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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest system identyfikacji pojazdu bedgcego w ruchu, realizujgcy sposob.
Rozwigzanie dotyczy w szczegdlnosci pojazdéw podjezdzajgcych do miejsca parkowania, rozpoznawa-
nia ich, a nastepnie automatycznego, inteligentnego ich rozmieszczania na parkingu. Wynalazek ma
zastosowanie zwtaszcza do parkingdw wielopoziomowych z oddzielnymi sektorami dla pojazdéw wy-
posazonych w instalacje LPG.

Znane jest z dokumentu US2015294174A1 rozwigzanie Sposob i system identyfikacji pojazdéw
opisujgce rozwigzanie problemu w celu okreslenia co najmniej jednej cechy pojazdu, obejmujacy: uzy-
skanie obrazu wejsciowego pojazdu ze zrédia obrazu w celu uzyskania znormalizowanego obrazu;
okreslenie charakterystyki pojazdu w jednostce klasyfikacyjnej poprzez poréwnanie parametréw znor-
malizowanego obrazu z parametrami obrazéw referencyjnych. Normalizacja w jednostce obejmuje
etapy: wykrywania obszaru tablicy rejestracyjnej, przetwarzanie obrazu okreslajgce co najmniej jeden
wspotczynnik skalowania, wybieranie ze skalowanego obrazu obszaru o znormalizowanym rozmiarze
i lokalizacji zaleznej od lokalizacji obszaru tablicy rejestracyjnej oraz prezentacja danych z obszaru jako
znormalizowany obraz.

Znane jest z dokumentu JPS5711175A rozwigzanie: Magnetyczne urzadzenie do identyfikacji
nadwozia samochodu. Celem rozwigzania jest potwierdzenie typu pojazdu z duzg doktadnoscig poprzez
silne namagnesowanie karoserii za pomocg sity magnesujgcej w okreslonym kierunku, a nastepnie roz-
magnesowanie tej namagnesowanej czesci za pomocg niezbednych bitéw informacji zapisanych za
pomocg srodkéw magnetycznych w celu zarejestrowania informacji. Cze$¢ sygnatu wyjsciowego stero-
wania jest przesytana przez obwdd polaryzacji do gtowicy magnetycznej, ktéra silnie magnetyzuje okre-
$long czes¢ karoserii w okreslonym kierunku. Zapisane dane potwierdza gtowica odczytujgca. Informa-
cje sg odczytywane przez gtowice odczytujgcg z pojazdu po malowaniu, ktéra jest podawana do na-
stepnego procesu.

Znane jest tez rozwigzanie opisane w dokumencie W0O2010069002A1 Metoda, urzgdzenie i sys-
tem do wykrywania nadmiernego parkowania. Jedna z takich metod obejmuje etapy: wykrywania obec-
nosci pojazdu w oparciu o zmiany pola magnetycznego; sprawdzenie obecnosci pojazdu za pomocg
detekcji w podczerwieni. Jezeli obecnos¢ pojazdu zostata wykryta na podstawie zmian pola magnetycz-
nego, detekcja na podczerwien potwierdza.

Znane jest tez rozwigzanie opisane w dokumencie US2007285281A1 Metoda, urzgdzenie i sys-
tem do wykrywania nadmiernego parkowania. W niniejszym dokumencie ujawniono sposoby, urzadze-
nia i systemy do identyfikacji przekroczenia progu pojazdu na miejscu parkingowym. Sposéb obejmuje
etapy wykrywania obecnosci pojazdu na miejscu parkingowym za pomocg urzgdzenia wykrywajgcego,
przetwarzania i przechowywania danych dotyczacych obecnosci pojazdu w urzadzeniu wykrywajgcym.
Bezprzewodowe budzenie urzadzenia wykrywajgcego, umieszczanego trwale w podiodze pod miej-
scami parkowania, moze by¢ wykonywane nieregularnie przez okazyjnie obecne urzgdzenie do groma-
dzenia danych.

Ponadto znany jest dokument US2017061508A1 Metoda i system dynamicznego wyboru parkin-
gow, transakciji, zarzgdzania i dostarczania danych. System ten obejmuje wiele garazy, w ktorych kazdy
garaz parkingowy ma wiele sektorow parkingowych, a kazdy sektor parkingowy ma wiele miejsc parkin-
gowych. Cyfrowy system $ledzi poziom obtozenia kazdego sektora parkingowego i przewidywany czas
odjazdu pojazdéw zaparkowanych na kazdym miejscu parkingowym. System cyfrowy kieruje pojazdy
do konkretnego sektora parkingowego na podstawie przewidywanego czasu odjazdu kierowcy. System
cyfrowy informuje rowniez potencjalnych klientéw o poziomie obtozenia i stawkach za parkowanie oraz
przekazuje informacje dotyczgce poziomu obtozenia i stawek za parkowanie.

Celem wynalazku jest system identyfikacji pojazdu bedgcego w ruchu przeznaczony do bezinwa-
zyjnej, zdalnej identyfikacji pojazdu. W szczegolnosci podczas wjazdu na parking, a zatem do weryfika-
cji mozliwego, dodatkowego wyposazenia na przyktad w instalacje LPG i skierowanie do odpowiedniej
strefy parkowania. Weryfikacja dokonywana jest na podstawie szczegotowej analizy zarejestrowanej
sygnatury magnetycznej. Wynalazek wykorzystuje dedykowany algorytm.

System identyfikacji pojazdu bedgcego w ruchu, zawiera czujniki oraz bloki elektroniczne, wspo-
magane dedykowanym algorytmem. Charakteryzuje sie tym, ze czujnikami sg czujniki magnetoimpe-
dancyjne, przy czym system na wejsciu ma umieszczony czujnik pierwszy oraz czujnik drugi w odlegto-
Sci miedzy czujnikami wynoszacej 1 m do 2 m, zorientowane w osi prostopadtej do toru jazdy pojazdu,
zainstalowane w odlegtosci od toru jazdy wynoszgcej 1 m do 5 m. Oba czujniki potgczone s3g z blokiem
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kompensaciji predkosci, ktéry to blok kompensacji predkosci potgczony jest ze ztgczem pierwszym wej-
sciowym modutu rozpoznawania pojazdu. Czujnik drugi potgczony jest ponadto ze ztgczem drugim wej-
sciowym modutu rozpoznawania. Ztgcze pierwsze wyjsciowe modutu rozpoznawania potgczone jest ze
ztgczem pierwszym wejsciowym analizatora. Do ztgcza drugiego wejsciowego analizatora dotgczona
jest baza sygnatur, zas ztgcze wyjsciowe analizatora potgczone jest z wejsciem bloku decyzyjnego.
Wyjscia bloku decyzyjnego, sg wyjsciami systemu. Czujnik pierwszy i czujnik drugi sg gradientowymi
czujnikami magnetoimpedancyjnymi.

Korzystnie do zlgcza drugiego wyjsciowego modutu rozpoznawania dotgczony jest panel wizualizac;ji.

W znanych rozwigzaniach rozpoznawana jest obecnosé pojazdu za pomocg czujnikoéw pola ma-
gnetycznego, a najczesciej rozmieszczone w drodze pod pojazdem. W rozwigzaniu wedtug wynalazku,
analizowany jest ksztatt sygnatury magnetycznej odczytywanej z boku pojazdu, ktéry to ksztait sygna-
tury jest indywidualny i jednoznaczny dla kazdej marki i modelu pojazdu osobowego. Poréwnywane sg
sygnatury magnetyczne uzyskane z odczytu obrazu pola magnetycznego przez drugi czujnik i skorygo-
wane na podstawie wyznaczonej predkosci, z bazg wzorcowg sygnatur. To poréwnanie jest realizowane
z wykorzystaniem komputerowych procedur z uwzglednieniem elementéw sztucznej inteligenciji, opar-
tych na sieciach neuronowych, wykorzystujgcych wsteczng propagacje do rozpoznawania wzorcow.
Pozwala to na okreslenie podobienstwa obu porownywanych sygnatur. Kazde odstepstwo od sygnatury
wzorcowej sugeruje zmiane w strukturze metalicznej pojazdu oznaczajace jego niestandardowe wypo-
sazenie lub fadunek.

Zastosowanie wynalazku zapewni optymalizacje wykorzystania miejsc parkingowych, jak rowniez
wplynie na bezpieczenstwo, w tym tez zagrozenie wybuchem. Dzigki zaproponowanemu systemowi
przeznaczonemu do zamontowania, przy wjezdzie na parking, przyktadowo przy hipermarkecie, roz-
mieszczanie samochodéw bedzie sprawne i bezobstugowe.

System identyfikacji pojazdu bedgcego w ruchu pokazano schematycznie w przyktadzie wykona-
nia na rysunku bedgcym schematem blokowym rozwigzania.

Gtownymi elementami systemu kierowania ruchem parkowanych pojazdéw, sg gradientowe czuj-
niki magnetoimpedancyjne, oraz bloki elektroniczne z dedykowanym oprogramowaniem, reagujgce na
pojazd bedacy w ruchy w strefie wjazdu na parking oraz identyfikacje tego pojazdu. Na wjezdzie na
parking umieszczone sg dwa czujniki, czujnik pierwszy 2A oraz czujnik drugi 2B w odlegtosci H miedzy
czujnikami wynoszacej 1 m, zorientowane w osi prostopadtej do toru jazdy 10 pojazdu 7, zainstalowane
w odlegtosci bocznej L od toru jazdy 10 wynikajgcej z mozliwosci technicznych, najkorzystniej 1 m — 5 m.
Sygnaty z czujnikdéw przesytane sg do bloku 3 kompensacji predkosci, w ktérym nastepuje uniezalez-
nienie od predkosci przejazdu pojazdu 7 i standaryzacja rejestrowanej sygnatury. W przytoczonym przy-
ktadzie blok 3 kompensacji predkosci stanowi mikrokomputer na bazie ARDUINO NANO 3.0 V3
ATMEGA328 CH340 16MHz Modut. Ztgczem pierwszym wejsciowym 1.1 modutu rozpoznawania 1
przekazywana jest ustandaryzowana informacja z bloku 3 kompensaciji predkosci oraz ztgczem drugim
wejsciowym 1.2 modutu rozpoznawania 1 przekazywany jest zarejestrowany sygnat z czujnika 2B do
modutu rozpoznawania 1. Dedykowane oprogramowanie w tym module poréwnuje oba sygnaty, a wynik
tego poréwnania poprzez ztgcze pierwsze wyjsciowe 1.3 modutu rozpoznawania 1 oraz ztgcze pierwsze
wejsciowe 4.1 analizatora 4 przekazywany jest do analizatora 4. Analizatorem 4 jest komputer PC Kom-
putronik Nano X310 z dedykowanym oprogramowaniem, do ktérego ztgczem drugim wejsciowym 4.2
analizatora 4 dotgczona jest baza sygnatur 8. Sygnatury tej bazy dla dostepnych pojazdéw wykonane
sg przy zatozonych parametrach wejsciowych: predkos¢ pojazdu v = 1m/s, odlegto$¢ czujnikow od toru
jazdy pojazdu L=1m. Oprogramowanie zawiera w sobie algorytmy sztucznej inteligenc;ji, wykorzystujgce
sieci neuronowe, do rozpoznawania sygnatur przyktadowo oprogramowanie Matlab toolbox SNN. Zig-
cze wyjsciowe 4.3 analizatora 4 potgczone jest z wejsciem 6.1 bloku decyzyjnego 6, ktérego wyjscie
bloku decyzyjnego 6.2 jest wyjsciem systemu identyfikacji pojazdu bedacego w ruchu, wedtug wyna-
lazku. Przyktadowo nastepuje selekcja pojazdéw i skierowanie do odpowiednich sektorow parkowania 9
z uwagi na dtugosc¢ pojazdu: do sektora M — mate, do sektora S — $rednie, do sektora D — dtugie pojazdy
oraz do sektora LPG - te, ktére majg instalacje LPG z uwagi na specyficzng sygnature generowang
przez obecnosé, butli gazowej, odmienng od standardowej sygnatury. Wyjscia 6.2 bloku decyzyjnego 6,
ktére sg wyjsciami systemu, wykorzystywane mogg by¢ w dowolny sposob do kierowania pojazdami,
zwlaszcza pojazdami z instalacjami LPG na najwyzsze pietro parkingu. Dodatkowo modut rozpoznawa-
nia 1 wyposazony jest w panel wizualizacji 5, przyktadowo panel operatorski HMI 10,2” P5102N FATEK,
podtgczony ztgczem drugim wyjsciowym 1.4 modutu rozpoznawania 1. Na panelu wizualizacji 5 wi-
doczna bedzie otrzymana sygnatura magnetyczna pojazdu.
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Wykaz oznaczen

1 modut rozpoznawania
1.1 zigcze pierwsze wejsciowe modutu rozpoznawania
1.2 zigcze drugie wejsciowe modutu rozpoznawania
1.3 zlgcze pierwsze wyjsciowe modutu rozpoznawania
1.4 zlgcze drugie wyjsciowe modutu rozpoznawania
2A czujnik pierwszy
2B czujnik drugi
3 blok kompensacji predkosci
4 analizator
4.1 ztgcze pierwsze wejsciowe analizatora
4.2 zigcze drugie wejsciowe analizatora
4.3 ztgcze wyjsciowe analizatora
5 panel wizualizacji
6 blok decyzyjny
6.1 wejscie bloku decyzyjnego
6.2 wyjscia bloku decyzyjnego
7 pojazd
baza sygnatur
sektory parkowania
sektor M — mate pojazdy
sektor S — srednie pojazdy
sektor D — dtugie pojazdy
sektor LPG — pojazdy, ktére majg instalacje LPG
10 tor jazdy
H odlegto$¢ miedzy czujnikami
L odlegtos¢ czujnikéw od toru jazdy

Zastrzezenia patentowe

1. System, identyfikacji pojazdu bedgcego w ruchu, zawierajgcy czujniki oraz bloki elektroniczne,
wspomagane dedykowanym algorytmem, znamienny tym, ze czujnikami sg czujniki magne-
toimpedancyjne, przy czym system na wejsciu ma umieszczony czujnik pierwszy (2A) oraz
czujnik drugi (2B) w odlegtosci (H) miedzy czujnikami wynoszacej 1 m do 2 m, zorientowane
w osi prostopadtej do toru jazdy (10), zainstalowane w odlegtosci (L) od toru jazdy (10) pojazdu
(7) wynoszacej 1 m do 5 m i potgczone z blokiem kompensac;ji predkosci, ktory to blok kom-
pensacji predkosci (3) potgczony jest z pierwszym ztgczem wejsciowym (1.1) modutu rozpo-
znawania (1) pojazdu, zas ztgcze drugie wejsciowe (1.2) modutu rozpoznawania (1) potgczone
jest z czujnikiem drugim (2B), a ztgcze pierwsze wyjsciowe (1.3) modutu rozpoznawania (1)
pojazdu (7) potgczone jest ze ztgczem pierwszym wejsciowym (4.1) analizatora (4), do ktérego
ztgcza drugiego wejsciowego (4.2) analizatora (4) dotaczona jest baza sygnatur (8), za$ ztgcze
wyjsciowe (4.3) analizatora (4) potgczone jest z wejsciem (6,1) bloku decyzyjnego (6), a wyj-
Scia (6.2) bloku decyzyjnego (6), sg wyjsciami systemu, przy czym, czujnik pierwszy (2A)
i czujnik drugi (2B) sg gradientowymi czujnikami magnetoimpedancyjnymi.

2. System identyfikacji, wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze do zlgcza drugiego wyjsciowego
(1.4) modutu rozpoznawania (1) dotgczony jest panel wizualizacji (5).



PL 245737 B1

Rysunek
‘E_;- iy
0=
H L
2A 28
1.2
‘ 1.4 l 13 4.1 43 61
14 42
{5: 81 6.2
gm,ﬁ i
r===9
| M |
o |
PG |
heosnomad



	Bibliografia
	Opis
	Zastrzeżenia
	Rysunki

