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Uvod
Vitézem verejné soutéze, a tedy i resitelem
verejné zakdazky, se stala spole¢nost
AZD Praha, ktera projekt realizovala v obdobi
od cervence 2014 do prosince 2016 v ramci
ukolu technického rozvoje s akronymem
RegioSAT. K feseni projektu si pfizvala dva sub-
dodavatele: Zdpadoceskou univerzitu v Plzni
(zCU) a Vyzkumny ustav geodeticky, topogra-
ficky a kartograficky (VUGTK).

V dalSim textu se zaméiime zejména
na technickou stranku projektu, nikoli na legis-
lativni, finan¢ni ¢i dalsi otazky.

Zakladni pristup k reseni projektu

RegioSAT

K feSeni verejné zakazky, tj. ke komplexnimu

navrhu zabezpecovaciho zafizeni (ZZ) pro

regionalni traté, bylo mozné pristoupit dvéma
zpUsoby:

1. Vyvinout zcela novy koncept zabezpecova-

ciho zafizeni pro regionalni traté.
2.Vhodnym zplsobem rozvinout stavajici

mozny zpUsob zabezpeceni regionélnich
trati s pomoci zabezpecovaciho zafizeni

Radioblok verze RBO+ a povysit tak verzi

RBO+ na verzi RB1.

Nejen z dlivodu casového a financ-
niho omezeni feSeni projektu RegioSAT,
ale i z dlvodu presvédceni, Ze zabezpeceni
regionalnich trati prostfednictvim systému
Radioblok je efektivni zplGsob zvysovéni bez-
pecnosti provozu na regionalnich trati, byl
zvolen druhy zpUsob feseni. Tedy inovace sta-
vajiciho systému Radiobloku, tzv. verze RBO+
(popis RBO+ viz napt. [1]), kterou AZD Praha
vyrabi a prodéva pod obchodnim oznace-
nim RBA-10, na verzi RB1. Tato inovace byla
Vv ramci praci na projektu RegioSAT realizovéna
ve dvou paralelné probihajicich krocich:

+ ndvrh nového subsystému GLDS (GNSS
Location Determination Subsystem), ktery
rozsituje ptvodni funkéni architekturu
Radiobloku RBO+ a ktery slouzi k uréeni bez-
pecného odhadu polohy a rychlosti Zeleznic-
niho vozidla na trati,

+ navrh novych funkcionalit, realizovanych pre-
devsim ve vozidlové ¢asti Radiobloku RB1,
vyuzivajicich vystupu GLDS, tedy bezpec-
ného odhadu polohy a rychlosti drazniho
vozidla.

V souvislosti se zaclenénim subsystému
GLDS do ZZ Radioblok je tieba pro Uplnost
poznamenat, Ze i stavajici verze Radiobloku
RBO+ vyuziva polohové informace z pfijimace
GNSS. Tyto informace vsak nejsou bezpecné
(viz ddle) a jsou vyuzivany jen jako zalozni
zpusob ke kontrole ¢innosti strojvedouciho
(ke kontrole prekroceni rozsahu povoleni
k jizdé, kontrole zadavané polohy aj.).

Vyhodou feseni a i jistym potvrzenim dobre
zvolené koncepce Radiobloku RB0O/1 byla

Obr. 1 Fyzickd architektura RB1
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skutecnost, ze pro dané funkcionality nebylo
tieba inovovat stacionarni ¢ast systému —
centralu RBS. Nicméné pro dalsi pripravo-
vané funkce, jakymi je napt. pfenos augmen-
tacnich udaju, prenos a zobrazeni informace

o pfipadném poruchovém stavu PZZ na vozi-
dlo nebo o doc¢asnych rychlostnich omezenich
na trati, projde RBS softwarovou inovaci. Navr-
zena fyzicka architektura systému je na obr. 1.
Sitova architektura na obr. 2.

Subsystém GLDS

Jak zde bylo jiz napsano, ZZ RB1 predpoklada
znalost bezpe¢ného odhadu polohy a rych-
losti vozidla. Bezpecnym odhadem se pfi-
tom mysli oblast (dle potfeby 1D/2D/3D), pro
kterou za vsech okolnosti plati, Ze skutecna

Obr. 2 Sitovd architektura RB1
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hodnota se v této oblasti nachazi s predem
definovanou, nebo vyssi pravdépodobnosti.
To je dlivod, proc o této hodnoté hovofime jen
jako o odhadu, at uz polohy ¢i rychlosti. Je to
i v souladu s pravdépodobnostnim chapanim
urovni integrity bezpecnosti na zékladé inten-
zit nebezpecnych poruch dle CSN EN 50129.
Vétsina béznych uzivatelt GNSS prijimact
ma zkusenost (napf. diky silni¢ni navigaci), ze
GNSS prijimace, obvykle pfijimajici signdl sys-
tému GPS, poskytuji pomérné presné a vétsi-
nou platné udaje o poloze a rychlosti. Nabizi
se tak otdzka, proc je nutné za ucelem ziskani
bezpecnych odhadu polohy a rychlosti vozidla
vyvijet samostatny subsystém GLDS a nenf
mozné vyuzit odhady poskytované pfimo pfi-
jimacem. Kromé zdtvodnéni, Ze tyto prijimace

Sit'ova architektura RB1
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Obr. 3 Porovndni vysledkii algoritmu AZD a klasického COTS pfijimace

nebyly vyvinuty dle Zelezni¢nich standardd,

Ize argumentovat i praktickymi mérenimi.

| béhem feseni projektu RegioSAT byly casto
zaznamenany piipady, kdy se odhad polohy
vozidla poskytovany komerénim pfijimacem
odchyloval od skute¢né polohy vozidla

i 0 nékolik set metrd, pfi¢emz pfijimac o této

Obr. 4 Funkéni vzorek RBV RegioSAT

1
I

| 42 | REPORTER AZD PRAHA - BREZEN 2017

skute¢nosti nijak neinformoval a déle se tvaril,
Ze poskytované odhady jsou s presnosti jed-
notek, maximalné desitek metrl (viz obr. 3).
Je zfejmé, ze vyuziti takovychto chybnych
odhadu pfi fizeni provozu na Zelezni¢ni trati
by mohlo vést k hazardnim situacim. Pravé
tyto skutecnosti jsou diivodem, proc¢ je nutné

pfi navrhu bezpecného GLDS vyvinout vlastni
algoritmy pro bezpecny vypocet odhadu
polohy a rychlosti.

Vyzkum a vyvoj subsystému GLDS a bez-
peénych algoritm nezacal v AZD Praha aZ
s feSenim projektu RegioSAT, ale probiha konti-
nualné od roku 2006, a to ve spolupraci se ZCU
v Plzni. Vyvoj je prevézné kryt z vlastnich zdroji
AZD Praha, nicméné v minulych letech probi-
hala spoluprace i v rdmci projektu SafeLOC, kte-
rého se Ucastnilo také CVUT v Praze, a ktery
byl podporen v programu ALFA Technologické
agentury CR (TA01030124).

Pfi tomto vyvoji je postupovéno systema-
ticky s respektovanim bezpecnostnich poza-
davku evropskych zelezni¢nich standardd, pfi-
¢emz jednim z prvnich krokl bylo vytvoreni
analyzy rizika (AR) pouziti GNSS v zelezni¢nim
prostiedi pfi vypoctu bezpec¢ného odhadu
polohy a rychlosti lokatorem vhodnym
pro zelezni¢ni ZZ. P¥i této AR bylo identifiko-
véano cca 60 udalosti, které maji potencial zpU-
sobit chybny odhad polohy/rychlosti pfijimace
(tzn., ze odhad ziskany s vyuzitim GNSS neni
bezpecny). Pro kazdou udalost bylo nasledné
navrzeno nékolik opatfeni, kterd jsou vhod-
nym zpUsobem ve vyvijenych algoritmech
zakomponovana. Disledkem AR je i rozdé-
leni GLDS na mobilni (GLDSmb) a stacionarni
(GLDSst) ¢ast subsystému GLDS se znamou
polohou (viz obr. 1). Plati totiz, Ze nékteré uda-
losti identifikované v AR je mozné v redlnych




podminkéch snaze detekovat s vyuzitim zna-
losti presné polohy pfijimace na stacionarni
¢asti a o jejich existenci mobilni ¢ast GLDSmb
pouze informovat (jedna se o tzv. lokalni aug-
mentaci). Nehledé na to, Ze GLDSst bude mit
vybranu dobrou polohu bez zastinéni dru-
zic okolim, s garanci pfijmu signédlu EGNOS
a s ovérenymi dalsimi vlivy, zejména drovni
vicecestného Siteni (pfiklad analyzy vlivu vice-
cestného Sifeni signalu GPS viz obr. 8).

Vyvijené algoritmy pfitom byly a jsou pri-
bézZné testovény, aby byla ovérovana sprav-
nost navrhu a jeho programova realizace.
K témto testlim jsou vyuzivana jak realna, tak
uméle vygenerovana simulaéni GNSS data.
Zatimco redlna data jsou sbirdna v realném
provozu, k tvorbé simulacnich dat je vyuzi-
van GPS model Ivan, ktery byl za timto Gcelem
v AZD Praha vyvinut. Tento model umoziuje
na zakladé zadanych efemerid generovat kon-
stelace druzic pro rdzné dny a rGzné polohy
GPS pfijimace. Dale umoziuje na zakladé
vlastnich algoritmi zohlednit vlivy troposféry,
ionosféry a Sumu, které v redlném prostiedi
signaly od druzic negativné ovliviuji. V nepo-
sledni fadé pak umoznuje i zohlednit pfipadny
pohyb GPS prijimace a zmény ve vyhledu
na oblohu (resp. stinéni oblohy) v pribéhu
pohybu pfijimace. Programova implementace
vyvijenych algoritmi je navic ovérovana i tim,
Ze algoritmy jsou nezavisle programovény
na dvou pracovistich (ZTE-VAV VP03 a ZCU)
a vystupy programu jsou nasledné porovna-
vény. Algoritmy jsou pfipravovany i pro evrop-
sky systém Galileo a to tak, aby v okamziku
jeho plné provozni zpusobilosti bylo mozné
zejména pro zvyseni pohotovosti GLDS pfiji-
mat a zpracovavat i jeho signaly.

Pro zajimavost a porovnani je na obrazku
3 prabéh (po dobu 115 vterin) bezpecného
odhadu polohy vozidla stojiciho v danou chvili
v dopravné Strunkovice (na trati Ci¢enice-
Volary, kde je nasazen Radioblok RBO+, resp.
RBA-10). Je zobrazen prlbéh vypocitany sub-
systémem GLDS (modré usecky), pribéh
odhadu polohy pocitaného komerénim GPS
prijimacem (Cervené Usecky) a skute¢na hod-
nota odhadované veliciny (zelend tsecka).'
Z grafu je patrné, Ze zatimco bezpecny odhad
pocitany subsystémem GLDS skutecnou
hodnotu obsahuje vzdy, odhad poskytovany
prijimacem nikoliv (pfijimac se choval tak,
jako by vozidlo do skute¢né pozice teprve pfi-
jizdélo)2. Perioda poskytovani odhadu byla
z dlivodu citelnosti grafu zvolena 5 sekund.

Je dluzno zdiraznit, Ze toto know-how je
dlouhodobé rozvijeno v AZD Praha a v ZCU
a zUstava intelektualnim vlastnictvim obou part-
nerd. Na rozdil od principd fizeni a zabezpeceni
Radioblokem RBO+ a RB1, které jsou (a v pfipadé
RB1 patrné budou) definovany predpisem SZDC
D4 a jsou tedy vefejné dostupné.

Navrh novych funkcionalit a zptisob

jejich vyuziti

Druhym krokem inovace Radiobloku verze

RBO+ byl navrh novych funkcionalit a navrh

zpUsobu jejich zac¢lenéni do RBO+. Pfi

identifikaci novych funkcionalit byl pfitom
soucasné kladen dliraz na to, aby byl v nové
verzi RB1 déle eliminovan vliv lidského faktoru
na bezpecnost provozu a na to, aby nova verze

Radiobloku jesté vice podporovala strojvedou-

ciho pii fizeni - stala se o dalsi stupen komfort-

né;jsi. Pfi zohlednéni téchto dvou pozadavki

a zohlednéni skute¢nosti, ze diky GLDS je v RB1

k dispozici bezpec¢ny odhad polohy a rychlosti,

bylo k realizaci identifikovano 9 funkcionalit.

Mezi nejdulezitéjsi z nich patfi:

- automatickd odhlaska (RB1 bez zasahu? stroj-
vedouciho vykona odhlasku po projeti konce
vlaku pozici zadniho namezniku),

« kontrola projeti cile povoleni* (je-li projeti
identifikovano, je vyvolana nouzova brzda),

- zobrazeni informace o maximalni povolené
rychlosti a predvésténé rychlosti (v souladu
se statickym jizdnim profilem traté) v daném
misté vlaku na trati,

« kontrola aktudlni rychlosti (je-li rychlost pre-
krac¢ovéna déle, nez je predem definovana
doba, dojde k vyvolani nouzové brzdy),

» sprava kompaktnosti vlaku (vlakové soupravy
se rozlisuji na kompaktni a svéSované) umoz-
nujici také kontrolovat stav integrity vlaku,
pokud jej souprava ¢i systém umi detekovat.

Po identifikaci a detailnim navrhu novych
funkcionalit bylo nutné stanovit, jakym zpu-
sobem maji byt tyto funkcionality zaclenény
do nového ZZ RB1.Vzhledem k tomu, ze
vsechny jsou zaloZzeny na znalosti bezpecného
odhadu polohy a rychlosti stanoveného aktu-
alné pouze z informaci poskytovanych GNSS,
neni mozné predpokladat, ze funkcionality
budou dostupné v kazdém okamziku jizdy
vlaku.V zelezni¢nim prostfedi samoziejmé
neni mozné zajistit nepretrzity pfijem GNSS
signalll (pfitomnost tunell, hustého zalesnéni
atd.). Dalsi dGivod nemoznosti predpokladu
trvalé pohotovosti funkcionalit je napfiklad
ten, Ze v nékterych situacich, i kdyz jsou sig-
naly GNSS dostupné, opatieni proti porucham

v GNSS zakomponovana v subsystému GLDS

vyhodnoti, Ze tyto signdly neni mozné k vypo-

¢tu bezpecnych odhadu pouzit. Aby vyvijené

ZZ RB1 mohlo bezpecné fungovat i v situacich,

kdy neni bezpecny odhad polohy nebo rych-

losti k dispozici, a nejsou tak k dispozici ani
nové navrzené funkcionality, byl pfijat nasle-
dujici zptsob fungovani ZZ RB1:

« Jsou-li v RBV (vozidlova ¢ast Radiobloku)
dostupné bezpecné odhady polohy a rych-
losti, realizuje RB1 vSechny funkcionality pre-
vzaté z verze RBO+ a rovnéz véechny nové
navrzené funkcionality pro verzi RB1.

-V opacném pfipadé funguje RB1 v tzv.

Obr. 5 Geodetické zamérovdni traté

degradovaném maédu, coz znamen4, Zze RBV
funguje stejné jako ve verzi RBO+.

+ O tom, v jakém moédu Radioblok aktudlné
pracuje, je strojvidce informovan na BEZOJ
(BEzpecna ZObrazovaci Jednotka) prostied-
nictvim zobrazovani udaje o aktualné povo-
lené maximalni a predvésténé rychlosti. Pra-
cuje-li RB1 v nedegradovaném maédu, je
tato informace zobrazena. V degradovaném
maédu pak tato informace zobrazena neni a je
zobrazovan méd jizdy PJ® (toto je zobrazo-
vano i v pavodni verzi RBO+).

Tato specifikace novych funkcionalit bude
verejnou specifikaci a méla by se stat vycho-
diskem pro specifikace jak nového vyrobku,
tak inovace predpisu SZDC D4.

Bezpecna mapa traté

Jiz z ndzva jednotlivych funkcionalit je patrné,
Ze pti jejich vykonavani musi byt vyhodnoco-
vana vzdjemna poloha vozidla vyjadiend bez-
pec¢nym odhadem a poloha nékterych klico-
vych bodU Zeleznicni traté. Mezi tyto klicové
body patfi napfiklad pozice hranic dopraven
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a nameznikd, pozice navésti vztahujicich se
k rychlosti podél traté (rychlostnik, navésti
,zacatek pomalé jizdy” a,konec pomalé jizdy“
atd.), pozice predvéstnikd omezeni rychlosti,
atd. Za ucelem zaméreni poloh téchto kli¢o-
vych bodu byla v rdmci feseni projektu Regio-
SAT ve spolupraci s VUGTK navrzena metodika
tvorby bezpecné mapy traté, ktera definuje
zpUsob jejich zaméreni s pozadovanou pres-
nosti a bezpecnosti/integritou®. Vzhledem
k tomu, Zze metodika resi nejen presnost, ale
pravé i integritu bezpecnosti, byla v pribéhu
feseni projektu RegioSAT vypracovana i jeji
analyza rizika.

Mnozina zamérenych pozic vsech potieb-
nych klicovych bodu spolu s informacemi
o povolenych a predvésténych rychlostech
v jednotlivych mistech traté tvofi zaklad mapy Obr. 7 Jeden z vystupli skenovdni traté laserovym skenerem

traté. Kromé dvou zde uvedenych informaci je
navic pro potreby GLDS mapa traté déle rozsi-
fena o mapu osy koleje, kterd je vyuzivana pfi
vypoctu bezpecnych odhadd polohy a rych-
losti vlaku.

V priibéhu vyvoje a navrhu metodiky
zamérovani traté byla také vénovana pozornost
\ | AT F L= P vlivim vicecestného (multipath — MP) siteni
&0 0 130 15 18 31 240 370 30 satelitniho signalu k prijimaci. Vicecestné

azimuth [deg] Siteni signélu je dalsi z nebezpecnych uda-

) - losti, které ovliviuji vypocet polohy faleSnymi
: _- informacemi. Byly navrzeny postupy a prove-
TS s 3.0 dena fada méfeni k jejich detekci a kvantifi-
FMS of WP erzor (m) kaci. Nékteré vystupy z téchto analyz ilustruje
obr. 8. Na zakladé téchto vysledk se pfipravuji
postupy k eliminaci jejich vlivu na trati.

EMS of MP error, Do¥Y: 037

eq]

fon [d

alavat

Obr. 8 Vysledky méreni viivu vicecestného siteni GNSS signdlu
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S vyuzitim navrzené metodiky tvorby bez-
pecné mapy traté byla zamérena zelezni¢ni
trat ¢islo 197 Ci¢enice-Volary a vytvoiena jeji
mapa, kterd byla nasledné ulozena do funk¢-
niho vzorku RB1. Postup zamérovani a reko-
gnoskace traté ve spolupraci s pracovniky
VUGTK ilustruji obrazky 5 a2 7.

Testy a oficialni demonstrace
vyvijeného ZZ RB1

Po dokonceni praci souvisejicich s vyvojem
subsystému GLDS, ndvrhem novych funkci-
onalit a navrhem metodiky tvorby bezpecné
mapy traté bylo pristoupeno k praktické rea-
lizaci dosazenych vyzkumné-vyvojovych
vysledku. Vysledkem této realizace byl vznik
funkéniho vzorku (FV) RBV ¢asti Radiobloku
verze RB1 (viz obr. 4), ve kterém jsou imple-
mentovany jak ptivodni funkcionality Radio-
bloku verze RBO+, tak pravé i mobilni ¢ast
subsystému GLDS a nové navrzené funkcio-
nality RB1.

Po vytvoreni FV RB1 a mapy traté ¢. 197
nasledovalo testovani FV RB1, a to jak v silnic-
nim prosttedi, tak na zaméfené trati Ci¢enice—
Volary (viz obr. 9). Cilem tohoto testovani bylo
ovérit nejen spravnou funkci GLDS a jednot-
livych funkcionalit, ale i ovéfit, ze ovladani
a chovani RB1 bude pro strojvedouciho intui-
tivni. Vzhledem k tomu, Ze vSechny provadéné

Obr. 9 Oveérovdni systému na silnici

testy probéhly Uspésné, byla pracovistém
VP03 ptipravena finalni demonstrace (pre-
zentace) FV RB1 pro zastupce Ministerstva
dopravy CR, tedy pro zadavatele vefejné
zakazky. Tato demonstrace se uskutecnila

Obr. 10 Radioblokovd centrdla a zobrazovac jizdnich stavii na palubé mériciho vozu

NOVINKA

26.10. 2016 na trati Ci¢enice-Volary s vyuzitim
mé¥iciho vozu AZD Praha. Demonstrace FV
RB1 probéhla béhem dvou jizd pojmeno-
vanych ,Zodpovédnd jizda strojvedouciho”
a,Nezodpovédna jizda strojvedouciho”, pfi
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Obr. 11 Priprava demonstrace na méficim voze AZD Praha ve stanici Cicenice

kterych bylo predvedeno fungovani viech
novych funkcionalit. Ukdzano pfitom bylo,
jak nazev jizd napovidd, chovani Radiobloku
RB1 jak pfi dodrzovani draznich predpisq, tak
pfi jejich porusovani. Bylo a je mozné kon-
statovat, ze stejné jako testovani FV RB1, tak

i demonstrac¢ni jizdy probéhly Gspésné. Doslo
tak napfiklad k jednomu z prvnich vefejnych
predvedeni vyvolani nouzové brzdy zabez-
pecovacim zafizenim vyvijenym v AZD Praha
v situaci, kdy strojvidce prekracuje maximalni
povolenou rychlost v daném useku. Priibéh
demonstracnich jizd ilustruji obrazky 10 az 13.

Zaveér

Vice informaci o dosazenych vysledcich
(detailni popis navrhovanych funkcionalit,
navrh legislativnich zmén, informace o dosa-
zenych presnostech bezpecnych odhadu

a dalsi) je mozné nalézt v oficialnich vystu-
pech projektu RegioSAT. Projekt byl realizo-
van v ramci vefejné zakdzky TB0200MDO051
diky 100 % podpofre z programu BETA Tech-
nologické agentury Ceské republiky. Nicméné
je vhodné podotknout, Ze ndklady na strané
AZD Praha &aste¢né prekrocily hrazené vydaje
a byly pokryty vlastnimi zdroji firmy. To jsme Obr. 12 Demonstracni jizda na palubé mériciho vozu
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ostatné ocekavali, nebot limitni cena zakazky
od pocatku neumoznovala podat névrh pro-
jektu s realnéjsimi naklady bez pfipadného
omezeni naplné a cild projektu.

Na zakladé zhodnoceni dosazenych
vysledkd a reakci strojvedoucich ucastni-
cich se testovani FV a demonstracnich jizd lze
konstatovat, Ze vysledky potvrdily smyslupl-
nost navrzeného konceptu nového ZZ RB1,
vhodnost jeho dovedeni do stupné proto-
typu potrebného ke schvaleni a pro opako-
vanou naslednou vyrobu. Aktualné je pla-
novano, ze vyvijené ZZ RB1 bude testovano
na jedné z trati nové koupenych AZD Praha
(Dolni Bousov-KopidIno). | vysledky téchto
testd budou pfi dal$im vyvoji systému RB1
vyuzity.

Stoji za zdliraznéni, ze Radioblok RB1
zUstava i pres pridany modul GLDS stale rela-
tivné velmi levnym fesenim pro zvyseni bez-
pecnosti na regiondlnich tratich, pricemz
pridava zasadni krok ke zvyseni bezpec-
nosti, kterd v nékterych smérech prekonava

i vlastnosti klasického vlakového zabezpeco-
vace typu LS pro hlavni traté. Poskytuje pfi-
tom nadale zékladni vyhody systému Radio-
blok RBO+, jako jsou snadna a rychld montaz
na vozidla nebo rychla instalace centrély RBS
pro dispecerské fizeni bez nutnosti venkovni
kabelizace. | vazba na komunikac¢ni systém
verejného operatora GSM nevyzaduje kabe-
lové napojeni, natoz nakup, instalaci a provo-
zovani specialniho komunika¢niho systému.
RB1 pridava dalsi stuper automatizace
¢innosti strojvedouciho, ktery ho osvobo-
zuje od nékterych ukont a soucasné posky-
tuje bezpecnou kontrolu projeti cile povoleni
i prekroceni rychlosti. Timto je splnéna pod-
minka pro dalsi zvySovani tratovych rychlosti
i na regionalnich drahach a jedna se i o dalsi
krok k jesté vyssi automatizaci fizeni jizdy
na téchto tratich.
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NOVINKA

POZNAMKY

1 Odhady jsou vykresleny zvldst pro kazdou osu
koordinacniho systému WGS84. Samotny odhad
Jje v kaZzdém casovém okamziku pro kazdou osu
predstavovdn intervalem — na grafu je interval
pro kazdy casovy okamzik vyjddren jako Usecka,
oznacujici hodnoty, které do odhadu/intervalu
nalezi.

2 Ddvodem je, Ze komercni prijimac pfi vypoctu
odhadu polohy pouZivd pro viak nevhodny mo-
del pohybu.

3 Vdopravndch, kde konci aktudini povolenf k jiz-
de, je odhldska vykondvdna s podporou strojve-
douciho (avsak jednoduseji nez v RBO+), vysvétle-
nivsak jiz prekracuje rozsah tohoto c¢ldnku.

4 Tato funkcionalita je realizovdna i v RBO+. V RB1
Jje nové realizovdna s vyuZitim bezpe¢ného odha-
du polohy.

5 Jednd se o méd jizdy ,Povoleni k jizde”

6 Integrita bezpecnosti je potiebnd proto, Ze mapa
traté md primy dopad na bezpecnost celého vy-
vijeného ZZ (je vyuzivdna v novych funkcionali-
tdch).
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Obr. 13 Obrazovka demonstrdtoru s polohou vlaku na trati, navésténou a skutecnou rychlosti v mezich uréenych GLDS. Vlevo dole kamerou nasni-
mand obrazovka pro strojvedouciho (BEZOJ), vpravo pak Edst replikované obrazovky dispecera
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