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zpracovani dat centralni jednotky (1) a/nebo v jednotce (5) pro
zpracovéni dat vozidla (12) se propoditava alespoil jedna cesta
(23, 33), a data o cest& se mezi vozidlem (12) a centralni
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systému (3). Jednotka (2) pro zpracovani dat centralni
jednotky (1) a/nebo jednotka (5) pro zpracovani dat vozidla
(12) simuluji v redlném &ase jizdu vozidla, pfitemz pfi
provadéni simulace v redlném &ase jak v jednotce (5) pro
zpracovéni dat vozidla (12), tak v jednotce (2) pro zpracovani
dat centrély (1), se provadi synchronizace (16) simulaci v
realném &ase pomoci signald, které se pfenadeji pomoci
radiového pfenosového systému (3). Poloha vozidla (12) v
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Zpisob zpracovini dat pro Fidici a informaéni systém vozidla

Oblast techniky

Vynilez se tyka zplsobu zpracovani dat pro fidici a informadni systém vozidla, u kterého se
pomoci alespoii jednoho radiového pfenosového systému pfenaseji data a informace relevantni
pro provoz mezi vozidlem a centralni jednotkou.

Dosavadni stav techniky

Jsou zndmy rizné zplsoby a uspofadani pro Fidici a informadni systémy vozidla. Je moZno
rozliSovat zejména dva zékladni systémy.

Za prvé jde o autarkni naviga¢ni systémy, u kterych navadéni vozidla na cil probiha pouze v ném
samotném. Pfitom je v3ak nutnosti sdileni zna¢ného mnoZstvi uloZenych dat o cest& na vhodnych
nosi¢ich dat. Dale neni u takovych systémi moZzny pfistup k aktualnim provoznim datim.

Autarkni mapovy informaéni systém s naviga¥nimi moZnostmi a s moZnosti planovani cesty je
zndam od firmy CARDY Karten Informations Systeme GmbH, Ménchengladbach, a byl
pfedstaven v prospektu viijnu 1993. V ptipadé CARDY jde o mapovy informa¥ni systém
s programem vedeni na cil, zaloZeny na elektronické kartové databance, ktera je k dispozici na
nosi¢i dat ve vozidle. S pomoci GPS-navigaéniho systému je mozno provadét takzvany "MAP-
matching”, tzn. pfizpisobeni vyfezu z mapy poloze vozidla, takZe aktudlni stanoviité vozidla
miiZe byt zobrazeno stale na odpovidajicim vyfezu mapy. Poloha vozidla zji$téna pomoci GPS se
muze také pomoci radia pfenaSet na centralu, kde se miZe realizovat napfiklad management
flotily. Déle je moZné planovani cesty pomoci elektronicky uloZené mapy, ktera je k dispozici ve
vozidle, pfi¢emz2 vedeni vozidla na cil se provadi na ziklad& planované cesty a polohy stanovist&.

Pies Traffic Message Channel (TMC) v ramci Radio Data Systems (RDS) se vysilaji kddované
provozni informace vedle aktualniho rozhlasového programu. Ve vozidle mohou byt z nabize-
nych informaci vybrany ty, které jsou zajimavé pro momentalni oblast a smér jizdy. Vedle dale
existujici nutnosti zpracovani dat ve vozidle neni je$t€ u takovych systémi mozna Zadné cilené,
individualng odladéné zadavani informace.

Toho lze dosahnout tim, Ze se pfes dvousmérny systém prenosu dat, jako radiovy pienos, zfidi
spojeni mezi vozidlem a jednou nebo vice informa¢nimi centralami. Toho muiZe byt dosaZeno za
prvé pomoci pevné instalovaného systému majaki, pfi¢emz pfisluiné zafizeni vozidla pfi mijeni
majaku s nim vejde do styku. Pro poskytovani informaci bez mezer to viak vyzaduje plodné
pokryti siti majaki, coz obecné nelze uskute€nit. Prostor pokryty informacemi se tak vétsinou
omezuje na prostory aglomeraci.

Za druhé mize byt prostfednictvim vyuZiti radiového pfenosového systému jako je digitélni
GSM-sit’ dosazeno dvousmérné vymény informaci, kterd se pfi plo$ném pokryti zajisténém
mobilni radiovou siti miiZze udrZovat nepfetrzité.

Nyni je vétSinou pozadovano poskytnout fidi¢i jen ty informace, které se tykaji jeho momental-
niho pobytu na uritém Gseku cesty a jeho sméru jizdy. K tomu je zndm System Of Cellular
RAdio for Traffic Efficiency and Safety (SOCRATES), ktery na zdklad¢ dat o poloze a informa-
ci ocesté, které jsou k dispozici ve vozidle, filtruje provozni informace vysilané regionalné
prostiednictvim GSM, a oznamuje je fidi&i. Tim je automaticky dana potfeba naviga¢niho zafize-
ni pro stalé urCovani polohy vozidla, s ¢&imz jsou spojeny odpovidajici naklady na techniku
i provoz.




10

15

20

25

30

35

40

45

50

CZ 288054 B6

Ukolem ptedlozeného vynilezu je zajistit dvousmémy tok informace mezi vozidlem a fidici
a informa&ni centralou, jakoZ i neustale poskytovat aktualni informace pro fidi¢e v rdmci odpovi-
dajicim oblasti pobytu vozidla, pfi¢emZ tento rimec je s vyhodou stanovitelny a ovlivnitelny
fidi¢em. Pfitom se usiluje pfedeviim na stran& vozidla o co moZna nejmensi technické néklady
a s tim spojené nakladové priznivé vyuziti systému fidicem.

Podstata vynalezu

Tento iikol je podle vyndlezu vyfeSen znaky prvniho naroku. Ridigi jsou zobrazovéna data
o poloze jakoz i dal3i informace relevantni pro provoz, zejména pokyny jako aktuaini doporu€eni
odbodeni z propodtené cesty. PropoZet alespoti jedné cesty, provedeny v jednotce pro zpracovani
dat centraly a/nebo v jednotce pro zpracovani dat vozidla, se provadi pomoci algoritmu, zaloZe-
ného na zndmych primé&rnych cestovnich &asech (prijezdnosti trasy). Podkladem propottu cesty
mohou byt zejména zadani, vkladana pomoci zafizeni pro vkladani dat samotnym fidi¢em,
a pfenaena do jednotek pro zpracovani dat.

Nasleduje predavani dat o cest pres radiovy prenosovy systém, takZe jsou v obou jednotkach
pro zpracovani dat vloZeny tytéZ cesty. Na tomto zaklad& se provadi simulace jizdy vozidla
v realném &ase, ktera v idealnim ptipadé probiha jak v jednotce pro zpracovani dat centraly, tak
také v jednotce pro zpracovani dat vozidla.

Simulace v redlném &ase mize viak probihat také jen v jednotce pro zpracovani dat centraly
nebo jen v jednotce pro zpracovani dat vozidla, coZ zpusobuje sniZené vydaje v druhé z té€chto
jednotek pro zpracovani dat atedy prislu$né uspory nakladi. V tom pfipadé je pouze nutné
prenadeni polohy vozidla, uréené simulaci v realném &ase, alespoit v pravidelnych intervalech na
druhou z téchto jednotek pro zpracovani dat.

KaZd4 simulace v redlném &ase miiZe probihat v jednotce pro zpracovani dat zcela samostatné,
aniz by bylo nutno zasahovat do provoznich nebo polohovych parametrii vozidla. Jednotka pro
zpracovani dat tak predstavuje ve vztahu k simulaci v redlném &ase uzavieny systém, ktery
potfebuje jako vstupni data pouze alespoil jednu propo&tenou cestu ave kterém se pomoci
startovniho signdlu uvede do chodu simulace v redlném <&ase. Tak v pfislusné jednotce pro
zpracovani dat projizdi virtualni vozidlo virtualni jizdu, ktera odpovida skute¢né jizd& realného
vozidla po reilné cesté. V idealnim ptipadé jsou virtudlni pribéhy jizdy a redlny prub&h jizdy
zcela identické. Odchylky mezi pribéhy jizdy se vychytivaji synchronizaci popf. testovanim
prijatelnosti.

V piipadé provadéni simulace v realném &ase jak v jednotce pro zpracovéni dat vozidla, tak
v jednotce pro zpracovani dat centraly, se provadi synchronizace simulaci v redlném &ase pomoci
radiového prenosového systému, kter se provadi podle néroki na pfesnost systému a minimali-
zaci nakladi na signalizaci napf. jen na zalatku simulaci nebo v pravidelnych intervalech,
alespott viak pfi korekci simulace ze strany Fidite napf. pomoci zafizeni pro vkladéni dat na
stran& vozidla. V tomto provedeni vyndlezu je dosaZeno toho, Ze v obou systémech mohou byt
v libovolném &ase dotazovany informace o poloze vozidla, jejichz srovnani prostfednictvim
radiového prenosového systému se viak provadi jen &as od &asu. Kromé drastického sniZeni
nikladi na signalizaci prostfednictvim radiového pfenosového systému je tim zpiusobem
zaji§téno, Ze i pti dotasném preruseni radiového spojeni ma fidi¢ k dispozici informace o provo-
zu, vztahujici se k cestg, zvlasté o poloze vozidla a o sméru k cili. Déle dovoluje tento zpiisob,
zaloZeny na individualnim priibéhu jizdy, cilené pfedavani informaci prostfednictvim dvousmér-
ného radiového prenosového systému na pfisluiné vozidlo, zejména aktualnich informaci, které
se tykaji oblasti pobytu vozidla. Polohova data vozidla, nutna pro pfifazeni, se mohou snadno
ziskat ze simulace v realném &ase. Pfimé uréeni skutetn& aktualni polohy vozidla prostfednict-
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vim dalsich nakladi na navigatni systém je tak prebytedné. Testovéni pfijatelnosti a pfipadng
nezbytné korekce polohy vozidla v simulaci mohou byt provadény samotnym fidi¢em pfimym
vkladanim dat na strané vozidla.

Oblasti vyuziti vynélezu jsou zejména dalsi rozvinuti ve vztahu k digitalni mobilni radiové siti
podle GSM-standardu. GSM-sité poskytuji 3iroké ploiné pokryti radiovym piijmem, takze
kontinulni dodévéni informaci do vozidla pfinasi prosp&ch jako dalsi vyhoda.

Jedno vytvofeni pfedmétu vynalezu predpoklada, Ze fidi¢ sam muiZe vkladat na strang vozidla
prostiednictvim zafizeni pro vkladani dat zadani pro jizdu, které je zdkladem stanoveni virtualni-
ho pribéhu jizdy. To se tyka predeviim mista startu acile cesty, Gseki cesty, kterym dava
pfednost a eventuelnich zadani objizdék. Pribéh jizdy se pak ve vozidle zobrazuje optickym
a/nebo akustickym zpisobem a fidi€ ma moznost prostfednictvim zafizeni pro vklidani dat
provadét korekce cesty, zejména momentilni polohy vozidla. Ridi¢i tak nabizi fidici systém
vozidla vedle pruibéZzné informovanosti moZnost v kterémkoliv okamziku pfizpisobit priib&h
svym individualnich pfani, jakoZ i provést fidici zasah do systému.

Pfitom se nabizi provadét synchronizaci virtualniho prib&hu jizdy v jednotce pro zpracovéni dat
centralni jednotky s virtudlnim prib&hem jizdy v jednotce pro zpracovéni dat vozidla alespori
tehdy, kdyZ se provadi vkladani dat prostfednictvim zafizeni pro vkladani dat na strang vozidla.
Néklady na signalizaci prostfednictvim radiového pienosového systému je dile moZzno na
minimum redukovat a vznikaji jen pfi skute&né nutnosti vyrovnani.

S vyhodou se fidici systém vozidla dopliiuje dal3i aktualni informaci relevantni pro provoz.
Na zakladé oblasti pobytu vozidla, zji$té€né z virtudiniho prubé&hu jizdy, vybira centrilni jednotka
cilen€ aktualni informace, jako je stav cesty, staveni$té, hustota provozu aj., které se tykaji cesty
projizdéné vozidlem a/nebo jedné nebo vice alternativnich cest, a pfenaseji se na vozidlo. Tak se
ziska vyhoda dynamického fizeni provozu s ohledem na momentalni podminky. P¥itom jsou
fidi¢i k dispozici ty individudlné zvolené informace, které se tykaji jen &asti silni¢ni sit&, ktera je
pro ného zajimava. Cileny vybér informaci podle oblasti pobytu vozidla se zjednodu$uje tim, Ze
je informace o oblasti pobytu vozidla neustéle k dispozici z virtualniho prib&hu jizdy.

Podle dalSiho vytvofeni poskytuje Fidici sytém Fidi¢i dal3i informace a sluZby. Vedle pfiprave-
nych libovolnych informaci o provozu a o cesté mohou byt k dispozici také dalsi sluzby jako
rezervace hotelli rezervace letenek a dalsi.

Vynalez se miize pro verifikaci polohovych dat s vyhodou kombinovat s navigadnim systémem.
K tomu se nabizi radiové naviga¢ni systémy jako "Global Positioning System" (GPS). Po sdéleni
polohovych dat jednotce pro zpracovani dat na stran& vozidla se provadi srovnani polohovych
dat s polohou vozidla ve virtualni jizd&. Nastanou-li odchylky nad ramec toleranci, provede se
korekce polohy vozidla ve virtualni cesté v simulaci v redlném &ase. Také pro toto vytvofeni
vynalezu je vyhodné, kdyZz se provadi synchronizace virtualnich pribéhd jizdy v jednotce
zpracovani dat centralni jednotky a vozidla alespoii po provedeni korekce polohy vozidla ve
virtudlni jizdé.

Piehled obrazkl na vykresech

V nasledujicim bude blize zvlatni piiklad provedeni vynilezu vysvétlen prostfednictvim
vykresti, na kterych pfedstavuje

obr. 1 schematické znazornéni centrélni jednotky, jakoZ i sou¢asti na strané vozidla, které jsou
navzajem spojeny pfes mobilni radiovou sit,,
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obr.2 displej pro fidi&e, jako optické zobrazovaci zafizeni pro informace ve vozidle, a

obr.3 vyladéni priibéhu jizdy.

Piiklady provedeni vynilezu

Koncové zatizeni 4 na strang vozidla 12 je spojeno s klavesnici 7, jako zafizenim pro zadavani
dat, pomoci které fidi¢ na za&atku své jizdy zada ve vozidle data jako vychozi misto, cilové misto
a popf. cesty, kterym dava pfednost (napf. "pies Hannover").

Pro propotet nejvyhodnéjsi standardni cesty jsou dvé moZznosti :
1. Propocet cesty v terminalu 4 vozidla :

Systém na stran& vozidla pfedava data propo&tené cesty pfes mobilni radiovou sit’' 3 do centrélni
jednotky 1.

2. Propocet cesty v centralni jednotce 1 :

Systém na strané vozidla pfedava zadan4 data pfes mobilni radiovou sit’' 3 do centralni jednotky.
Centrila 1 propoditava standardni cestu, kterd vychézi zrealného pribéhu 13 jizdy reélného
vozidla 12, jakoZ i alternativni cesty, a pfedava tato data pfes mobilni radiovou sit’' 3 do systému
4 na strané vozidla. VloZenim prostfednictvim kldvesnice 7 popf. zad4nim terminu startu
signalizuje Fidi¢ systému, e nastupuje jizdu. V jednotce 5 pro zpracovani dat na strané vozidla,
jakoZ i v jednotce 2 pro zpracovani dat na stran& centralni jednotky 1 se nyni spusti vZdy jeden
virtualni prabéh 23, 33 jizdy a synchronizuji 16 se vZdy prostfednictvim mobilni radiové sit& 3.
Kazda z jednotek pro zpracovani dat na zékladé propo&tené cesty, jakoZ i pfekazek na &astech
cesty, simuluje jizdy 23, 33 virtulniho vozidla 22, 32 na cest&, jejiz prabéh je identicky se
standardni cestou. To se d&je jako zcela samostatnd, na skutetné cesté 13 nezavisla simulace
v redlném &ase, nevyZadujici daldi vn&j3i parametry jako provozni nebo mistni data redlného
vozidla 12. Na displeji 6 se v poli 9 cesty objevi vzdy aktudlni &ast prib&hu 23 jizdy simulované
na stran& vozidla. Mistni zm&ny se ukazuji fidi¢i na displeji 6. Momentalni misto pobytu virtual-
niho vozidla 22 na virtudlni cest& 23, které je v idedlnim pfipad€ identické s mistem pobytu
redlného vozidla 12 na redlné cest® 13, se pfitom vhodnym zpiisobem zvyraziuje, napfiklad
vyraznym barevnym pruhem. Kromé& toho se zobrazuji v kontrolnim okénku 10 mistni idaje
a kontrolni informace, jako oznaleni dalni¢nich vyjezdi a pfejezdi, pokyny jako "na pfiStim
vyjezdu (&. 47) odbodit" atd.

Ridi¢ miZe pki vzniku odchylek mezi mistem pobytu zobrazenym na displeji 6 a skutenou
polohou vozidla provést pomoci klavesnice 7 korekci 14. Korekce 14 oblasti pobytu se sdéli
jednotkdm 2, 5 pro zpracovani dat a virtudlni prib&hy 23, 33 cesty se vyrovnaji obnovenou
synchronizaci 16 ptes mobilni radiovou sit’ 3. Pferusi-li fidi¢ jizdu, signalizuje systému vozidla
a centralnimu systému pferuseni jizdy pfislusnym vstupem pomoci tladitek. Pfi znovuzahéjeni
Jjizdy to piisluSnym zptisobem sdéli systému.

Kdyz je ve vozidle 12 k dispozici GPS-pfijimag, je mozna verifikace 15 polohy virtudlniho
vozidla 22 ve virtudlni jizd& 23 simulované na strané vozidla. Provede se dotaz na redlnou
polohu vozidla 12 a data polohy se srovnaji s aktudlnimi daty polohy virtudlniho vozidla 22 ve
virtudlni jizdé 23. Zjisti-li se odchylka mezi daty polohy, a piekrodi-li odchylka predem
stanovené tolerance, provede se korekce polohy virtualniho vozidla 22 na cesté 23 a nasledné
nastaveni 16 priib&hu 33 jizdy na stran€ centraly.
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Centralni jednotce je ozndmena z virtualniho priib&hu 33 jizdy oblast pobytu, jakoZ i smér jizdy
virtudlniho vozidla 32. Tato data v ideélnim pfipad& souhlasi s odpovidajicimi aktualnimi daty
reélného vozidla 12, coZ je zajiit&no dostate¢nym vyrovnanim prib&hi jizdy 13, 23, 33. Aktuélni
provozni hlaSeni, kterd se dodavaji do centralni jednotky z informaéniho stanoviité 8, se
pfifazuji individudln€ pro kazdého u&astnika podle cesty a sméru jizdy a podle oblasti pobytu
vozidla. Takto filtrované informace se zobrazuji v informa¢nim poli 11 na piislusném displeji 16
fidi€e. Zobrazené informace se automaticky aktualizuji. Informace mohou sestavat z hla$eni
o provozni situaci nebo lokalnich varovani jako "pozor, mlha s viditelnosti pod 50 m v oblasti
...", "jede Vam naproti nebezpedny Fidi&, jed’te prosim co nejvice vpravo”, "naledi na dalniénim
mosté Tieftal", atd. Nastane-li na planované cesté pferudeni provozu, miZe fidi¢ vyzadovat od
centralni jednotky individudlni doporugeni, jak se mu vyhnout. Tuto alternativni cestu miZe fidi¢
odetist z displeje 6.

Pomoci klavesnice miize fidi¢ kdykoliv informa&ni pochod tipln& prerusit. Je také moZzno potitat
s tim, aby Fidi¢ mohl vyvolat pfimo sluzby a informace z centralni jednotky, jako napf. data
o pocasi pro uritou oblast, informace o hotelech, telefonech a adresich nebo podobné&. Tyto
sluzby a informace mohou byt k dispozici pfimo z centrilni jednotky, nebo se zfidi pfistup
k ptisludnému poskytovateli sluZeb, realizovany pres centrélni jednotku nebo pfimo k poskytova-
teli sluzeb. Dal$imi oblastmi vyuZiti mohou byt rezervace hoteld, vlaki &i letadel jakoZ i finanéni
a burzovni obchody.

PATENTOVE NAROKY

1. Zpusob zpracovani dat pro Fidici a informa¢ni systém vozidla (12), ve kterém se pomoci
alespoil jednoho radiového pienosového systému (3) prenadeji mezi vozidlem (12) a centralni
jednotkou (1) data ainformace relevantni pro provoz, av jednotce (2) pro zpracovéani dat
centralni jednotky (1) a/nebo v jednotce (5) pro zpracovani dat vozidla (12) se propolitdva
alespoti jedna cesta, a data o cest® se mezi vozidlem (12) a centrilni jednotkou (1) pfenaseji
pomoci radiového pfenosového systému (3), vyznadujici se tim,Ze

- v jednotce (2) pro zpracovani dat centralni jednotky (1) a/nebo v jednotce (5) pro zpracovani
dat vozidla (12) se provadi simulace jizdy vozidla (12) v redlném &ase tak, Ze v jednotce (2, 5)
pro zpracovani dat se zpracovavaji idaje o virtudlni cest& (23, 33), ktera odpovida skutené cests
(13) reélného vozidla (12), pfi¢emZ simulace v redlném &ase probiha zcela samostatné vzhledem
ke skuteéné jizd€ vozidla (12),

- pro piipad provadéni simulace v redlném &ase jak v jednotce (5) pro zpracovani dat vozidla
(12), tak v jednotce (2) pro zpracovéni dat centralni jednotky (1), se provadi synchronizace (16)
simulaci v redlném &ase pomoci signalli, které se ptenaseji pomoci radiového pienosového
systému (3),

- poloha vozidla (12) zji§téna pomoci simulace jizdy v realném ¢ase spolu s dal$imi informacemi
relevantnimi pro provoz se zobrazuje ve vozidle (12).

2. Zptsob podle niroku 1, vyznadujici se tim, Ze centrilni jednotka (1) vybira
dal3i informace relevantni pro provoz na zéklad& polohy vozidla (12) ziskané simulaci v redlném
Case a cilené je sdé€luje do vozidla (12) pfes radiovy pifenosovy systém (3).
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3. Zpusob podle naroku 1 nebo 2, vyznaéujici se tim, Ze na strané vozidla (12) se
vkladaji pomoci zafizeni (7) pro vkladani dat zadani pro jizdu, zejména data o mist€ startu a cile,
pfedavaji se do jednotky (2, 5) pro zpracovani dat ve vozidle (12) i v centrdlni jednotce (1),
a z téchto zadani vychazi stanoveni cesty a za¢atek simulace v redlném Case.

4. Zpisob podle nékterého znaroki 1 a2 3, vyznadujici se tim, Ze na strand
vozidla (12) se pomoci zafizeni (7) pro vkladani dat koriguje poloha vozidla (12) v simulaci
jizdy v realném &ase.

5. Zpiisob podle n&kterého z nérokdi 1 a24, vyzna&ujici se tim, Ze jednotka (5) pro
zpracovani dat na strané vozidla (12) zjistuje pomoci navigaéniho systému, zejména pomoci
radiového naviga¢niho systému, skuteSnou polohu vozidla (12) a porovnava ji s aktualni polohou
vozidla (12) v simulaci jizdy v redlném &ase, a Ze pfi prekroeni toleranéni meze odchylky
skute¢né polohy vozidla (12) od aktualni polohy vozidla (12) v simulaci jizdy v realném Case
provadi jednotka (5) pro zpracovéni dat na strané vozidla (12) korekci polohy vozidla (12)
v simulaci jizdy v redlném &ase.

6. Zplsob podle nékterého znarokl 1 az 5, vyznadujici se tim, Ze se provadi
synchronizace (16) simulace jizdy v redlném &ase v jednotce (2) pro zpracovani dat centralni

jednotky (1) se simulaci jizdy v realném &ase v jednotce (5) zpracovani dat vozidla (12) alespori
tehdy, kdyz

- se provadi vkladani dat tykajicich se prib&hu cesty pomoci zafizeni (7) pro vkladani dat na
strané vozidla (12) a/nebo

- se provadi korekce (14) polohy vozidla (12) ve virtudlni jizdé pomoci jednotky (5) pro
zpracovani dat na strané vozidla (12).

7. Zpisob podle n&kterého zndroki 1 az 6, vyzmadlujici se tim, Ze na strand
vozidla (12) se pfes fidici a informadni systém vyvolavaji sluzby a/nebo informace, zejména

informace relevantni pro provoz.

8. Zpusob podle nkterého znaroki 1 az 7, vyzmadujici se tim, Ze radiovy -
pfenosovy systém (3) je digitalni mobilni radiova sit’.

2 vykresy
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