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Beschreibung

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Ubertra-
gung von Leitinformationen und zur Auswahl von
anzuzeigenden Leitinformationen in einem Ver-
kehrs-Leitsystem.

Bei solchen Verkehrs-Leitsystemen wihlt der
Fahrer im Fahrzeug jeweils einen bestimmten Ziel-
punkt, und diesem Zielpunkt entsprechende Leitin-
formationen werden ihm orts- und zeitgerecht an-
gezeigt, um ihm den schnellsten und/oder glinstig-
sten Weg zu seinem Ziel zu weisen. Da diese
Leitinformationen sowohl die geografischen Ver-
hdltnisse als auch die jeweiligen Verkehrsbedin-
gungen berilicksichtigen sollen, miissen sie an be-
stimmten Stellen, beispielsweise an Leitbaken, in
das Fahrzeug {ibertragen werden. Fiir diese Uber-
tragung bestehen grundsitzlich zwei M&glichkei-
ten:

Bei bekannten Leitsystemen (ATZ-Automobil-
technische Zeitschrift 81 (1979), Seiten 3 bis 7)
werden Leitinformationen im Dialogverkehr zwi-
schen dem StraBengerdt und einem bestimmiten
Fahrzeug flir ein einziges, im Fahrzeug gew&hltes
Fahrtziel Ubertragen. Flr diesen Dialogverkehr ist
eine verhiltnismiBig enge Kopplung zwischen dem
StraBengerit und dem passierenden Fahrzeug er-
forderlich, was die umstindliche Verlegung von
Induktionsschleifen und dergleichen Einrichtungen
erfordert.

Bei anderen bekannten Leitsystemen (z. B. EP-
A-0 025 193) werden die straBenseitigen Gerite
dadurch verh3ltnismiBig einfach gehalten, daB die
Zielinformationen nicht im Dialogverkehr zwischen
Fahrzeug und StraBengerat ausgetauscht, sondern
alle in Betracht kommenden Zielinformationen zyk-
lisch an alle passierenden Fahrzeuge Ubermittelt
werden, wobei jedes Fahrzeug flir sich und seinen
speziellen Zielwunsch die zugeh&rige Information
aus der Gesamtheit der empfangenen Informatio-
nen auswahit.

Damit ist es mdglich, die Ausstrahlung der
Zielinformation von der Leitbake ungerichtet vorzu-
nehmen, so daB auf den Einsatz aufwendiger Kop-
pelschleifen fiir einen Dialogverkehr verzichtet wer-
den kann.

Bei dem letzteren System miissen also alle in
Betracht kommenden Zielinformationen in so
schneller Folge hintereinander abgestrahlt werden,
daB ein passierendes Fahrzeug alle diese Informa-
tionen und damit auch die speziell von ihm bend-
tigte Zielinformation in der kurzen Zeit des Vorbei-
fahrens empfangen und speichern kann. Um bei
einer sehr groBen Anzahl von mdglichen Zielpunk-
ten alle zugeh&rigen Informationen in der kurzen
Zeit Ubertragen zu k&nnen, ist es deshalb notwen-
dig, Zielpunkte mit gleichen Leitinformationen zu
Zielfldichen zusammenzufassen und gemeinsam
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der entsprechenden Leitinformation ftir die Ubertra-
gung zuzuordnen. Bei dem System gemiB EP-A-0
025 193 ist flr diesen Zweck ein Selektionsnetz
vorgesehen, dessen Maschen mit wachsender Ent-
fernung vom Bakenstandort exponentiell zuneh-
men. Auf diese Weise kdnnen die Informationen flr
ein sehr groBes Zielgebiet mit einem vertretbaren
Datenumfang Ubertragen werden.

Da aber das StraBennetz nicht immer regelmi-
Big verlduft und insbesondere hiufig nahe beinan-
der liegende Zielpunkte aufgrund geografischer
Gegebenheiten auf unterschiedlichen Strecken an-
zufahren sind, kann es zu Schwierigkeiten kom-
men, wenn solche Punkte in dem regelmiBig auf-
gebauten Selektionsnetz in einer gemeinsamen
Zielfldche liegen. Dies trifft beispielsweise flir Ziel-
punkte auf verschiedenen Seiten eines Flusses zu,
wenn im Bereich der Zielpunkte keine Brlicke vor-
handen ist. Um diese Schwierigkeit zu beheben,
wurde in der EP-A-0 261 450 bereits eine Weiter-
bildung dieses Systems in der Weise vorgeschla-
gen, daB die Zielflichen aus Zielsegmenten in
Form von konvexen Vielecken gebildet werden,
welche in Anlehnung an geografische Grenzflachen
festgelegt sind. Dadurch bestehen bereits zusatzli-
che Mdglichkeiten, Zielpunkte mit den gleichen
Leitinformationen einer gemeinsamen Zielfliche
zuzuordnen, so daB die gemeinsame Leitinforma-
tion nur ein einziges Mal Ubertragen zu werden
braucht.

Bei dem dort beschriebenen System sind die
Zielflachen durch die Koordinaten ihrer Eckpunkte
festgelegt, und die Zuordnung eines bestimmien
Zielpunktes zu der Zielfliche einer Ubertragenen
Leitinformation geschieht dadurch, daB der Ziel-
punkt mit den Eckpunkten der jeweiligen Zielfl4-
chen verglichen wird. Dabei kénnen nur Zielpunkte
richtig zugeordnet werden, die innerhalb des kon-
vexen Verlaufes des Vielecks liegen.

Wie sich herausgestellt hat, sind jedoch die
geografischen Verhiltnisse, die den Anfahrisweg
zu bestimmten Zielpunkten bestimmen, in vielen
Féllen so kompliziert, daB Zielpunkte mit gleicher
Leitinformation nicht innerhalb eines konvexen Fla-
chengebildes liegen. In solchen Fillen miissen
nach dem bisherigen System mehrere Zielsegmen-
te oder Zielflichen mit der gleichen Leitinformation
gebildet und Ubertragen werden.

Ziel der vorliegenden Erfindung ist es, ein Ver-
fahren in einem Leitsystem der eingangs genann-
ten Art zu schaffen, mit dem alle Zielpunkie mit
einer bestimmten Leitinformation fir die Ubertra-
gung zu einer gemeinsamen Zielfldche zusammen-
gefaBt werden k&nnen, auch wenn die Zielfliche
keine durchgehend konvexe Form aufweist, wobei
im Fahrzeug die betreffende Leitinformation zu ei-
nem bestimmten Zielpunkt auf einfache Weise aus-
gewahlt werden kann.
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Die Erfindung ist durch Patentanspruch 1 cha-
rakterisiert.

ErfindungsgemiB weist dieses Verfahren zur
Ubertragung und zur Auswahl von anzuzeigenden
Leitinformationen folgende Merkmale auf:

- Ein Fahrzeug erhdlt beim Passieren einer
ortsfesten Leitbake von dieser Leitinformatio-
nen flr s@mitliche von der Leitbake aus er-
reichbaren Zielpunkte Ubertragen;

- fiir die Ubertragung der Leitinformationen
werden alle Zielpunkte, flr die die gleiche
Leitinformation gilt, zu jeweils einer Zielfldche
zusammengefaBt, wobei die Grenzlinie fir
jede Zielfliche durch einen Polygonzug be-
liebiger Art gebildet ist;

- dieser Polygonzug fiir jede Zielfliche wird
mit seinem geometrischen Verlauf Ubertra-
gen;

- zu jeder Zielfliche wird die zugeh&rige Ziel-
information Ubertragen;

- im Fahrzeug wird durch Eingabe eines Ziel-
punktes die zu diesem geh&rige Zielfliche
ausgedwhlt, und zwar durch Vergleich der
Zielpunktkorrdinaten mit den Grenzlinien (Po-
lygonziigen) der einzelnen Zielfldchen und

- die zur ausgewdhlten Zielfliche gehdrige
Leitinformation wird im Fahrzeug angezeigt.

ErfindungsgemiB wird also bei der Feststel-
lung, in welcher Zielfliche ein gewahliter Zielpunkt
liegt, nicht mehr auf die Eckpunkte allein zurlickge-
griffen, vielmehr werden die Grenzlinien der Poly-
gonziige selbst mit dem Zielpunkt in Beziehung
gesetzt, wodurch auch bei konkav verlaufenden
Grenzlinien eine sichere Zuordnung von Zielpunkt
und Zielfliche und damit zu der Zielfliche gehdri-
ger Information mdglich ist. Auf diese Weise kann
also die Zahl der Zielflichen und damit die Zahl
der zu Ubertragenden Leitinformationen im Ver-
gleich zur Gr6Be des gesamten Zielgebietes gering
gehalten werden, wodurch bei einer vorgegebenen
Ubertragungsrate an einer Leitbake ein sehr groBes
Zielgebiet, beispielsweise von der Gr6Be ganz Eu-
ropas, erfaBt werden kann.

ZweckmiBigerweise erfolgt die Bestimmung
der Zielfliche fiir einen bestimmten Zielpunkt da-
durch, daB ein durch den Zielpunkt gelegtes Koor-
dinatenkreuz auf Schnittpunkte mit der Grenzlinie
einer jeden Zielfliche untersucht wird, wobei aus
der Anzahl der Schnittpunkte die den Zielpunkt
einschlieBende Zielfldche ermittelt wird. Dabei wird
in vorteilhafter Weise fiir den Zielpunkt die Leitin-
formation derjenigen Zielfldche ausgewahlt, mit de-
ren Grenzlinie das Koordinatenkreuz in jeder Him-
melsrichtung eine ungerade Zahl von Schnittpunk-
ten aufweist. Auf diese Weise kann auch bei
Grenzlinien mit konkaven Abschnitten eine sichere
Feststellung darliber getroffen werden, auf welcher
Seite der Grenzlinie der gewdhlte Zielpunkt liegt.
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Fir die Ubertragung des Grenzlinienverlaufes
flir die Zielflachen ist es aber zweckmiBig, diesen
in Form der Koordinaten ihrer Eckpunkte zu Uber-
tragen. Ansonsten gelten hinsichtlich der Informa-
tionslibertragung, beispielsweise flir die Organisa-
tion der Ubertragungstelegramme oder hinsichtlich
der Abstufung von kleinen Zielflichen im Nahbe-
reich hin zu groBen Zielflichen im Fernbereich, die
gleichen Uberlegungen wie bei den frilher bereits
angemeldeten Systemen, beispielsweise in der EP-
A-0 261 450 und der EP-A-0 025 193, auf die hier
ausdricklich Bezug genommen wird.

Nachfolgend wird ein Ausfiihrungsbeispiel der
Erfindung anhand der Zeichnung ndher erlautert.
Es zeigt

FIG 1 die schematische darstellung eines Ziel-
gebietes, das in drei Zielflichen unterteilt ist,

FIG 2 ein FluBdiagramm flir die Zuordnung ei-
nes Zielpunktes zu einer bestimmten Zielfliche.

In FIG 1 ist schematisch ein Zielgebiet in
Rechteckform mit den Eckpunkten E7, E13, E14
und E15 gezeigt, das aufgrund geografischer oder
verkehrsbedingter Gegebenheiten in drei Zielfla-
chen F1, F2 und F3 unterteilt ist. Dieses Zielgebiet
kann Teil eines noch gr&Beren Systemgebietes
sein, so daB etwa die Zielflichen F1, F2 und F3 im
Fernbereich (im Sinne der EP-A-0 261 450) liegen.
Es sei angenommen, daB ein Fahrzeug FZ von
einer Bake BK Leitinformationen flir das gesamte
Zielgebiet erhilt. Dabei dient eine erste Leitinfor-
mation Li1 zur Flhrung des FahrzeugeS zu allen
Punkten in der Zielfliche F1, die Leitinformation
Li2 zur Flhrung in das Zielgebiet F2 und die
Leitinformation Li3 zur Flihrung des Fahrzeuges zu
allen gewahlten Zielpunkten in der Zielfliche F3.
Die Grenzlinien der einzelnen Zielflichen sind als
beliebige Polygonziige gestaltet, wodurch konkave
und konvexe Bereiche abwechseln.

In dem Fahrzeug wurde ein Zielpunkt Z ge-
wihlt. Aus den von der Leitbake BK empfangenen
Daten muB nun im Fahrzeug diejenige Leitinforma-
tion ausgewihlt werden, die dem im Fahrzeug ein-
gegebenen Zielpunkt entspricht, d. h. den Fahr-
zeugflihrer zu dem gewdhlten Zielpunkt Z hinflihrt.
Es muB also festgestellt werden, in welcher Zielfl4-
che der Zielpunkt Z mit den Koordinaten x, und vy,
liegt. Zu diesem Zweck wird ein Koordinatenkreuz
mit den Achsen in Ost-West-Richtung und Nord-
Siud-Richtung durch den Punkt Z gelegt, und es
wird untersucht, wieviele Schnittpunkte dieses Ko-
ordinatenkreuz in jeder Himmelsrichtung mit den
Grenzlinien der einzelnen Zielflichen F1, F2 und
F3 aufweist.

In FIG 1 sind die Grenzlinien jeweils mit GR1,
GR2 und GR3 bezeichnet, wobei natlrlich be-
stimmte Abschnitte dieser Grenzlinien sowohl der
einen als auch der anderen Zielfliche zuzuordnen
sind. So ist die Zielfliche F1 durch den Polygon-
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zug mit den Eckpunkten E1, E2, E3, E4, E5, EG,
E7, E8 und E1 definiert, die Zielfliche F2 durch die
Eckpunkte E8, E13, E14, E12, E11, E10, E9 und
E1, wihrend die Zielfliche F3 die Eckpunkie E1,
E9, E10, E11, E12, E15, E6, E5, E4, E3, E2 und E1
aufweist.

Fir die Zuordnung des Zielpunkies Z zu einer
Zielfldche geht man nun folgendermaBen vor:
Verfolgt man die x,-Koordinate vom Punkt Z nach
Osten, so ergeben sich mit der Grenzlinie GR1 die
Schnittpunkte SO1, S02, SO3 und S04 (vier
Schnittpunkte). Die y,-Koordinate besitzt mit der
Grenzlinie GR1 in Nord-Richtung zwei Schnittpunk-
te, ndmlich SN1 und SN2. In West-Richtung besitzt
die x,-Koordinate mit der Grenzlinie GR keinen
Schnittpunkt, ebensowenig die y,-Koordinate in
Siud-Richtung.

Untersucht man nun in gleicher Weise die
Grenzlinie GR2, so ergeben sich lediglich zwei
Schnittpunkte mit der x-Koordinate in West-Rich-
tung, ndmlich die Schnittpunkte SW1 und SW2,
und zwei Schnittpunkte der y-Koordinate in Sid-
Richtung, ndmlich die Schnittpunkte SS1 und SS2.

Fir die Grenzlinie GR3 fir die Fldche F3 findet
man dagegen Schnittpunkte mit allen vier Koordi-
natenzweigen, namlich:

- Funf Schnittpunkte in Ost-Richtung, ndmlich
S01, S0O2, SO3, SO4 und SO5;

- einen Schnittpunkt in Nord-Richtung, namlich
SN1;

- einen Schnittpunkt in West-Richtung, namlich
SW1 und

- einen Schnittpunkt in Sld-Richtung, namlich
SS1.

Da also fiir die Grenzlinie GR3 in jeder him-
melsrichtung eine ungerade Zahl von Schnittpunk-
ten mit dem Koordinatenkreuz durch Z gefunden
wurde, muB der Punkt Z in der Zielfliche F3 lie-
gen. Im Fahrzeug wird also entsprechend die Leit-
information Li1 zur Erreichung des Zielpunktes Z
ausgewihit.

FIG 2 zeigt ein Beispiel flr den Vergleich zwi-
schen dem Koordinatenkreuz des Zielpunkies und
den einzelnen Geraden-Abschnitten der Grenzlinien
in Form eines FluBlaufplanes. Als Beispiel wird von
der Grenzlinie GR1 der Abschnitt zwischen den
Eckpunkten E1 (x4, y1) und Ez (x2, y2) gewihit.

Nach dem Startschritt S1 wird im Schritt S2
untersucht, ob die Koordinate y, zwischen y1 und
y2 liegt. Ist dies nicht der Fall, dann existiert kein
Schnittpunkt in Ost-West-Richtung und es kann
gleich zum Schritt S7 Ubergegangen werden. Im
anderen Fall wird die x-Koordinate des Schnitt-
punkts SOW in X-Richtung berechnet (Schritt S3).
Ist diese x-Koordinate x.,, berechnet, so wird im
Schritt S4 gepriift, ob sie kleiner ist als x, oder
gréBer. Entsprechend wird in den Schritten S5
bzw. S6 festgestellt, daB der Schnittpunkt SOW
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westlich bzw. Ostlich von Z liegt. Je nach dem
Ergebnis wird ein Schnittpunkt SW oder ein
schnittpunkt SO in entsprechenden Speichern ge-
zdhlt.

Im Schritt S7 wird flir die Nord-Sld-Richtung
der gleiche Vorgang wiederholt. Es wird also ge-
prift, ob x, zwischen x; und x2 liegt. Ist dies der
Fall, so wird im Schritt S8 die y-Koordinate des
Schnittpunktes SMS in Nord-Siuid-Richtung geprlift.
So wird im Schritt S9 untersucht, ob diese y-
Koordinate y.w kleiner oder gréBer als y, ist. Ent-
sprechend wird ein Schnittpunkt slidlich von Z oder
ndrdlich von Z festgestellt (Schritte S10 bzw. S11),
und es wird in den zugehdrigen Speichern SS bzw.
SN ein entsprechender Schnittpunkt gezihlt.

Diese Prozedur muB flir jeden Geraden-Ab-
schnitt einer Grenzlinie durchgefiihrt werden, also
beispielsweise fiir die Grenzlinie GR1 flir die Gera-
den-Abschnitte E1-E2, E2-E3, E3-E4 usw. bis E8-
E1. Fir die Grenzlinien GR2 und GR3 gilt das
gleiche entsprechend. Am SchluB brauchen ledig-
lich die Schnittpunktsspeicher SW, SO, SS und SN
flr jede Grenzlinie abgefragt zu werden. Wie oben
erwdhnt, liegt der Punkt Z in derjenigen Zielflache,
deren Grenzlinie in jeder Himmelsrichtung eine un-
gerade Anzahl von Schnittpunkten aufweist.

Patentanspriiche

1. Verfahren zur Ubertragung von Leitinformatio-
nen und zur Auswahl von anzuzeigenden Leit-
informationen in einem Verkehrs-Leitsystem
mit folgenden Merkmalen:

- ein Fahrzeug (FZ) erhdlt beim Passieren
einer ortsfesten Leitbake (BK) von dieser
Leitinformationen (LK1, LK2, LK3) fir
sdmtliche von der Leitbake aus erreich-
baren Zielpunkte (Z) Ubertragen;

- fiir die Ubertragung der Leitinformationen
werden alle Zielpunkte, flr die die glei-
che Leitinformation gilt, zu jeweils einer
Zielfldiche (F1, F2, F3) zusammengefalt,
wobei die Grenzlinie flir jede Zielfliche
durch einen Polygonzug (E1, E2, E3, E4,
ES5, E6, E7, E8; E8, E13, E14, E12, E11,
E10, E9, E1; E1, E9, E10, E11, E12, E15,
E6, E5, E4, E3, E2) beliebiger Art gebil-
det ist;

- dieser Polygonzug fiir jede Zielfldche
wird mit seinem geometrischen Verlauf
Ubertragen;

- zu jeder Zielfliche (F1, F2, F3) wird die
zugehdrige Zielinformation Ubertragen;

- im Fahrzeug wird durch Eingabe eines
Zielpunktes (Z) die zu diesem gehdrige
Zielfldiche (F3) ausgewdhlt, und zwar
durch Vergleich der Zielpunktkoordinaten
(X2, Yz) mit den Grenzlinien (Polygonzii-
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gen) der einzelnen Zielflichen und

- die zur ausgewdhlten Zielfliche gehd&rige
Leitinformation (Li) wird im Fahrzeug an-
gezeigt.

Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daB zur Bestimmung der Zielfliche
(F3) ein durch den Zielpunkt (Z) gelegtes Ko-
ordinatenkreuz auf Schnittpunkte (SO1 bis
SO5, SN1, SN2; SW1, SW2; SS1, SS2) mit der
Grenzlinie (GR1, GR2, GR3) einer jeden Ziel-
flaiche (F1, F2, F3) untersucht wird, wobei aus
der Anzahl der Schnittpunkte die den Zielpunkt
einschlieBende Zielfliche (F3) ermittelt wird.

Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekenn-
zeichnet, daB fiir den Zielpunkt (Z) die Leitin-
formation derjenigen Zielfliche (F3) ausge-
wahlt wird, mit deren Grenzlinie (GR3) das
Koordinatenkreuz in jeder Himmelsrichtung
eine ungerade Zahl von Schnittpunkten auf-
weist.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet, daB der Grenzli-
nienverlauf flir die Zielflichen (F1, F2, F3)
durch die Koordinaten ihrer Eckpunkte (E1 bis
E15) und durch die Reihenfolge der Eckpunkte
Ubertragen wird.

Claims

Method for fransmitting guide information and
for selecting guide information fo be displayed
in a traffic guidance system, having the follow-
ing features:

- upon passing a fixed guide beacon (BK),
a vehicle (FZ) receives therefrom guide
information (LK1, LK2, LK3) transmitted
for all the destination points (Z) which
can be reached from the guide beacon;

- for the purpose of transmitting the guide
information, all the destination points to
which the same information applies are
combined in each case to form a des-
tination surface (F1, F2, F3), the bound-
ary line for each destination surface be-
ing formed by a polygonal curve (E1, E2,
E3, E4, E5, E6, E7, E8; E8, E13, E14,
E12, E11, E10, E9, E1; E1, E9, E10, E11,
E12, E15, EG, E5, E4, E3, E2) of arbitrary
type;

- this polygonal curve is transmitted with
its geometrical shape for each destina-
tion surface;

- the associated destination information re-
lating to each destination surface (F1, F2,
F3) is transmitted;
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- by inputting a destination point (Z), the
destination surface (F3) belonging there-
fo is selected in the vehicle, specifically
by comparing the destination point co-
ordinates (x,, y,) with the boundary lines
(polygonal curves) of the individual des-
tination surfaces, and

- the guide information (Li) belonging fo
the selected destination surface is dis-
played in the vehicle.

Method according to Claim 1, characterized in
that in order to determine the destination sur-
face (F3) a coordinate system applied through
the destination point (Z) is examined for points
of intersection (SO1 to SO5, SNI, SN2; SW1,
SW2; SS81, SS82) with the boundary line (GR1,
GR2, GR3) of each destination surface (F1, F2,
F3), the destination surface (F3) including the
destination point being determined from the
number of points of intersection.

Method according to Claim 2, characterized in
that the selection for the destination point (Z) is
the guide information of that destination sur-
face (F3) with whose boundary line (GR3) the
coordinate system has an odd number of
points of intersection at each point of the com-
pass.

Method according to one of Claims 1 to 3,
characterized in that the shape of the boundary
line for the destination surfaces (F1, F2, F3) is
transmitted by the coordinates of their corner
points (E1 to E15) and by the sequence of the
corner points.

Revendications

Procédé pour la transmission d'informations
pilotes ou de guidage et pour la sélection
d'informations pilotes & afficher, dans un sys-
ttme du guideage du trafic, comportant les
caractéristiques suivantes :

- un véhicule automobile (FZ) regoit au
passage d'une borne fixe (BK), des infor-
mations pilotes (LK1, LK2, LK3), pour
toutes les destinations (Z) susceptibles
d'étre atteintes a partir de cette borne;

- pour la tfransmission des informations pi-
lotes, toutes les destinations, pour les-
quelles la méme information pilote est
valable, sont regroupées en une surface
de destinations (F1, F2, F3), la ligne de
délimitation pour chaque surface de des-
tination étant formée par un tracé polygo-
nale (E1, E2, E3, E4, E5, E6, E7, ES; ES,
E13, E14, E12, E11, E10, E9, E1; E1, E9,
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E10, E11, E12, E15, E6, E5, E4, ES, E2)
d'un genre quelconque;

- ce fracé polygonal pour chaque surface
de destination est transmis avec son allu-
re géométrique;

- pour chaque surface de destination (F1,
F2, F3), I'information de destination asso-
ciée est transmise;

- dans le véhicule automobile, la surface
de destination (F3) associée & une desti-
nation (Z) est sélectionnée par introduc-
tion de cette destination (Z), et ce par
comparaison des coordonnées (x,, y,) de
la destination avec les lignes de délimita-
tion (tracés polygonaux) de chacune des
surfaces de destination et

- l'information pilote (Li) associée & la sur-
face de destination choisie est indiquée
ou affichée dans le véhicule automobile.

Procédé suivant la revendication 1, caractérisé
en ce que, pour déterminer la surface de desti-
nation (F3), on conirble un croisement de coor-
données situé au point de destination (Z) quant
a ses points d'intersection (S01 & S05, SN1,
SN2; SW1, SW2; SS1, SS2) avec la ligne de
délimitation (GR1, GR2, GR3) de chacune des
surfaces de destination (F1, F2, F3), la surface
de destination (F3), qui comporte la destina-
tion, étant déterminée A partir du nombre de
points d'intersection.

Procédé suivant la revendication 2, caractérisé
en ce que, pour la destination (Z), on choisit
I'information pilote de la surface de destination
(F3) avec la ligne de délimitation (GR3) de
laquelle le croisement de coordonnées possé-
de, dans chaque direction spatiale, un nombre
entier de points d'intersection.

Procédé suivant I'une des revendications 1 2
3, caractérisé en ce que l'allure des lignes de
délimitation est transmise, pour les surfaces de
destination (F1, F2, F3), par les coordonnées
de leurs points sommitaux (E1 & E15) et par la
séquence de ces dernier.
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