir Führungs-
route und Routenführung angezeigt auf dem Moni-
tor 2. Ferner wird das Audiosignal, erzeugt durch
die Ausgabeeinheit 18, gesendet an den Lautspre-
cher 4. Demgemäß wird die Routenführungsnach-
richt ausgegeben von dem Lautsprecher 4. Nach die-

sem kann, weil die Routenführungsnachricht der Um-
gebung entspricht, die variiert, sobald das Fahrzeug
fährt, und wiederum ausgegeben wird, der Benutzer
das Fahrzeug fahren gemäß der Routenführung.

[0058] Als Nächstes werden, um das Verständnis
des Navigationsgeräts gemäß Ausführungsform 1
der vorliegenden Erfindung zu vertiefen, die Flags
weiter im Einzelnen erklärt.

[0059] Fig. 5 zeigt eine Ansicht, die eine Bezie-
hung zeigt zwischen den Kartendaten und den Flags,
die gespeichert werden in der Kartendaten-Spei-
chereinheit 12, und der HOV-Funktion, implemen-
tiert durch die Steuereinheit 10. Beispielsweise ent-
hält die HOV-Kartenübereinstimmungsfunktion, im-
plementiert durch die Kartenübereinstimmungsein-
heit 120, den Schritt, wenn Daten erfasst werden
über Wegverbindungen, benötigt zum Ausführen des
Kartenübereinstimmungsprozesses, eines Erfassens
der Flags, die erzeugt werden durch Sammeln der
Daten, die benötigt werden zum Ausführen des Kar-
tenübereinstimmungsprozesses im Voraus, anstatt
eines Erfassens der Daten, die benötigt werden
zum Ausführen des Kartenübereinstimmungsprozes-
ses von einer großen Anzahl von Kategorien, enthal-
ten in den Daten über die Wegverbindungen. Das
gleiche gilt für eine Fall eines Ausführens der HOV-
Routensuchfunktion, implementiert durch die Rou-
tensucheinheit 130, und für einen Fall eines Ausfüh-
rens der HOV-Routenführungsfunktion, implemen-
tiert in der Routenführungseinheit 140.

[0060] Hier im Folgenden wird eine Erklärung ge-
geben durch Bereitstellen eines konkreten Beispiels.
Hier im Folgenden werden Flags, die verwendet wer-
den für eine Bestimmung, ob das Fahrzeug eine Spu-
ränderung ausführen kann oder nicht, die ausgeführt
wird während einem Prozess zum Implementieren
der HOV-Routensuchfunktion und der HOV-Routen-
führungsfunktion, erklärt. In der folgenden Erklärung
bedeutet ”Anbringung einer Flag”, dass, wenn eine
Wegverbindung Daten aufweist, die die Bedingungen
erfüllen, die durch ein Flag gezeigt, sind, die Flag an
der Wegverbindung angebracht ist.

[0061] Zuerst wird angenommen, dass Daten über
jede Wegverbindung die folgenden Kategorien ent-
halten (nur ein Teil von diesen wird gezeigt).

(1-1) Anzahl der Passagier-(NP)-Information
0: keine Zahl (keine Passagiere sind spezifiziert)
1: mehr als 2 Personen (zwei oder mehr Passa-
giere müssen fahren
(1-2) Spurmarkierung-(7D)-Information
0: keine Markierung (keine Markierungslinie)
1: lange gestrichelte Linie (lange gestrichelte Li-
nie)
2: doppelte durchgezogene Linie (doppelte durch-
gezogene Linie)
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3: einfache durchgezogene Linie (einfache durch-
gezogene Linie)
4: doppelte Linie, Kombination von innerer ein-
facher durchgezogener Linie und äußerer gestri-
chelter Linie (doppelte Linie, Kombination von in-
nerer einfacher durchgezogener Linie und äuße-
rer gestrichelter Linie)
5: doppelte Linie, Kombination von innerer gestri-
chelter Linie und äußerer einfacher durchgezoge-
ner Linie (doppelte Linie, Kombination von innerer
gestrichelter Linie und äußerer einfacher durchge-
zogener Linie)
6: kurze gestrichelte Linie (kurze gestrichelte Li-
nie)
7: Markierung eines gemeinsam verwendeten Be-
reichs (Markierung eines gemeinsam verwende-
ten Bereichs)
8: gestrichelte Blöcke (Markierung mit Blöcken)
9: physikalischer Trenner (physikalische Markie-
rung)
10: doppelte gestrichelte Linie (doppelte gestri-
chelte Linie
(1-3) Verkehrsweg-Fahrrichtungs-(DF)-Informati-
on
1: offen in beiden Richtungen (erlaubt, um in beide
Richtungen zu fahren)
2: offen in positive Richtungen (erlaubt, um in eine
Süd- zu Nord-Richtung nur zu fahren)
3: offen in negative Richtungen (erlaubt, um nur in
eine Nord- zu Süd-Richtung zu fahren)
4: geschlossen in beiden Richtungen (nicht er-
laubt, zum Fahren in beide Richtungen)
(1-4) Verkehrspur-Fahrtrichtungs-(7F)-Informati-
on
1: offen in beide Richtungen (erlaubt zum Fahren
in beide Richtungen)
2: offen in positive Richtungen (erlaubt zum Fah-
ren in eine Süd- zu Nord-Richtung nur)
3: offen in negative Richtungen (erlaubt zum Fah-
ren nur in eine Nord- zu Süd-Richtung)
4: geschlossen in beide Richtungen (nicht erlaubt
zum Fahren in beide Richtungen)
(1-5) HOV-Spurposition-(R)-Information
1: HOV-Spur, die am rechten Ende läuft
2: HOV-Spur, die am rechten Ende oder Zentrum
läuft
3: HOV-Spur, die am linken Ende läuft
4: HOV-Spur, die am linken Ende oder Zentrum
läuft
5: HOV-Spur, die in einer Position abgesehen von
dem rechten Ende, linken Ende und Zentrum läuft

[0062] Beispielsweise enthalten Daten über eine
Wegverbindung die folgende Information: NP=1, 7D=
4&8, DF=3, und ...

[0063] Eine von den Flags 0 bis 3 wird angebracht
an jede Wegverbindung mit den folgenden Bedingun-
gen.

Flag 0: Spurmarkierung, über die Fahrzeu-
ge in der Lage sind, in eine HOV-
Spur oder eine allgemeine Spur ein-
zutreten oder herauszufahren.

Flag 1: Spurmarkierung, über die Fahrzeu-
ge in der Lage sind, nur eine HOV-
Spur zu verlassen zu einer allgemei-
nen Spur.

Flag 2: Spurmarkierung, über die Fahrzeu-
ge in der Lage sind, nur eine allge-
meine Spur zu verlassen, um in eine
HOV-Spur einzutreten.

Flag 3: Spurmarkierung, über die Fahrzeu-
ge nicht in der Lage sind, in irgend-
eine HOV-Spur und eine allgemeine
Spur einzutreten und zu verlassen.

[0064] Gemäß der Art der Spurmarkierung (7D) oder
einer Kombination einiger der Arten, die jede Weg-
verbindung hat, wird eine der oben erwähnten Flags
0 bis 3 angebracht an jede Wegverbindung wie folgt.

(2-1) Anbringen von Flags gemäß der Art einer
Spurmarkierung (7D) in dem Fall der Anzahl von
Passagieren NP=1.
0: keine Markierung ”flag0”
1: lange gestrichelte Linie ”flag0”
2: doppelt durchgezogene Linie ”flag3”
3: einfache durchgezogene Linie ”flag3”
4: doppelte Linie, Kombination von innerer ein-
facher durchgezogener Linie und äußerer gestri-
chelter Line
”flag1” oder ”flag2” gemäß auf welcher Seite der
Spurmarkierung eine HOV-Spur verläuft
5: doppelte Linie, Kombination von innerer gestri-
chelter Linie und äußerer einfacher durchgezoge-
ner Linie
”flag1” oder ”flag2” gemäß auf welcher Seite der
Spurmarkierung eine HOV-Spur verläuft
6: kurze gestrichelte Linie ”flag0”
7: Markierung eines gemeinsam verwendeten Be-
reichs ”flag3”
8: gestrichelte Blöcke ”flag0”
9: physikalischer Trenner ”flag3”
10: doppelte gestrichelte Linie ”flag0”
(2-2) Eine der Flags 0 bis 3 wird auch ange-
bracht an jede einer Vielzahl von Kombinationen
von Arten von Spurmarkierungen (7D) in dem Fall
der Anzahl von Passagieren NP=1. In dem Fall
der Spurmarkierung 7D-Information=1&9, wird ei-
ne Kombination von ”flag0” und ”flag3” bereitge-
stellt, und diese Kombination wird definiert als
”flag3”.
Ferner wird eine Kombination von ”flag0” und
”flag0” definiert als ”flag0”,
eine Kombination von ”flag0” und ”flag1” wird de-
finiert als ”flag1”,
eine Kombination von ”flag0” und ”flag2” wird de-
finiert als ”flag2”,
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eine Kombination von ”flag0” und ”flag3” wird de-
finiert als ”flag3”,
eine Kombination von ”flag1” und ”flag1” wird de-
finiert als ”flag1”,
eine Kombination von ”flag1” und ”flag2” wird de-
finiert als ”flag3”,
eine Kombination von ”flag1” und ”flag3” wird de-
finiert als ”flag3”,
eine Kombination von ”flag2” und ”flag2” wird de-
finiert als ”flag2”,
eine Kombination von ”flag2” und ”flag3” wird de-
finiert als ”flag3”, und
eine Kombination von ”flag3” und ”flag3” wird de-
finiert als ”flag3”.

[0065] Eine von Flags 10 bis 15, die Bedingungen
zeigt, wie unten entsprechend erwähnt wird, wird an-
gebracht an Daten über jede Wegverbindung. Eine
HOV-Spurposition, gezeigt durch jede der Flags, wird
in Fig. 6 gezeigt.

Flag 10: entweder Verkehrsweg-Fahrtrichtung-
(DF)-Information=1 und Verkehr-Je-
de-Spur-Fahrtrichtung-(7F)-Informa-
tion=2, oder Verkehrsweg-Fahrtrich-
tung-(DF)-Information=2, und Spur-
position-R-Information=1.

Flag 11: entweder Verkehrsweg-Fahrtrichtung-
(DF)-Information=1 und Verkehr-Je-
de-Spur-Fahrtrichtung-(7F)-Informa-
tion=3, oder Verkehrsweg-Fahrtrich-
tung-(DF)-Information=3, und Spur-
position-R-Information=2.

Flag 12: entweder Verkehrsweg-Fahrtrichtung-
(DF)-Information=1 und Verkehr-Je-
de-Spur-Fahrtrichtung-(7F)-Informa-
tion=2, oder Verkehrsweg-Fahrtrich-
tung-(DF)-Information=2, und Spur-
position-R-Information=5.

Flag 13: entweder Verkehrsweg-Fahrtrichtung-
(DF)-Information=1 und Verkehr-Je-
de-Spur-Fahrtrichtung-(7F)-Informa-
tion=3, oder Verkehrsweg-Fahrtrich-
tung-(DF)-Information=3, und Spur-
position-R-Information=3.

Flag 14: entweder Verkehrsweg-Fahrtrichtung-
(DF)-Information=1 und Verkehr-Je-
de-Spur-Fahrtrichtung-(7F)-Informa-
tion=2, oder Verkehrsweg-Fahrtrich-
tung-(DF)-Information=2, und Spur-
position-R-Information=4.

Flag 15: entweder Verkehrsweg-Fahrtrichtung-
(DF)-Information=1 und Verkehr-Je-
de-Spur-Fahrtrichtung-(7F)-Informa-
tion=3, oder Verkehrsweg-Fahrtrich-
tung-(DF)-Information=3, und Spur-
position-R-Information=5.

[0066] Der Prozess eines Ausführens einer Bestim-
mung, ob das Fahrzeug eine HOV-Spuränderung

durchführen kann oder nicht beim Ausführen ent-
weder der HOV-Routensuchfunktion oder der HOV-
Routenführungsfunktion durch Verwenden der Flags
10 bis 15 und der Flags 0 bis 3, die erzeugt wer-
den, wie oben beschrieben, wird mit Bezug auf das
in Fig. 7 gezeigte Flussdiagramm erklärt.

[0067] Zuerst wird eine Wegverbindung ausgelesen
(Schritt ST21). Insbesondere liest entweder die Rou-
tensucheinheit 130 oder die Routenführungseinheit
140 Daten einer Wegverbindung von der Kartenda-
ten-Speichereinheit 12 aus. Eines der Flags 10 bis
15 wird dann erfasst (Schritt ST22). Insbesondere er-
fasst entweder die Routensucheinheit 130 oder die
Routenführungseinheit 140 die Flag, die angebracht
ist an der Wegverbindung, die in Schritt ST21 gele-
sen wird.

[0068] Eine der Bestimmungen A bis D wird dann
ausgeführt (Schritt ST23). In diesem Schritt ST23
wird eine Bestimmung ausgeführt, ob die Spurmar-
kierungsinformation ausgelesen wurde oder nicht. Ei-
ne der Flags 0 bis 3 wird dann erfasst (Schritt ST
24). Insbesondere erfasst entweder die Routensuch-
einheit 130 oder die Routenführungseinheit 140 die
Flag, die angebracht ist an der Wegverbindung, die
in Schritt ST21 gelesen wird.

[0069] Eine Bestimmung, ob das Fahrzeug eine
HOV-Spuränderung durchführen kann oder nicht,
wird dann ausgeführt (Schritt ST25). In diesem Schritt
ST25 führt, wenn eine der folgenden Bedingungen
A bis D erfüllt ist, entweder die Routensucheinheit
130 oder die Routenführungseinheit 140 eine Bestim-
mung aus, wie in der entsprechenden einen der Be-
stimmungen A bis D von der Kombination der Bestim-
mung, ausgeführt in Schritt ST23, und der Flag, er-
fasst in Schritt ST24, aus.

[0070] Bedingung A: Eine Kombination von entwe-
der einer der Flags 0 bis 3 und der Flag 10 oder ei-
ner Kombination von entweder einer der Flags 0 bis
3 und der Flag 11.

[0071] Bestimmung A: Die Bedingung, welches ei-
ne der Kombinationen ist, ob das Fahrzeug in die
HOV-Spur, die in Frage steht, eintreten oder austre-
ten kann, wird bestimmt gemäß dem Wert der Spur-
markierungs-(7D)-Information über die Spur auf der
linken Seite der HOV-Spur, und ob das Fahrzeug
in jede der HOV-Spur, die in Frage steht, eintreten
und austreten kann, und eine andere Spur (linke Sei-
te) wird bestimmt gemäß dem Wert der Spurmarkie-
rungs-(7D)-Information über jede der Spuren auf der
linken und rechten Seite der HOV-Spur.

[0072] Bedingung B: Eine Kombination von entwe-
der einer der Flags 0 bis 3 und der Flag 13 oder ei-
ne Kombination von entweder einer der Flags 0 bis 3
und der Flag 14.
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[0073] Bestimmung B: Die Bedingung, welches eine
ist von den Kombinationen, ob das Fahrzeug in die
HOV-Spur, die in Frage steht, eintreten und austre-
ten kann, wird bestimmt gemäß dem Wert der Spur-
markierungs-(7D)-Information über die Spur auf der
rechten Seite der HOV-Spur, und ob das Fahrzeug in
jede der HOV-Spur, die in Frage steht, eintreten kann
und austreten kann, und eine andere Spur (rechte
Seite) wird bestimmt gemäß dem Wert der Spurmar-
kierungs-(7D)-Information über jede der Spuren auf
der linken und rechten Seite der HOV-Spur.

[0074] Bedingung C: Eine Kombination von entwe-
der einer der Flags 0 bis 3 und der Flag 12.

[0075] Bestimmung C: Die Bedingung, welches eine
ist von den Kombinationen, ob das Fahrzeug in jede
Spur eintreten und austreten kann, wird bestimmt ge-
mäß dem Wert der Spurmarkierung-(7B)-Information
über jede der Spuren auf der linken und rechten Seite
von jeder Spur.

[0076] Bedingung D: Eine Kombination von entwe-
der einer der Flags 0 bis 3 und der Flag 15.

[0077] Bestimmung D: Die Bedingung, welches ei-
ne der Kombinationen ist, ob das Fahrzeug in die
HOV-Spur, die in Frage steht, eintreten und austreten
kann, wird bestimmt gemäß dem Wert der Spurmar-
kierung-(7D)-Information über jede der Spuren auf
der linken und rechten Seite der HOV-Spur, und ob
das Fahrzeug in die Spur eintreten und austreten
kann auf jeder der linken und rechten Seite der HOV-
Spur, die in Frage steht, wird bestimmt gemäß dem
Wert der Spurmarkierungs-(7D)-Information über je-
de der Spuren auf der linken und rechten Seite der
Spur.

[0078] Entweder die HOV-Routenführungsfunktion
oder die HOV-Routensuchfunktion wird ausgeführt
auf Grundlage der Ergebnisse der oben erwähnten
Bestimmung, ob oder ob nicht das Fahrzeug eine
HOV-Spuränderung durchführen kann, die Ergebnis-
se der HOV-Routenführungsfunktion oder HOV-Rou-
tensuchfunktion werden ausgegeben von der Ausga-
beeinheit 18.

[0079] Wie vorher erklärt, muss, weil das Navigati-
onsgerät gemäß Ausführungsform 1 der vorliegen-
den Erfindung auf solch eine Art und Weise kon-
figuriert ist, dass es eine Navigationsfunktion aus-
führt durch Verwenden einer Flag einschließlich von
nur Information, die benötigt wird zum Ausführen der
Navigationsfunktion, das Navigationsgerät nicht eine
große Menge von Kartendaten direkt von der Karten-
daten-Speichereinheit auslesen zum Ausführen der
Navigationsfunktion. Beispielsweise muss, in einem
Fall, in dem die Flag 10 benötigt wird, Information ein-
schließlich der Verkehrsweg-Fahrtrichtung-(DF)-In-
formation, der Verkehr-Jede-Spur-Fahrtrichtung-(7F)

-Information, der HOV-Spurpositions-(R)-Informati-
on, etc., erfasst werden von den Kartendaten, falls die
Flag 10 nicht existiert. Im Gegensatz dazu muss das
Navigationsgerät gemäß dieser Ausführungsform nur
das Flag 10 erfassen. Deshalb kann, weil das Pro-
gramm zum Implementieren der Navigationsfunktion
vereinfacht werden kann, die Größe des Programms
verringert werden, während die Verarbeitungsfähig-
keit des Programms verbessert werden kann. Folg-
lich kann das Navigationsgerät dem Benutzer Rou-
teninformation oder Führungsinformation schnell be-
reitstellen. Ferner kann, weil das Programm verein-
facht wird, die Zeit, die benötigt wird zum Erzeugen
des Programms, verkürzt werden, und das Auftreten
von Fehlern in dem Programm kann verringert wer-
den.

[0080] Das Navigationsgerät gemäß der oben er-
wähnten Ausführungsform 1 kann wie folgt modifi-
ziert werden. Insbesondere kann das Navigations-
gerät auf solch eine Art und Weise konfiguriert wer-
den, um, wenn eine Änderung, wie zum Beispiel ei-
ne Aktualisierung, eine Hinzufügung oder eine Lö-
schung (Änderung und Beseitigung) an den Karten-
daten durchgeführt wird über Kommunikationen oder
unter Verwendung einer DVD-ROM, eine Änderung,
wie zum Beispiel eine Aktualisierung, eine Hinzufü-
gung oder eine Löschung (Änderung und Aufhebung)
an den Daten durchzuführen in jeder Flag durch au-
tomatische Erzeugung oder einen manuellen Betrieb.

[0081] Ferner kann das Navigationsgerät auf solch
eine Art und Weise konfiguriert werden, dass, wenn
eine neue Funktion eingefügt wird in das Navigations-
gerät als Navigationsfunktion, die Kartendaten-Spei-
chereinheit 12 dazu gebracht wird, eine Flag zu spei-
chern, die erzeugt wird durch Sammeln einer Kom-
ponente, benötigt zum Ausführen dieser eingefügten
neuen Funktion von den Komponenten, die die Kar-
tendaten aufbauen.

[0082] Zusätzlich kann das Navigationsgerät auf
solch eine Art und Weise konfiguriert werden, dass,
wenn eine Funktion, die schon als Navigationsfunkti-
on existiert, gelöscht wird von dem Navigationsgerät,
von der Flag, die benötigt wird zum Ausführen dieser
gelöschten Funktion, angenommen wird, eine nicht-
notwendige Flag zu sein zum Löschen der Flag von
der Kartendaten-Speichereinheit 12.

[0083] Ferner kann das Navigationsgerät auf solch
eine Art und Weise konfiguriert werden, dass eine
Komponente, die benötigt wird zum Ausführen einer
Funktion, abgesehen von einer Navigationsfunktion,
beispielsweise einer Audiofunktion, einer Videobild-
funktion oder einer Kommunikationsfunktion von den
Komponenten gesammelt wird, die die Kartendaten
aufbauen zum Erzeugen einer Flag.
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[0084] Zusätzlich kann das Navigationsgerät auf
solch eine Art und Weise konfiguriert werden, dass,
wenn eine neue Funktion, abgesehen von einer Na-
vigationsfunktion, eingefügt wird in das Navigations-
gerät als Navigationsfunktion, die Kartendaten-Spei-
chereinheit 12 dazu gebracht wird, eine Flag zu spei-
chern, die erzeugt wird durch Sammeln einer Kom-
ponente, die benötigt wird zum Ausführen dieser ein-
geführten neuen Funktion von den Komponenten, die
die Kartendaten aufbauen.

[0085] Ferner kann das Navigationsgerät auf solch
eine Art und Weise konfiguriert werden, dass, wenn
eine existierende Funktion, abgesehen von einer Na-
vigationsfunktion, gelöscht wird von dem Navigati-
onsgerät, von der Flag angenommen wird, die benö-
tigt wird zum Ausführen dieser gelöschten Funktion,
eine nicht-notwendige Flag zu sein zum Löschen der
Flag von der Kartendaten-Speichereinheit 12.

Gewerbliche Anwendbarkeit

[0086] Wie oben bemerkt, ist, weil das Navigations-
gerät gemäß der vorliegenden Erfindung auf solch ei-
ne Art und Weise konfiguriert ist, dass eine Naviga-
tionsfunktion ausgeführt wird unter Verwendung ei-
ner Flag einschließlich von nur Information, die be-
nötigt wird zum Ausführen der Navigationsfunktion,
um die Programmgröße zu verringern und die Ver-
arbeitungsfähigkeit zu verbessern, wodurch Routen-
information oder Führungsinformation dem Benut-
zer schnell bereitgestellt wird, das Navigationsge-
rät gemäß der vorliegenden Erfindung passend zur
Verwendung als Navigationsgerät, das effizient eine
Navigationsfunktion ausführt, wie zum Beispiel eine
Routensuche oder eine Routenführung.

ZUSAMMENFASSUNG

[0087] Ein Navigationsgerät enthält eine Kartenda-
ten-Speichereinheit 12 zum Speichern einer Flag, die
erzeugt wird auf Grundlage von Kartendaten, und nur
Informationen enthält, die benötigt werden zum Aus-
führen einer Navigationsfunktion, sowie eine Steuer-
einheit 10 zum Auslesen der Flag aus der Karten-
daten-Speichereinheit zum Ausführen der Navigati-
onsfunktion unter Verwendung der dabei ausgelesen
Flag.
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Patentansprüche

1.  Ein Navigationsgerät, umfassend:
eine Kartendaten-Speichereinheit zum Speichern ei-
ner Flag, die erzeugt wird auf Grundlage von Kar-
tendaten, und nur Informationen enthält, die benö-
tigt werden zum Ausführen einer Navigationsfunkti-
on; und
eine Steuereinheit zum Auslesen der Flag von der
Kartendaten-Speichereinheit zum Ausführen der Na-
vigationsfunktion durch Verwenden der dabei gelese-
nen Flag.

2.  Das Navigationsgerät nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass die Flag erzeugt wird durch
Sammeln einer Komponente, die benötigt wird zum
Ausführen der Navigationsfunktion einschließlich ei-
ner Routensuchfunktion und einer Routenführungs-
funktion von Komponenten, die die Kartendaten auf-
bauen.

3.  Das Navigationsgerät nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass die Kartendaten-Speicherein-
heit eine Flag speichert, die erzeugt wird durch Sam-
meln einer Komponente, die benötigt wird zum Aus-
führen einer Routensuchfunktion und einer Routen-
führungsfunktion, die Spuren einer Fahrgemeinschaft
verwenden, von Komponenten, die die Kartendaten
aufbauen, und die Steuereinheit die Flag von der Kar-
tendaten-Speichereinheit ausliest und entweder die
Routensuchfunktion oder die Routenführungsfunkti-
on ausführt, was Spuren einer Fahrgemeinschaft ver-
wendet, durch Verwenden der dabei gelesenen Flag.

4.  Das Navigationsgerät nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass die Flag, die in der Karten-
daten-Speichereinheit gespeichert ist, geändert wird
gemäß einer Änderung in den Kartendaten.

5.    Das Navigationsgerät nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass, wenn eine neue Funkti-
on eingeführt wird als Navigationsfunktion, eine Flag,
die erzeugt wird durch Sammeln einer Komponente,
die benötigt wird zum Ausführen der neuen Funkti-
on von Komponenten, die die Kartendaten aufbauen,
gespeichert wird in der Kartendaten-Speichereinheit.

6.  Das Navigationsgerät nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass, wenn eine Funktion, die schon
als Navigationsfunktion existiert, gelöscht wird, eine
Flag, die benötigt wird zum Ausführen der gelöschten
Funktion, gelöscht wird von der Kartendaten-Spei-
chereinheit.

7.  Das Navigationsgerät nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass eine Flag erzeugt wird durch
Sammeln einer Komponente, die benötigt wird zum
Ausführen einer Funktion, abgesehen von der Navi-
gationsfunktion, von Komponenten, die die Kartenda-
ten aufbauen.

8.    Das Navigationsgerät nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass, wenn eine neue Funk-
tion, abgesehen von der Navigationsfunktion, einge-
führt wird, eine Flag, die erzeugt wird durch Sammeln
einer Komponente, die benötigt wird zum Ausführen
der neuen Funktion von Komponenten, die die Kar-
tendaten aufbauen, gespeichert wird in der Kartenda-
ten-Speichereinheit.

9.    Das Navigationsgerät nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass, wenn eine existieren-
de Funktion, abgesehen von der Navigationsfunktion,
gelöscht wird, eine Flag, die benötigt wird zum Aus-
führen der gelöschten Funktion, gelöscht wird von der
Kartendaten-Speichereinheit.

Es folgen 6 Blatt Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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