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€9 Leltsystem filr den Individualverkehr.

&) Von ortsfesten Leitbaken (3; BK) an der StraBe werden
sténdig fir alle wahibaren Fahrtziele alle erforderlichen
Leitinformationen an alle passierenden Fahrzeuge (1; FZ)
ausgestrahlt. In den Fahrzeugen (1; FZ) werden die zu dem
gewlnschten Fahrtziel gehdrenden Leitinformationen aus-
gewdhlt und gespeichert (SP1). Zu jeder Leitinformation
wird gleichzeitig eine Ortsbestimmung mit Gbertragen und
gespeichert (SP1). Die Fahrzeuge (1; FZ) enthalten eine
Auto-Navigations-Einrichtung (9; AN), mit deren Hilfe die
ortsabhéngigen Leitinformationen aus einem gréBeren
Block jeweils selektiert und zur richtigen Zeit bzw. am
richtigen Ort dem Fahrzeugfiihrer angezeigt (AG) werden.
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Leitsystem fiir den Individualverkehr

Die Erfindung bezieht sich auf ein Leitsystem fiir den
Individualverkehr in einem StraBennetz mit an den Fahr-
bahnen angeordneten ortsfesten Sendeeinrichtungen (Leit-
baken), welche von einer Zentrale iibermittelte und/oder
fest eingespeicherte Leitinformationen zur Erreichung
aller von ihrem Standort aus erreichbaren Fahrtziele
zyklisch an alle passierenden Fahrzeuge iUbermitteln, wo-
bei in den einzelnen Fahrzeugen Jjeweils eine Empfangs-.
einrichtung fiir die von den Leitbaken {ibermittelten
Leitinformationen sowie ein Eingabegerét zur Eingabe
eines bestimmten Fahrtzieles vorgesehen ist und wobeil
iber eine Ziel-Vergleichseinrichtung die zu dem gew&ghl-
ten Fahrtziel gehtrenden Leitinformationen auswghlbar
und Uber eine Anzeigeeinrichtung anzeigbar sind,

Ein einem solchen Leitsystem entsprechendes Verfahren zur
Informationsiibertragung ist bereits bekannt (DE-AS

1 951 992). Dieses Verfahren hat bereits gegeniiber ande-
ren bekannten Systemen den Vorteil, daB entlang der

Pr 1 Fra / 28.5.1979
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Fahrtstrecken lediglich ortsfeste Sendeeinrichtungen und
in den Fahrzeugen lediglich Empfangseinrichtungen erfor-
derlich sind. Dariiber hinaus werden zwar bei dem bekann-
ten Verfahren zur Ubertragung der Leitinformationen in
der Fahrbahn verlegte Sendeantennen verlegt; da aber vom
Fahrzeug keine Informationen abgegeben werden und da
gleichzeitig die von der Sendeeinrichtung abgegebenen
Informationen in gleicher Weise an alle passierenden
Fahrzeuge tibermittelt werden, kann die Ubertragung auch
auf einfachere Weise {iber beispielsweise am StrafBenrand
angeordnete Baken erfolgen.

Das bekannte Verfahren hat allerdings noch den Nachteil,
daB die Sendeeinrichtungen Jjeweils dort angeordnet sein
miissen, wo -die Leitinformationen dem Fahrzeugfiihrer an-
gezeligt werden miissen. Diese Anzeige mufl rechtzeitig er-
folgen, .also Jjewells eine angemessene Strecke vor einer
Kreuzung, damit der Fahrzeugfiihrer sich auf etwaige Rich-
tungsénderungen einstellen und sich beispielsweise ent-
sprechend einordnen kann. Diese Stellen fiir die richtige
Anzeige kOnnen aber versorgungstechnisch oft unglinstig
liegen, so daB8 im allgemeinen eigene Versorgungsleitun-
gen und unter Umsténden eigene Gehiuse und dergleichen
geschaffen werden miissen. Dies kann in verschiedenen F&l-
len zu Schwierigkeiten filhren, in Jjedem Fall bedeutet es
einen relativ hohen Aufwand. Ein derartiges Leitsystem
kann aber nur dann zum Tragen kommen, wenn die ortsfesten
Einrichtungen unabhingig von der Zahl der teilnehmenden
Fahrzeuge vollstdndig installiert Sind, d.h. die Anfangs-
investitionen sind sehr hoch. Aufgabe der Erfindung ist
es deshalb, ein Leitsystem so zu gestalten, daB der Auf-
wand fiir die ortsfesten Einrichtungen erheblich vermin-
dert werden kann.

Diese Aufgabe wird erfindungsgem&B bei einem Leitsystem
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der eingangs erwéghnten Art dadurch geltst, daB jede Leit-
information zusammen mit einer ihr zugehdrigen Ortsbestim-
mung iibertragbar und in einem im Fahrzeug vorgesehenen In-
formationsspeicher speicherbar ist, daB8 ferner in Jjedem

"Fahrzeug eine Auto-Navigations-Einrichtung zur fortlau-

fenden Ermittlung der Fahrzeugposition sowie eine Orts-
Vergleichseinrichtung zum Vergleich der aktuellen Fahr-
zeugposition mit den gespeicherten Ortsbestimmungen vor-
gesehen sind und dafB schlieBlich die gespeicherten, dem
ausgewzhlten Fahrtziel entsprechenden Leitinformationen
tiber die Anzeigeeinrichtung dann anzeigbar sind, wenn die
Jjeweils zugehtrige Ortsbestimmung mit der aktuellen Fahr-
zeugposition Uibereinstimmt. ' :

Bei dem erfindungsgéméBen Leitsystem wird die Anzeige der
leitinformationen im Fahrzeug Srtlich und zeitlich von
der Ubertragung dieser Informationen getreﬁnt. Dadurch
ist es mbglich, die Leitbaken an aus technischer Sicht
glinstigen Stellen anzuordnen. So ist es beispielsweise
mdglich, die unmittelbar an Kreuzungen stehenden Licht-
signalanlagen mit Masten, Netzanschliissen, Ger#teschrén-
ken und Kabelkanflen mitauszunutzen und die Leitbake mit
diesen Verkehrssteuergeriten zu Eoppeln. So kann bei-
spielsweise eine Leitbake mit in einem Signalgebergehfu-
se untergebracht bzw. auf dieses aufgesetzt werden.

Bei dem éffindungsgeméBen Leitsystem kdnnen also die orts-
festen Einrichtungen verhdltnismaBig billig éestaltet wer-
den, was den Aufbau eines derartigen umfangreichen Systems
beglinstigt. Die Leitbaken kdnnen nicht nur an wirtschaft-
lich glinstigen Stellen angeordnet werden, sondern dariiber
hinaus kann auch die Zahl der Leitbaken verringert werden.
Denn da die Leitinformationen ohnehin nicht am Ort der
Leitbake gleichzeitig im Fahrzeug angezeigt werden miissen,
kénnen von dieser Leitbake auch Leitinformationen fiir eine
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lingere Strecke iUbertragen werden. Die Leitinformationen
werden fir einen ganzen Abschnitt im Fahrzeug gespei-
chert, wobei nach und nach im Fahrzeug jeweils die In-
formation ausgegeben wird, die der gerade erreichten Po-
sition entspricht.

Die Auto-Navigations-Einrichtung arbeitet zweckmiBiger-
weise nach dem an sich bekannten Prinzip der Koppelnavi-
gation, wobel die jeweilige Fahrzeugposition durch vek-
torielle Addition ermittelt wird. Hierbei wird der Fahrt-
weg zweckm&iBigerweise {ber einen Wegimpulsgeber und die
Fahrtrichtung iiber eine Magnetfeldsonde festgestellt. Da
die Koppelnavigation iiber lingere Strecken immer einen
gewissen Fehler aufweist, ist es weiterhin zweckmiBig,
beim Passieren von Leitbaken immer wieder Korrekturwerte
einzugeben. Dies geschieht in einfachster Weise dadurch,
daB die Leitbake Jeweils ihre genauen Ortskoordinaten
dem passierenden Fahrzeug libermittelt. Diese genauen Orts-
korrdinaten kénnen dann als Ausgangspunkt fiir die weitere
Koppelnavigation verwendet werden.

Die Leitinformationen werden zweckmiZBigerweise in Form
von Leitvektoren zu den Fahrzeugen libertragen und dort

- angezeigt. Flir gréfere Abstinde zwischen den Leitbaken

mit mehreren Anderungen kdnnen diese Leitinformationen

jeweils als Kette von Leitvektoren iibertragen uml ange-
zeigt werden. Jeder Leitvektor kann dabei durch die Ko~
ordinaten des n#chsten Zwischenzieles (Spitze des Vek-

tors) bestimmt werden.

Die Ausstattung der Fahrzeuge wird zwar durch die zu-
sdtzliche Auto-Navigations-Einrichtung gegeniiber den be-
kannten Systemen etwas aufwendiger, doch hat diese Zu-
satzeinrichtung neben dem bereits erwZhnten geringeren
Aufwand fiir das Gesamtsystem auch fiir das einzelne Fahr-
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zeug noch weitere Vorteile. So kann mit der Auto-Naviga-
tions-Einrichtung im Fahrzeug lberpriift werden, ob der
Fahrer die Leitinformationen richtig verstanden und aus-
gefiihrt hat. Wenn die Leitinformation als Leitvektor ge-
geben wurde, kdnnen fiir jeden Leitvektor aus den maximal
méglichen Weg- und Winkelfehlern der Koppelnavigations-
einrichtung Uberwachungsflichen errechnet werden. Ver-
188t das Fahrzeug eine solche Uberwachungsfliche, so kann
dies durch eine Priifeinrichtung festgestellt und ange-
zeigt werden. Zweckmidfigerweise werden in diesem Fall
alle weiteren Anzeigen geldscht. Die empfohlene Fahrt-
richtung, also der Leitvektor, kann im Fahrzeug in Form
eines Richtungspfeiles angezeigt werden, wobei liber eine
numerische Anzeige auch jeweils die Entfernung bis zum
Ort der nachsten fdlligen Richtungsinderung angezeigt
werden kann. '

Ein weiterer Vorteil der zus&tzlichen Auto-Navigations-

Einrichtung besteht darin, daB {iber das mit Leitbaken

versehene Gebiet hinaus eine autarke Zielfiihrung méglich
ist. So kann man beispielsweise beim Verlassen des mit
Leitbaken versehenen Gebietes, etwa beim Grenziibertritt
in das Ausland, relative Zielkoordinaten eingeben. Diese
Zielkoordinaten sind in einer weiteren Vergleichseinrich-
tung mit der in der Auto-Navigations-Einrichtung ermittel-
ten Jeweiligen Fahrzeugposition vergleichbar und zur Aus-
gabe eines Zielvektors nach Betrag und Richtung auswert-
bar. Im Fahrzeug kann dann laufend der Luftlinienvektor.-
nach Richtung und Entfernung vom aktuellen Standort zum
Ziel angezeigt werden.

Die Erfindung wird nachfolgend an Ausfiihrungsbeispielen
anhand der Zeichnung nZher erliutert. Es zeigt

~ Fig. 1 eine mégliche Anordnung der einzelnen Geridte eines

erfindungsgeméBen Leitsystems,
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Fig. 2 ein Blockschaltbild fiir den Aufbau eines solchen
Leitsystems,
Fig. 3 die Darstellung einer Leitempfehlung als Kette von
Leitvektoren, '
Fig. 4 ein mdgliches Anzeigegerit im Fahrzeug fiir die emp-
fohlene Fahrtrichtung. '

Im Beiépiel der Fig. 1 ist die mdgliche Anordnung der orts-
festen Gerite einerseits und der Fahrzeuggerite anderer-
seits dargestellt. Ein Fahrzeug 1, das sich entlang einer
StraBe 2 bewegt, erh#lt seine Leitinformationen von einem
ortsfesten Sender, der Leitbake 3. Diese Leitbake 3 ist
an einem ohnehin vorhandenen Signalmast 4 angeordnet, der
beispielsweise einen Lichtsignalgeber 5 sowie eine Hine
weistafel 6 trigt. Um die Leitbake 3 besonders einfach
und geschiitzt unterzubringen, wurde ein Signalgebergehiu-
se 5 gewdhlt, welches fiir vier Signalfelder 6 ausgelegt
ist. Uber den drei eingebauten Signalfeldern fiir die drei
Signalfarben ist die Leitbake 3 in das Signalgebergehiu-
se 5 eingefligt. Das Verkehrsleitgeridt ist am Strafenrand
in einem Geh&use 7. angeordnet, welches gleichzeitig ein
normales Verkehrssteuergerit enthalten kann,

Die Leitbake enth#lt zweckméBigerweise einen Mikrowellen-

oder Infrarotsender, der die Leitinformationen zum Fahr-
zeug 1, und zwar zu jedem passierenden Fahrzeug 1 Uber-
trdgt. Da die Lichtsignalgeber an Kreuzungen aufgestellt
sind, handelt es sich bei den hier abgestrahlten Leitin-
formationen nicht um die zu dieser Kreuzung gehérigen An-
gaben, sondern um Leitinformationen, die erst an der, ndch-
sten und an weiteren Kreuzungen aktuell werden und dann
dort im Fahrzeug 1 angezeigt werden sollen.

Das Fahrzeug 1 enthdlt einen Mikrowellen- oder Infrarot-
empfénger 8, der die Leitinformationen von der Leitbake 3
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aufnimmt und dem Auto-Navigations-Gerit 9 zufiihrt. Diese
Auto-Navigations-Einrichtung 9 erh&lt gleichzeitig Infor-
mationen liber Betrag und Richtung des jeweils zuriickge-
legten Weges. Zu diesem Zweck ist ein Wegimpulsgeber 10
zur Wegmessung und eine Magnetfeldsonde 11 zur Messung
der jeweiligen Fahrtrichtung am Fahrzeug angebracht. Ein
in der Auto-Navigations-Einrichtung 9 vorgesehener Mikro-
prozessor bildet aus den MeBwerten des Wegimpulsgebers
und der Magnetfeldsonde inkrementale Wegvektoren und ad-
diert diese laufend. Aufgrund der so bestimmten Fahrzeug-
position ktnnen die ortsabhidngigen Leitinformationen aus
einem grsBeren Block selektiert und zur rechten Zeit an-
gezeigt werden. Zu diesem Zweck ist an die Auto-Naviga-
tionseinrichtung eine Ein- und Ausgabeeinrichtung 12 an-
geschaltet. Diese letztere enthdlt beispielsweise ein
Tastenfeld zur Eingabe des gewZhlten Fahrtzieles und eine
Anzeigeeinrichtung. Uber diese Anzeigeeinrichtung werden
die dem gewZhlten Fahrtziel entsprechenden Leitinforma-
tionen zur gegebenen Zeit und am gegebenen Ort angezeigt.
AuBlerdem konnen auf der Strecke geltende Verkehrszeichen
und sonstige Hinweise von der Leitbake 3 zum Fahrzeug
ﬁbertrégen, in der Auto-Navigations-Einrichtung 9 ge-~
speichert und zur richtigen Zeit iiber die Ein- und Aus-
gabeeinrichtung 12 angezeigt werden. Unter der richtigen
Zeit ist der Einsatzpunkt zu verstehen, also der Orf, an
dem die Anzeige erscheint und die Dauer der Anzeige, also
die Fahrstrecke, wdhrend der die Anzeige erfolgen soll.

Die Wirkungsweise des Leitsystems wird nachfolgend anhand
des Blockschaltbildes von Fig. 2 erliutert. Das System
besitzt zundchst eine Zentrale Z, welche Verkehrsinfor-
mationen aus dém gesamten erfaBbaren Gebiet erhdlt und
daraus Leitinformationen fiir die einzelnen in Frage kom-
menden Zielwlnsche erarbeitet. Fiir jeden Ausgangsort

gibt es ein bestimmtes Blindel von Zielwinschen und ent-
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sprechend zugehorige Leitinformationen. Dieses Blindel von
Leitinformationen wird an die betreffenden Ausgangsorte
zu der dort befindlichen ortsfesten Bake iibermittelt. Da-
bei muB, wie erwdhnt, die Bake BK nicht unmittelbar je--
weils an dem beireffenden Ausgangsort aufgestellt sein.
Vielmehr ist die Bake an einer glinstigen Stelle in der
Néhe eines oder mehrerer Ausgangspositionen fiir Leitin-
formationen angeordnet.

Die einzelnen Baken BK sind also mit der Zentrale Z iiber
Leitungen 1L oder FunkkanZle verbunden. Sie erhalten von
dort Leitinformationen und geben gegebenenfalls auch an
Ort und Stelle ermittelte Informationen iiber die Leitun-
gen L an die Zentrale weiter. Die einzelne:Bake strahlt
dann zyklisch ihre zugehdrigen Leitinformationen an die
passierenden Fahrzeuge ab. Diese lLeitinformationen kom-=
men einerseits, wie erwiZhnt, von der Zentrale Z. Dariiber
hinaus konnen aber in der Bake selbst ortsspezifische
Leitinformationen gespeichert sein, die unabhingig von
der Ubergeordneten Verkehrslage stidndig gelten und des-
halb auch sti@ndig an die Fahrzeuge abgestrahlt werden.
Dazu kOnnen beispielsweise auch Verkehrszeichen, Ge-
schwindigkeitsvorschriften fiir bestimmte Streckenab-
schnitte und dergleichen Informationen kommen.

Das Fahrzeuggerdt FZ enthilt zunichst den Mikrowellen-
oder Infrarotempfénger ME, der die Leitinformationen von
der Bake empfingt und der Auto-Navigations-Einrichtung
AN zufiihrt., Die von der Bake abgestrahlten und vom Emp-
fanger ME aufgenommenen’Leitinformationen sind nach

‘Fahrtzielen geqrdnet, d.h. jede Leitinformation ist

einem bestimmten Fahrtziel zugeordnet. Die ankommenden
Léitinformationen werden zundchst einer Vergleichsein-
richtung V1 zugefithrt, in welche auBerdem iiber ein Ein-
gabegerit EG und einen Zielspeicher ZSP das vom Fahrer
gewlinschte Fahrtziel eingegeben wird. Dieses Eingabege-
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rédt EG kann beispielsweise eine Tastatur oder dergleichen
sein. Stimmt das gewﬁhltejFahrtziel mit dem einer Leitin-
formation zugeordneten Fahrtziel iiberein, so wird diese
betreffende Leitinformation in den Informationsspeicher
SP1 eingegeben und gespeichert. Im allgemeinen werden
einem bestimmten Fahrtziel mehrere Leitinformationen zu-
geordnet sein.

AuBerdem gehdrt zu jeder Leitinformation eine Ortsbestim-
mung tiber.die Position, von der aus die betreffende Leit-
information gelten soll., Diese Ortsbestimmung muB nicht
mit dem Standort der Leitbake libereinstimmen. Diese Orts-
bestimmung wird mit der jeweiligen Leitinformation im In-
formationsspeicheg SP1 gespeichert.

Ein Positionsspeicher SP2 enthiZlt auBerdem die jeweilige
aktuelle Fahrzeugposition, und diese Fahrzeugposition
wird laufend zusammen mit den gespeicherten, bestimmten
Leitinformationen zugehdrigen Ortsbestimmungen aus dem
Informationsspeicher SP1 einer Orts-Vergleichseinrichtung
V2 zugefiihrt. Sobald die aktuelle Fahrzeugposition mit
einer gespeicherten Ortsbestimmung lbereinstimmt, wird
die zugehdrige Leitinformation aus dem Informationsspei-
cher SP1 einem Ausgabegerit AG zugefiihrt. Hierbei handelt
es sich normalerweise um ein optisches Anzeigegerit, wel-
ches beispielsweise Anweisungen in Form von Richtungs-
pfeilen anzeigt. Auch andere Informationen kdnnen ent-
weder bildlich (Verkehrssignale) oder digital (Geschwin-
digkeitsbegrenzungen und sonstige Informationen) ange-
zeigt werden.

Die Fahrzeugposition wird im Positionsspeicher SP2 lau-
fend aktualisiert. Zu diesem Zweck werden die gespeicher-
ten Ortskoordinaten laufend einem Addierer ADD zugef@hrt,

35 in den gleichzeitig laufend der zuriickgelegte Weg einge-
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geben und zu den alten Positionskoordinaten vektoriell
addiert wird. Die Wegvektoren werden aus den MeSBwerten °
eines Wegimpulsgebers WG und einer Magnetfeldsonde MS

in einer Vektorbestimmungseinrichtung VB ermittelt. Hier-
zu wird zweckmiBigerweise ein Mikroprozessor verwendet.

Die Positionsmessung kann auf einfache Weise beim Passie-
ren einer Bake korrigiert werden. Zu diesem Zweck sendet
die Jeweilige Bake BK neben den Leitinformationen auch
ihre absoluten Ortskoordinaten aus. Diese Ortskoordina-
ten werden im Empfinger ME ebenfalls empfangen und dem
Positionsspeicher SP2 zugefiihrt. . Im Positionsspei-
cher SP2 werden dann die bisher errechneten Ortskoordi-
naten durch die Ortskoordinaten der Bake BK ersetzt.
Diese dienen dann fiir die weitere Koppelnavigation als
Ausgangspunkt.

Die lLeitinformationen werden zweckmiBigerweise als Kette
von Leitvektoren gegeben, wie dies in Fig. 3 dargestellt
ist. Der empfohlene Weg beginnt beispielsweise an einer
Leitbake BK oder knilipft am letzten Zwischenziel einer
Leitempfehlung an. Die Fig. 3 zeigt nun, was beispiels-
weise an Informationen fiir den dargestellten Streckenab-
schnitt ibertragen und im Fahrzeug angezeigt wird. Be-
ginnt das Fahrzeug den Leitvektor LV1 zu verfolgen, was
in der Auto-Navigations-Einrichtung AN festgestellt wird,
so wird beim dargestellten Beispiel das Verkehrszeichen
"HauptverkehrsstraBe" mit angezeigt. In Fig. 3 ist Jje-
weils zu den betreffenden Zeichen die Anzeigedauer als
Anzahl von Leitvektoren angegeben. Das erwdhnte Verkehrs-
zeichen "Hauptverkehrsstrafie" wird also fiir die Dauer
eines Leitvektors angezeigt. Noch wihrend das Fahrzeug
den Leitvektor LV1 verfolgt, wird der Leitvektor LV2 aus
den gespeicherten Koordinaten seines Anfangs und seines
Endes errechnet und bereits angezeigt. Der Fahrer hat
2lso Zeit, sich in die richtige Fahrspur einzuordnen.
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Zu Beginn des Leitvektors LV2 erscheint dann das Ver-
kehrszeichen "Vorfahrt beachten" und wird fiir die Dauer
von finf Leitvektoren angezeigt, also bis zum Ende des
Leitvektors LV6. AuBerdem wird im Anzeigefeld ein Fahrt-
richtungspfeil fiir den Leitvektor LV3 angezeigt. Auch
die Entfernung bis zur Kreuzung am Ende des Leitvektors
LV2 kann die Auto-~Navigations-Einrichtung laufend berech-
nen und anzeigen. Wzhrend des Durchfahrens des Leitvek-
tors LV3 wird auf Kinder hingewiesen, am Anfang des Leit-
vektors LV5 erscheint ein Hinweis auf eine Lichtsignal-
anlage an der nichsten Kreuzung; weitere Verkehrszeichen

kdnnen in der gleichen Weise iibertragen und angezeigt
werden.

Eine Anzeigemﬁglichkeit fiir den Leitvektor ist in Fig. &
dargestellt. Dabei handelt es sich um ein Rundinstrument
21 mit einer Winkeleinteilung 22, wobei ein Richtungs-
pfeil 23 die jeweils empfohlene Fahrtrichtung beschreibt.
In der Mitte ist auBerdem ein Anzeigefeld 24 fiir eine
alphanumerische Entfernungsangabe vorgesehen. Hier ist
abzulesen, ab wann die émpfohlene und angezeigte Rich-

tungsédnderung gilt. Im Beispiel von Fig. 4 ist also an

dem Anzeigegerdt abzulesen, da8 nach 310 Metern halb-’
rechts abgebogen werden soll.

Da die Leitinformationen, also vor allem die Empfehlungen
tiber Richtungsé@nderungen, jeweils an eine Ortsbestimmung
gekoppelt und zusammen mit dieser Ortsbestimmung im In-
formationsspeicher SP1 gespeichert sind, kann Uber die
Auto-Navigations-Einrichtung AN auch die Befolgung die-
ser Leitinformationen iiberwacht werden. Im Fahrzeuggerit
wurden deshald zu Jedem leitvektor aus den maximal mégli-
chen Weg- und Winkelfehlern der Koppelnavigationseinrich-
tung Uberwachungsflichen errechnet. In Fig. 3 sind solche
Uberwachungsflichen UF punktiert eingezeichnet. VerldfSt
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das Fahrzeug eine solche Uberwachungsfliche, so sind alle
folgenden Leitempfehlungen bis zur ndchsten Leitbake hin-
fgllig; die weiteren Anzeigen werden also geldscht bzw.
die Angabe von Informationen wird gesberrt. Beim Block-
schaltbild von Fig. 3 sind die Uberwachungsflichen zweck-
m&Bigerweise im Speicher SP1 gespeichert. Sie werden in
der Priifeinrichtung V3 mit den Jjeweiligen Ortskoordina-
ten des Fahrzeugs verglichen. VerlédBt das Fahrzeug die
Uberwachungsfléche, so kann dies in der Ausgabeeinrich-
tung optisch oder akustisch angezeigt werden. Weitere
Leitinformationen werden erst dann wieder angezeigt, wenn
das Fahrzeug die nichste Leitbake BK passiert und neue,
giiltige Leitinformationen erh&lt.

Liegt das Fahrtziel auBerhalb des vom Leitsystem erfaBten
Bereiches, so kann liber die Auto-Navigations-Einrichtung
eine autarke Zielfilihrung erreicht werden. Zu diesem Zweck
wird iiber die Eingabeeinrichtung ein Zielvektor nach Be-
trag und Richtung in eine Vergleichseinrichtung V4 einge-
geben, welche gleichzeitig die durch Koppelnavigation er-
mittelte Fahrzeugposition aus dem Positionsspeicher er-
h&lt. Von der Vergleichseinrichtung V4 wird dann stindig
liber die Ausgabeeinrichtung der Luftlinienvektor (Rich-
tung und Entfernung) vom aktuellen Standort zum Ziel an-
gegeben.

15 Patentanspriiche
4 FPiguren
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Patentanspriiche

1. Leitsystem fiir den Individualverkehr in einem StraSen-
netz mit im Bereich der Fahrbahnen angeordneten ortsfe-
sten Sendeeinrichtungen (Leitbaken), welche von einer
Zentrale iibermittelte und/oder fest eingespeicherte Leit-
informationen zur Erreichung aller von ihrem Standort aus
erreichbaren Fahrtziele zyklisch an alle passierenden .
Fahrzeuge iibermitteln, wobeli in den einzelnen Fahrzeugen
jeweils eine Empfangseinrichtung fir die von: den Leitba-
ken Ubermittelten Leitinformationen sowie ein Eingabege-
rdt zur Eingabe eines bestimmten Fahrtzieles vorgesehen
ist und wobei iUber eine Ziel-Vergleichseinrichtung die zu
dem gewdhlten Fahrtziel gehtrenden lLeitinformationen aus-
wéhibar und iiber eine Anzeigeeinrichtung anzeigbar sind,
dadurch gekennzeichnet, daB Jede
Leitinformation zusammen mit einer ihr zugehdrigen Orts-
bestimmung {ibertragbar und in einem im Fahrzeug vorgese-
henen Informationsspeicher (SP1) speicherbar ist, da8
ferner in jedem Fahrzeug (1, FZ) eine Auto-Navigations-

Einrichtung (AN) zur fortlaufenden Ermittlung der Fahr-

zeugposition sowie eine Orts-Vergleichseinrichtung (V2)
zum Vergleich der aktuellen Fahrzeugposition mit den ge-
speicherten Ortsbestimmungen vorgesehen sind und daﬁ
schlieBlich die gespeicherten, dem ausgewdhlten Fahrt-
ziel entsprechenden Leitinformationen iiber die Anzeige-
einrichtung (AG) anzeigbar sind, wenn die jeweils zuge-
horige Ortsbestimmung mit der aktuellen Fahrzeugposition
Ubereinstimmt,

2. Leitsystem nach Anspruch 1, dadurch g e -
kennzeichnet, daB die Leitbaken (3) 6rt-
lich mit Verkehrssignalgerdten (5, 7) gekoppelt sind.

3. Leitsystem nach Anspruch 2, d a d u rch g e -
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kennzeichnet, da8 zumindest die Sendeein-
richtung (3) einer Leitbake (BK) in einem Signalgeber-
gehduse (5) untergebracht ist.

4, Leitsystem nach einem der Anspriiche 1 bis 3, d a -
durch gekennzeichnet, daB in der
Auto-Navigations-Einrichtung (AN) nach dem an sich be-
kannten Prinzip der Koppelnavigation die Jjeweilige Fahr-
zeugposition durch vektorielle Addition ermittelbar ist.

5. Leitsystem nach Anspruch 4, d adurch ge -

kennzeichnet, daB die Auto-Navigations-

Einrichtung (AN) einen Wegimpulsgeber (WG) zur Ermitt-
lung des Fahrtweges und eine Magnetfeldsonde (MS) zur

Ermittlung der Fahrtrichtung besitzt.

6. Leitsystem nach einem der Anspriiche 1 bis 5, 4 a -
durch gekennzeichnet, daB8 die
Leitinformationen von den Leitbaken (BK) zu den Fahrzeu-
gen (FZ) in nach Reisezielen geordneten Bldcken iiber-
trégbar und im Fahrzeug (FZ) in einer Ziel-Vergleichs-
einrichtung (V1) mit dem gewzZhlten Fahrtziel vergleich-
bar sind und daB8 die dem gewdhlten Fahrtziel entspre-
chenden Leitinformationen dem Informationsspeicher (SP1)
zugefiihrt werden.

7. Leitsystem nach einem der Anspriiche 1 bis 6, d a -
durch gekennzeichnet, daB iber
eine Leitbake mehrere unterschiedlichen Ausgangsposi-
tionen zugeordnete Leitinformationen iibertragbar und in
den Fahrzeugen zeitlich nacheinander jeweils beim Errei-
chen der betreffenden Position anzeigbar sind.

8. Leitsystem nach einem der Anspriiche 4 bis 7, 4 a -
durch gekennzeichnet, da8 von
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den Leitbaken jeweils Korrekturwerte als Ausgangskoordi-
naten fiir die weitere Koppelnavigation iibertragbar sind.

9. Leitsystem nach einem der Anspriiche 1 bis 8, d a -
durch gekennzeichnet, daB Leit~
informationen in Form von Leitvektoren (LV) zu den
Fahrzeugen (FZ) iibertragbar und dort anzeigbar sind.

10. Leitsystem nach Anspruch 9, dadurch g e -
kennzeichnet, daB die Leitinformationen
als Kette von Leitvektoren (LV1, LV2 ... LV8) iibertrag-
bar und in den Fahrzeugen (FZ) anzeigbar sind.

11. Leitsystem nach Anspruch 9 oder 10, dadurch
gekennzeichnett, da88 in der Auto-Naviga-
tions-Einrichtung (AN) fir jeden Leitvektor (LV1 ...)
aus der maximal zuiéssigen Abweichung Uberwachungsfli-
chen (UF) ermittelbar sind und daB das Verlassen einer
solchen Uberwachungsfliche iiber eine Priifeinrichtung (V3)
feststellbar und durch ein Signal anzeigbar ist.

12. Leitsystem nach Anspruch 11, dadurch ' g e -
kennzeichnet, daf beim Verlassen einer
Uberwachungsfliche (UF) iiber die Priifeinrichtung (V3)
die Ausgabe der weiteren gespeicherten Leitinformationen
unterdriickbar ist.

13. Leitsystem nach einem der Anspriiche 1 bis 12, d a -
durch gekennz eichnet ’ daB eine
empfohlene Fahrtrichtung im Fahrzeug jeweils als Fahrt-
richtungspfeil (23) auf einer Winkelskala (22) anzeig-
bar ist. :

14, Leitsystem nach einem der Anspriiche 1 bis 13, d a -
durch gekennzeichnet, daB die
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Entfernung bis zu einer empfohlenen Fahrtrichtungsénde-
rung jeweils durch eine numerische Anzeige (24) im Fahr-
zeug darstellbar ist. '

15. Leitsystem nach einem der Anspriiche 1 bis 14, 4 a -
durch gekennzeichnett, da8 in eine
weitere Vergleichseinrichtung (V4) absolute Zielkoordi-
naten eingebbar und mit der in der Auto-Navigations-Ein-
richtung (AN) ermittelten Jeweiligen Fahrzeugposition
vergleichbar und zur Ausgabe eines Zielvektors nach Be- .
trag und Richtung auswertbar sind.
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