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Az elterjedt navigaciés rendszerek lényegében megfelelb térképi hattérrel, helymeghatarozassal, alkalmas algoritmusokkal
és felhasznaldi felilettel rendelkeznek. Ezen komponensek esetében a dinamikus viselkedés, a korszer(i megoldasok beépi-
tése egyre tébb lehetdséget nydjt, igy egyre pontosabb informdcidval szolgdlhatnak. Lassan tehat intelligensnek mondhatjuk

bket.
1. Navigacios rendszerek

A mostanaban nyaralni induléknak barataik gyakran ta-
nacsoljak, hogy vigyenek magukkal navigaciés rend-
szert. A magyarazat persze meglehetdsen vegyes: ,az
mindig naprakész”, ,még a kis utcékat is tudja”, ,vannak
benne étterem-ajanlatok” stb. Erdemes tehat megvizs-
géalnunk, hogy

— mi is a navigacios rendszer altalaban;

— altalanosabban: mi a kdzlekedési rendszer; s végll

— hogyan kerul az intelligencia a rendszerbe?

A navigéaciés rendszer feladata, hogy a kdzlekedés-
ben résztvevék, gyalogosok vagy (gép)jarmlvel utazék
eljussanak kivant aticéljukhoz. Ehhez a rendszernek
szliksége van

— megfeleld tartalmi és formatumu digitalis térképre,

— helymeghatarozé berendezésre,

— megfeleld szamitasi algoritmusokra és

— felhasznaldi feliletre.

Amint azt a térképekrél tudjuk, sajatos vonatkozasi
rendszerben késziilnek. A navigacios célu alkalmaza-
soknal célszer( a térképnek vagy az adott orszag sajat
vonatkozasi rendszerében késziilnie, vagy a helymeg-
hatarozé rendszereknél legtdbbet alkalmazott vonatko-
zasi rendszerben. El6bbi Magyarorszagon az un. Egy-
séges Orszagos Vetiileti Rendszer (EOV), amely nem-
csak a hasznalt koordinata rendszert, a viszonyitashoz
szlikséges alapfeliiletet (a F6ldhoz illesztett forgasi el-
lipszoidot, majd az ahhoz csatlakozé gémbét) definial-
ja, hanem ehhez kapcsolédoan a vetités menetét és a
térképek szelvényezését is. Elénye, hogy hazank tér-
képezési munkdlataihoz optimalizalt rendszer; ebben
készlinek a geodéziai felmérések, az ingatlan- és koz-
mdnyilvantartasok és a létesitmények (pl. hidak, utak)
kitizési adatait is ebben a rendszerben adjak meg.
Hatranya azonban, hogy a miiholdas helymeghatarozas
rendszereihez csak bonyolult 6sszefliggések réveén il-
leszthetd.

A masodik lehetséges vonatkozasi rendszer a m-
holdas helymeghatarozasban alkalmazott globalis rend-

szer, a World Geodetic System, réviditve a WGS. En-
nek egyik valtozatat hasznalja a GPS-vilag is; ez pedig
a WGS-84.

A formatumon belil Iényeges, hogy a térkép nem
pusztan egy kell6képpen részletes papirtérkép beszken-
nelt valtozata! Az ugyanis egy képhez hasonl6 raszte-
res allomany lenne, ami nem segiti a legfontosabb fel-
adatot, az Gtvonalak automatikus kivalasztasat. A tér-
kép tehat egy vektoros formatumu adathalmaz, amiben
az utak, utcéak, terek, rakpartok stb. grafként taroltak. A
grafnak annyi csomédpontja van, ahany lényeges toré-
se van az Utszakaszoknak, de minden egyes elaga-
zasnal biztosan talalhaté csomdpont, mig a csomépon-
tokat 6sszekot6 élek alkotjak az dthaldzatot. Az utak-
hoz, azok szakaszaihoz szadmos tulajdonsagot, térin-
formatikai széhasznalattal attribGtumot rendelhetiink:
savok szama, maximalis megengedett sebesség, utca-
név stb. Minél tébb ilyen kiegészit6 informacio talalha-
t6 a rendszerben, anndl finomabb keresésre, tajékoz-
tatasra nyilik lehetéség. S6t, minél tébb ilyen informa-
ci6 lehet folyamatosan frissilg, dinamikus, annal pon-
tosabb lesz a navigacio!

A digitalis térkép tovabba tartalmaz olyan objektu-
mokat is, amelyek elsésorban a megjelenités, masodsor-
ban az elemzés és ajanlas szempontjabdl [ényegesek.
Ide tartoznak a telepilések, vizek, vasutak, ndvényzet
(erddk, rétek), manapsag pedig akar a domborzat is.

A navigécios térképmi harmadik legfontosabb adat-
tipusa a Points of Interest (POI) néven ismert pontok,
amelyek a kilénbdzd vasarlasi lehetéségeket (aruha-
zak, Uzletek stb.), egészségligyi helyeket (kérhazak,
rendel6k stb.), szallas- és turistahelyeket (szallodak, ki-
latok stb.), autds helyeket (benzinkutak, szervizek, traf-
fipax-pontok stb.) tartalmaznak. Ezek az informacidk a
leglényegesebbek a kdzlekedSk szamara, geometriai-
lag egy beszlrasi ponttal és tébb leir6 adattal rendel-
keznek. Akar a Geocaching (,Jadakeresés”) rejtekek is
tarolhatok és megtalalhatok a rendszerekben, tehat jat-
szani is lehet a navigacids rendszerrel!

A helymeghatarozé berendezés az esetek tulnyo-
mo tébbségében a GPS-t jelenti, vagyis az amerikai
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Navstar alapu rendszert. Az orosz Glonass, az eurépai
Galileo vagy a kinai Beidou szintén ilyen célokbdl ke-
rilt kifejlesztésre, hasznalatuk azonban mar/még ne-
hézségekbe Utkdzik. A miholdas helymeghatarozas a
navigaciohoz szlilkséges pontossagot sok esetben nem
tudja, ezért Iényeges, hogy a navigacios berendezés al-
goritmusai k6z6tt szerepeljen térképillesztés (map match-
ing), amely a szamitott pozici6 és a térkép alapjan a kdz-
leked6t ,rahelyezi” az utvonal megfelel§ szakaszanak
megfeleld helyére.

A fejlettebb helymeghataroz6 rendszerek tartalmaz-
nak Ugynevezett dead reckoning (DR) eszkdzoket is,
amelyek a miholdvétel korlatozasakor és/vagy a pon-
tossag novelése érdekében kapcsolédnak be a szami-
tasba. llyen eszkdz lehet a kerékfordulatszam-méré vagy
az elektronikus iranyt. A még jobb megoldas érdeké-
ben a ma még draga inercialis berendezések keriilnek
a helymeghataroz6 egység mellé (GPS/INS). Ezekkel
elfogadhat6 pontossaggal hatarozhaté meg a pozicié,
akar teljes égbolt-takaras (példaul alagut) esetén is.

A szamitasi algoritmusok kdzul a legfontosabb az
optimalis Ut megkeresésére szolgalo eljaras. A pillanat-
nyi pozici6 és a végcél kdzott a keresés kivalasztja azt
az Utvonalat, amely a feltételeket legjobban kielégiti.
Feltétel lehet a legrévidebb, leggyorsabb, vagy a gaz-
dasagos ut, ahol a révidséget, gyorsasagot és szakasz-
hosszokat is figyelembe lehet venni. A navigaciés rend-
szerekben gyakran tébb felkeresend6 cimmel is meg
lehet birkdzni: az Ut soran tébb megalld is érinthetd, s6t
ezek optimalis sorrendje is kiszamithatd. A pillanatnyi
helyzet, elmozdulas és a tervezett Utvonal alapjan a
rendszeriink folyamatosan Utmutatasokat ad: tarts jobb-
ra, fordulj balra stb.

A felhasznal6i fellilet nem pusztan grafikus, hanem
egyuttal ergondmikus is, hiszen vezetés kdézben igen
rovid id6 alatt meg kell kapni a sziikséges informacio-
kat. Ebben segitség, hogy a felhasznaldnak ,mondja”
a rendszer a navigacios utasitasokat — természetesen
testreszabhaté modon: férfi/néi hang, nyelv, beszéder-
Gsség stb. Az Gjabb navigacios berendezések képi meg-
jelenitése (szinek, vonalstilusok, fellletkitdltés stb.) is
egyre kifinomultabb, rdadasul a nevezetesebb helyek
haromdimenziés modelljét is tartalmazhatjék.

2. Kozlekedési rendszerek

Az eddig elhangzottak azokrdl a rendszerekrél szo6lnak,
amelyek képesek az utazas soran folyamatosan a cél
eléréséhez szilkséges utasitasokat és informaciokat
kdz6Ini. Nem szokas, bar lehetséges ezeket az eszko-
z0Oket utazas el6tti tervezéshez is felhasznalni, segitsé-
glikkel lehetséges Utvonalat valasztani.

A kozlekedési rendszerek csoportjaban kiemelked6-
ek az elézetes Utvonaltervezd megoldasok. Lényeges
tovabba, hogy a kézlekedés soran informaciot lehessen
kapni a tobbi kozlekedbrél, vagyis a forgalom nagysa-
gardl is legyen képlnk. Ebben a legismertebb szerepet
a radios adatrendszer (RDS) hasznalatara épul6 kdzle-
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kedési (izenetcsatorna (TMC) t6lti be. A jobb képessé-
gl navigaciés eszkdzok tudjak fogni a TMC Ulzenete-
ket, figyelembe veszik azt, és ha lehetséges, a vezet6t
elvezetik a dugéktél. A szolgaltatdshoz természetesen
Iényeges, hogy pontos és friss forgalmi informaciéval
rendelkezziink.

Az egyéni kozlekedés tamogatasa mellett fontos a
tdmegek tajékoztatasa, valtoztathatd jelzésképl tablak
(VMS), valtoztathat6 burkolati jelek stb. hasznalataval.
Erre kival6 példa a német autépalyakon megfigyelhetd
dugdfigyelmezetés, ledllo és lehajtd sav burkolati jelei-
nek és hasznéalatanak dinamikus valtoztatasa.

A kozlekedés biztonsaga érdekében telepitik a me-
teorolégiai megfigyel6 allomasokat, amelyek a burko-
latrol és annak kozvetlen kdzelébdl gy(jtenek idéjarasi
adatokat: elsésorban informaciokat a csapadékroél, hé-
mérsékletr6l és szélrdl. Ezen informacioknak a birtoka-
ban aktudlis figyelmeztetést kaphatnak a jarmiveze-
t6k, hogy példaul sikos-jeges a burkolat, igy mérsékel-
niiik kell sebességliket. llyen rendszer lizemel mar a
magyar autépalyakon is, példaul az M3 mellett.

A belvarosi kézlekedésben nagy szerepet téltenek
be a jelz8lampék. A lampak lizemelhetnek alland6 kap-
csolasi program szerint vagy kicsit rugalmasabban, ha
ora, napszak, esetleg a hét napjai szerinti programot
kévetnek, és még rugalmasabban, a kérnyezd lampak-
kal ésszehangoltan, a forgalom nagysaganak fliggvé-
nyében. Ez utdbbi tehat a mérésekre tdmaszkodé sza-
balyozast jelenti.

Végul a kdézlekedési rendszerek kdzil meg kell em-
liteni azokat, amelyek kilénb6z8 jarmiifajtakat egyltte-
sen hasznalva juttatjak el az embereket és arukat a cél-
jukhoz. Ezeknek a multimodalis rendszereknek egyre
ndvekvd szerep jut aszerint, ahogy sikerll azokat egy-
re jobban ésszehangolni.

3. Intelligencia a kozlekedésben

Az intelligens kdzlekedési rendszer (ITS) a fentiek alap-
jan olyan rendszernek tekinthetd, amely valamilyen mé-
don a statikus programszer(i futas helyett egyfajta di-
namikussagot, esetleg alkalmazkodast is fel tud mutat-
ni. Az értelmez6 szotar szerint az intelligencia felfogd
és itél6képességet jelent, sét a tanulékonysaggal is
Osszefliggd értelmi képesség. A kdzlekedési rendsze-
rekre leforditva mindez tehat kiemeli a mérések, az ér-
zékelés szerepét, tovabba alahuzza azokat a megol-
dasokat, amelyek doéntési képességgel, esetleg adap-
tivitassal, szabdalyozassal és nem egyszer( vezérléssel
rendelkeznek.

A hagyomanyos Utvonalterv — amely szerint A-b6l B-
be egy lehetséges Ut talalhaté — mellé olyan aspektu-
sok is hozzajénnek, amelyek id6tél figgnek. A kivalasz-
tott Utvonal tehat nem minden koérllmények kozétt, min-
den jarm(iféleségre nézve azonos, hanem datumtdl, id6-
t6l, id6jarastol, forgalomtdl fliggéen valtozhat. Nagyon
Iényeges azonban két szempont: biztonsag és gazda-
sagossag. Gyakran ez utébbiban a gyorsasagot hang-
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sllyozzak, példaul romlandé aruk szallitasakor. A biz-
tonsag viszont mindenek felett all: a modern technika
minden eszkdzét bevetik a jelenleg finanszirozott kuta-
tasi projektek, hogy javitsanak a kézlekedés sokszor
nem éppen rdzsas statisztikai mutatoéin.

A szélvéddre feler@sitett navigaciés eszkdz tehat
attol lesz majd intelligens, ha a folyamatosan frissen tar-
tott térképi adatai (utca iranyultsaga, korforgalom beé-
pitése, elkerlld at megépilése stb.) mellett az attribu-
tumaiban (megengedett sebesség, benzinkut/étterem-
nyitva tartas, forgalomsebesség stb.) is folyamatosan
frissll; raadasul ezt tulajdonosanak kiiléndsebb eréfe-
szitései nélkil automatikusan teszi. Tovabba ha majd a
rendszer a kdzlekedési eszkdéz (az autd) adatainak és
az uticélnak az ismeretében képes javaslatot tenni az
optimalis Utvonalra, hogy ne csupan az teljesljén, hogy
gyorsan, kevés (izemanyag felhaszndalasaval, biztonsa-
gosan eljussunk a célhoz, hanem menet kdzben szép
tajakat is lathassunk és finom ételeket kinald éttermek-
be is betérhessink.

Ha pedig ezeknek a feltételeknek lgy tesz eleget,
hogy az auté szamos fedélzeti miiszerét (kamerat, lé-
zeres tavmeérét, gyorsulasmérét, GPS-t stb.) felhasznal-
va, az Utba épitett szenzorok megfigyeléseit begydijtve
és mas ,intelligens” jarmd fedélzeti méréseit megkapva
(jarmlivek kozotti automatikus kommunikaciéval) hozza
meg dontését a javasolt Utvonalra, akkor mar csak egész
kis 1épés tavolsagra vagyunk attél, hogy az ilyen mo-
don ,értelmi képességekkel feljavitott” jarmdvek ne ma-
guk vezessenek...
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