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Sposab identyfikacji pojazdu bedacego w ruchu oraz system identyfikacji pojazdu

bedacego w ruchu

Skrot opisu:

Sposéb automatycznej identyfikacji pojazdu bedacego
w ruchu charakteryzuje sie tym, ze dwa czujniki (2A; 2B)
magnetoimpedancyjne instaluje sie w odlegtosci (H) miedzy
czujnikami, wynoszacej 1 — 2 m, z boku toru jazdy (8).
Od chwili przejazdu czota pojazdu sygnat z czujnika
pierwszego (2A) rejestruje sie w postaci cyfrowej
uruchamiajgc procedure pomiaru w bloku kompensac;ji
predkosci (3). W powigzaniu z sygnatem z czujnika
drugiego (2B) wyznacza sie predkos¢ ruchu
identyfikowanego pojazdu, ktorej wartosé jako parametr
jest wykorzystywana w module rozpoznawania pojazdu
(1) do standaryzacji zarejestrowanej sygnatury. Do
modutu rozpoznawania pojazdu (1) przekazuje sie
réwniez odczytany przez drugi czujnik (2B) zapis
magnetyczny sygnatury pojazdu, po czym za pomocg
odpowiedniego algorytmu standaryzuje sie te sygnature
i przesyta sie do analizatora (4), gdzie przy wykorzystaniu
bazy sygnatur (5) wzorcowych, weryfikuje sie ja.
Nastepnie otrzymang indywidualng sygnature pojazdu
przesyta sie do bloku decyzyjnego (6) celem skierowania
identyfikowanego pojazdu, do odpowiednich sektoréw
parkowania. System identyfikacji zawiera czujniki oraz
bloki  elektroniczne, wspomagane dedykowanym
algorytmem. Charakteryzuje sie tym, ze czujniki sa
magnetoimpedancyjne, przy czym system na wejsciu ma
umieszczony czujnik pierwszy (2A) oraz czujnik drugi
(2B), w odlegtosci (H) miedzy czujnikami wynoszacej 1 -2 m,
zainstalowane z boku toru jazdy (8). Czujniki potagczone
sg z blokiem (3) kompensacji predkosci, ktory to blok
potaczony jest ze ztgczem pierwszym wejsciowym (1.1)
modutu rozpoznawania pojazdu. Czujnik drugi (2B)
potaczony jest ponadto ze ztgczem drugim wejsciowym
(1.2) modutu rozpoznawania. Ztgcze pierwsze wyjsciowe
(1.3) modutu rozpoznawania potgczone jest ze ztgczem
pierwszym wejsciowym (4.1) analizatora (4). Do ztgcza
drugiego wejsciowego (4.2) analizatora (4) dotgczona jest
baza sygnatur (5), za$ Zlacze wyjsciowe (4.3) analizatora (4)
potaczone jest z wejsciem (6.1) bloku decyzyjnego (6).
Wyjscie (6.2) bloku decyzyjnego (6), jest wyjsciem systemu.
Korzystnie dotgczony jest panel wizualizacji (7).
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Sposoéb identyfikacji pojazdu bedacego w ruchu oraz system
identyfikacji pojazdu bedacego w ruchu

Przedmiotem wynalazku jest sposob identyfikacji pojazdu bedacego
wruchu oraz system identyfikacji pojazdu bedacego w ruchu, realizujgcy
sposOb. Rozwigzanie dotyczy w szczegolnosci pojazdow podjezdzajacych do
miejsca parkowania, rozpoznawania ich, a nastepnie automatycznego,
optymalnego ich rozmieszczania na parkingu. Wynalazek ma zastosowanie
zwilaszcza do parkingéw wielopoziomowych z oddzielnymi sektorami dla
pojazdéw wyposazonych w instalacje LPG.

Znane jest z dokumentu US2015294174A1 rozwigzanie Sposéb i system
identyfikacji pojazdow opisujace rozwigzanie problemu w celu okresienia co
najmniej jednej cechy pojazdu, obejmujacy: uzyskanie obrazu wejsciowego
pojazdu ze 2rédlta obrazu w celu uzyskania znormalizowanego obrazu,
okreslenie charakterystyki pojazdu w jednostce klasyfikacyjnej poprzez
poréwnanie parametréw znormalizowanego obrazu z parametrami obrazéw
referencyjnych. Normalizacja obejmuje etapy: wykrywania obszaru tablicy
rejestracyjnej, przetwarzanie obrazu okreslajace co najmniej jeden
wspoéiczynnik skalowania, wybieranie ze skalowanego obrazu obszaru
0 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 2z duzg dokiadnoscia poprzez silne
namagnesowanie karoserii za pomocg sily magnesujgcej w okreslonym
kierunku, a nastepnie rozmagnesowanie tej namagnesowanej czesci za
pomoca niezbednych bitow informacji zapisanych za pomocg $rodkow
magnetycznych w celu zarejestrowania informacji. Czes¢ sygnatu wyjSciowego
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sterowania jest przesytana przez obwoéd polaryzacji do glowicy magnetycznej,
ktéra silnie magnetyzuje okreslong czes¢ karoserii w okreslonym kierunku.
Zapisane dane potwierdza glowica odczytujaca. Informacje sg odczytywane
przez gltowice odczytujaca z pojazdu po malowaniu, i podawane do nastepnego
procesu.

Znane jest tez rozwigzanie opisane w dokumencie W0O2010069002A1
Metoda, urzadzenie i system do wykrywania zaparkowania pojazdow. Jedna
z takich metod obejmuje etapy. wykrywania obecno$ci pojazdu w oparciu
o zmiany pola magnetycznego, sprawdzenie obecnos$ci pojazdu za pomocy
detekcji w podczerwieni. Jezeli obecnos¢ pojazdu zostata wykryta na podstawie
zmian poia magnetycznego, potwierdzana jest przez detekcje na podczerwien.

Znane jest tez rozwigzanie opisane w dokumencie US2007285281A1
Metoda, urzadzenie i system do wykrywania nadmiernego parkowania.
W niniejszym dokumencie ujawniono sposoby, urzadzenia i systemy do
identyfikacji przekroczenia progu pojazdu na migjscu parkingowym. Sposéb
obejmuje etapy wykrywania obecno$ci pojazdu na miejscu parkingowym za
pomoca urzadzenia wykrywajgcego, przetwarzania i przechowywania danych
dotyczacych obecnosci pojazdu w urzadzeniu wykrywajacym. Bezprzewodowe
budzenie urzadzenia wykrywajacego, umieszczanego trwale w podfodze pod
miejscami parkowania, moze by¢ wykonywane nieregularnie przez okazyjnie
obecne urzadzenie do gromadzenia danych.

Celem wynalazku jest spos6b i urzadzenie do bezinwazyjnej, zdalnej
identyfikacji pojazdu, a w szczegoélnosci podczas wjazdu na parking, a zatem
weryfikacji mozliwego, dodatkowego wyposazenia na przykiad w instalacje LPG
i skierowanie do odpowiedniego sektora parkowania. Weryfikacja dokonywana
jest na podstawie szczegOlowej analizy Zzarejestrowanej sygnatury
magnetycznej. Wynalazek wykorzystuje dedykowany algorytm.

Sposoéb, identyfikacji pojazdu bedacego w ruchu polega na automatycznym

rozpoznawaniu wjezdzajacego pojazdu. Charakteryzuje sie tym, ze dwa czujniki

magnetocimpedancyjne instaluje sie, w odlegtosci miedzy czujnikami wynoszacej
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1-2m od siebie, z boku toru jazdy pojazdu, w odlegtosci od toru jazdy
wynoszacej 1 - 5m, zorientowane w osi prostopadtej do tego toru. Od chwili
przejazdu czota identyfikowanego pojazdu sygnat z czujnika pierwszego
rejestruje sie w postaci cyfrowej uruchamiajac procedure pomiaru w bloku
kompensacji predkosci. W powigzaniu z sygnatem z czujnika drugiego
wyznacza si¢ predko$é ruchu identyfikowanego pojazdu, ktorej wartos¢ jako
parametr jest wykorzystywana w module rozpoznawania pojazdu do
standaryzacji zarejestrowanej sygnatury. Do modutu rozpoznawania pojazdu
przekazuje sie rowniez odczytany przez drugi czujnik zapis magnetyczny
sygnatury pojazdu, po czym w module rozpoznawania pojazdu za pomocg
odpowiedniego algorytmu standaryzuje sie te sygnature i przesyta sie do
analizatora, gdzie przy wykorzystaniu bazy sygnatur wzorcowych, weryfikuje sie
ja. Nastepnie otrzymang indywidualng sygnature pojazdu przesyta sie do bloku
decyzyjnego celem skierowania identyfikowanego pojazdu, za pomocg znanych
srodkéw, do odpowiednich sektoréw parkowania.

Korzystnym jest, gdy standaryzowang sygnature z analizatora wizualizuje sie
za pomocg panelu wizualizacji.

System identyfikacji pojazdu bedgcego w ruchu, zawiera czujniki oraz bloki
elektroniczne, wspomagane dedykowanym algorytmem. Charakteryzuje sie
tym, ze czujniki sg magnetoimpedancyjne, przy czym system na wejsciu ma
umieszczony czujnik pierwszy oraz czujnik drugi w odlegtosci miedzy
czujnikami wynoszacej 1 - 2 m, zorientowane w osi prostopadtej do toru jazdy,
w odleglosci od toru jazdy wynoszacej 1 -5m. Oba czujniki potaczone sa
z blokiem kompensacji predkosci, ktory to blok kompensacji predkosci
potgczony jest ze zigczem pierwszym wejSciowym modutu rozpoznawania
pojazdu. Czujnik drugi potaczony jest ponadto ze ztaczem drugim wejsciowym
modutu rozpoznawania. Zigcze pierwsze wyjsciowe modutu rozpoznawania
potaczone jest ze zigczem pierwszym wejSciowym analizatora. Do ziacza
drugiego wejsciowego analizatora dotaczona jest baza sygnatur, za$ ziacze

wyjSciowe analizatora potaczone jest z wejSciem bloku decyzyjnego. Wyjscie
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bloku decyzyjnego, jest wyjéciem systemu. Czujnik pierwszy i czujnik drugi s3
gradientowymi czujnikami magnetoimpedancyjnymi.
Korzystnie do zigcza drugiego wyjSciowego modutu rozpoznawania

dolgczony jest panel wizualizacii.

W znanych rozwigzaniach rozpoznawana jest obecnos¢ pojazdu za pomoca
czujnikéw pola magnetycznego, a najczesciej, rozmieszczonych w drodze pod
pojazdem. W rozwigzaniu wediug wynalazku, analizowany jest ksztatt sygnatury
magnetycznej odczytywanej z boku pojazdu, kitéry to ksztalt sygnatury jest
indywidualny i jednoznaczny dia kazdej marki i modelu pojazdu oscbowego.
Porownywane s3 sygnatury magnetyczne uzyskane z odczytu obrazu pola
magnetycznego przez drugi czujnik i skorygowane na podstawie wyznaczonej
predkosci, z bazg wzorcowg sygnatur. To porownanie jest realizowane
z wykorzystaniem komputerowych procedur z uwzglednieniem elementow
sztucznej inteligencji, opartych na sieciach neuronowych, wykorzystujacych
wsteczng propagacje do rozpoznawania wzorcow. Pozwala to na okreslenie
podobienistwa obu pordwnywanych sygnatur. Kazde odstepstwo od sygnatury
wzorcowej sugeruje zmiane w strukturze metalicznej pojazdu oznaczajgce jego
niestandardowe wyposazenie lub tadunek.

Zastosowanie wynalazku zapewni optymalizacje wykorzystania miejsc
parkingowych, jak réwniez wplynie na bezpieczefistwo, w tym tez zagrozenie
wybuchem. Dzieki zaproponowanemu systemowi przeznaczonemu do
zamontowania, przy wjezdzie na parking, przykliadowo przy hipermarkecie,

rozmieszczanie samochodow bedzie sprawne i bezobstugowe.

Sposob objasniono, a system pokazano schematycznie w przykiadzie

wykonania na rysunku bedacym schematem blokowym rozwigzania.
Gtéwnymi elementami systemu kierowania ruchem parkowanych pojazdow,

sg gradientowe czujniki magnetoimpedancyjne, oraz bloki elektironiczne

z dedykowanym oprogramowaniem, reagujace na pojazd bedacy w ruchy
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w strefie wjazdu na parking i identyfikacje tego pojazdu. Na wjezdzie na parking
umieszczone sa dwa czujniki, czujnik pierwszy 2A oraz czujnik drugi 2B
w odlegtoéci H miedzy czujnikami wynoszacej 1 m, zorientowane w Osi
prostopadtej do toru jazdy 8 pojazdu w odlegtosci bocznej L od toru jazdy
wynikajacej z mozliwosci technicznych, najkorzystniej 1-5m. Sygnaly
z czujnikéw przesytane sa do bloku 3 kompensacji predkosci, w ktorym
nastepuje uniezaleznienie od predkosci przejazdu pojazdu i standaryzacja
rejestrowanej sygnatury. W przytoczonym przyktadzie blok 3 kompensaciji
predkosci stanowi mikrokomputer na bazie ARDUINO NANO 3.0 V3
ATMEGA328 CH340 16MHz Modut. Zigczem pierwszym wejSciowym 1.1
modulu rozpoznawania 1 pojazdu przekazywana jest ustandaryzowana
informacja z bloku 3 kompensacji predkosci oraz zigczem 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 sygnaly, a wynik tego poréwnania poprzez zigcze
pierwsze wyjsciowe 1.3 modutu rozpoznawania 1 oraz zigcze pierwsze
wejsciowe 4.1 analizatora 4 przekazywany jest do analizatora 4. Analizatorem 4
jest komputer PC Komputronik Nano X310 z dedykowanym oprogramowaniem,
do ktérego ztgczem drugim wejsciowym 4.2 analizatora 4 dolgczona jest baza
sygnatur 5. Sygnatury tej bazy dla dostepnych pojazdow wykonane sa przy
zatozonych parametrach wejSciowych: predko$¢ pojazdu v=1m/s, odlegtos¢
czujnikow od toru jazdy pojazdu L=1m. Oprogramowanie zawiera w sobie
algorytmy sztucznej inteligencji, wykorzystujace sieci neuronowe, do
rozpoznawania sygnatur przyktadowo oprogramowanie Matlab toolbox SNN.
Zitacze wyjsciowe 4.3 analizatora 4 potagczone jest z wejsciem 6.1 bloku
decyzyjnego 6, ktérego wyjscie bloku decyzyjnego 6.2 jest wyjSciem systemu.
Przyktadowo nastepuje selekcja pojazdéw i skierowanie do odpowiednich
sektorow parkowania 9 z uwagi na diugosc¢ pojazdu: do sektora M - mate, do
sektora S - srednie, do sektora D — dlugie pojazdy oraz do sektora LPG - te,
ktére maja instalacje LPG z uwagi na specyficzng sygnature generowanag przez
obecno$¢ butli gazowej, odmienng od standardowej sygnatury. Wyjscie 6.2
bloku decyzyjnego 6, kidre jest wyjsciem systemu, wykorzystywane moze by¢

6/12



PL 439623 A1

w dowolny sposéb do kierowania pojazdéw, zwlaszcza pojazdéw z instalacjami
LPG na najwyzsze pietro parkingu. Dodatkowo modut rozpoznawania 1
wyposazony jest w panel wizualizacji 7, przykiadowo panel operatorski HMI
10,2" P5102N FATEK, podiaczony zigczem drugim wyjsciowym 1.4 moduiu
rozpoznawania 1. Na panelu wizualizacji 7 widoczna bedzie otrzymana
sygnatura magnetyczna pojazdu.
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Wykaz oznaczen

1 modut rozpoznawania

1.1 zlacze pierwsze wejsciowe modutu rozpoznawania
1.2 zigcze drugie wejsciowe modutu rozpoznawania
1.3 Zzigcze pierwsze wyj$ciowe modulu rozpoznawania

1.4 zigcze drugie wyjsciowe modulu rozpoznawania

2A czujnik pierwszy

2B czujnik drugi

3
4

blok kompensacji predkosci

analizator
4.1 ziacze pierwsze wejSciowe analizatora
4.2 ziacze drugie wejsciowe analizatora
4.3 ztacze wyjsciowe analizatora

baza sygnatur

blok decyzyjny
6.1 wejscie bloku decyzyjnego
6.2 wyjscie bloku decyzyjnego

panel wizualizacji

8 torjazdy

sektory parkowania
sektor M — mate pojazdy,
sektor S — Srednie pojazdy
sektor D — diugie pojazdy
sektor LPG ~ pojazdy, ktére majq instalacje LPG

odlegto$¢ miedzy czujnikami
odleglosc czujnikow od toru jazdy
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Zastrzezenia patentowe

1. Sposob identyfikacji pojazdu bedacego w ruchu, polegajacy na

automatycznym rozpoznawaniu wjezdzajacego pojazdu, znamienny tym, ze
dwa czujniki (2A; 2B) magnetoimpedancyjne instaluje sie, w odlegtosci (H)
miedzy czujnikami wynoszacej 1 - 2 m, zorientowane w 0si prostopadiej do
toru jazdy (8), w odlegtosci (L) od toru jazdy wynoszacej 1 — 5 m, i od chwili
przejazdu czola pojazdu sygnat z czujnika pierwszego (2A) rejestruje sie
w postaci cyfrowej uruchamiajgc procedure pomiaru w bloku kompensagji
predkosci (3} i w powigzaniu z sygnatem z czujnika drugiego (2B} wyznacza
sie predkos$¢ ruchu identyfikowanego pojazdu, ktérej warto$¢ jako parametr
jest w module rozpoznawania pojazdu (1) wykorzystywana do standaryzacji
zarejestrowanej sygnatury, do ktérege to modutu rozpoznawania (1)
przekazuje sie rowniez odczytany przez drugi czujnik {2B) zapis
magnetyczny sygnatury pojazdu, po czym w module rozpoznawania
pojazdu (1) za pomoca odpowiedniego algorytmu standaryzuje sie te
sygnature i przesyla si¢ jg do analizatora (4), gdzie przy wykorzystaniu bazy
sygnatur (3) wzorcowych, weryfikuje si¢ ja, a nastgpnie otrzymang
indywidualng sygnature pojazdu przesyta sie do bloku decyzyjnego (6)
celem skierowania identyfikowanego pojazdu, za pomocg znanych
srodkow, do odpowiednich sektoréw parkowania.

. Sposéb identyfikacji, wedtug zastrz.1, znamienny tym, ze standaryzowana
sygnature z analizatora (1) wizualizuje sie¢ za pomocg panelu wizualizacji

(7).

. System identyfikacji pojazdu bedacego w ruchu, zawierajacy czujniki oraz
bloki elektroniczne, wspomagane dedykowanym algorytmem, znamienny
tym, ze czujniki s3 magnetoimpedancyjne, przy czym system na wej$ciu ma
umieszczony czujnik pierwszy (2A) oraz czujnik drugi (28) w odlegtosci (H)
migdzy czujnikami wynoszacej 1 — 2 m, zorientowane w osi prostopadiej do
toru jazdy (8), zainstalowane w odlegto$ci (L) od toru jazdy (8) pojazdu
wynoszacej 1 -5 m i polgczone z blokiem kompensaciji predkosci ktéry to
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blok kompensacji predkosci (3) polaczony jest z pierwszym zlgczem
wejsciowym (1.1) modutu rozpoznawania (1) pojazdu, za$ ztacze drugie
wejsciowe (1.2) modutu rozpoznawania (1) potgczone jest z czujnikiem
drugim (2B), a ztacze pierwsze wyjSciowe (1.3) modulu rozpoznawania
pojazdu (1) polaczone jest ze zigczem pierwszym wejSciowym (4.1)
analizatora (4), do ktérego zigcza drugiego wejSciowego (4.2) analizatora
{4) dotaczona jest baza sygnatur {5), zas zlgcze wyjSciowe (4.3) analizatora
(4) potaczone jest z wejsciem {6.1) bloku decyzyjnego (6), a wyjscie (6.2)
bloku decyzyjnego (6), jest wyjsciem systemu, przy czym, czujnik pierwszy
(2A) i czujnik drugi {2B) sg gradientowymi czujnikami magneto-
impedancyjnymi.

. System identyfikacji, wedtug zastrz.1, znamienny tym, 2e do ziacza
drugiego wyjSciowego (1.4) modutu rozpoznawania (1) dotaczony jest panel

wizualizaciji (7).
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A US20070285281A, (WELCH), 13.12.2007, G08G1/14, ABSTRACT, FIG.1-4 3-4

[] Dalszy cigg wykazu dokumentéw na nastepnej stronie

A - dokument okre$lajacy ogdlny stan techniki, ktéry nie jest uwazany za posiadajacy szczegdlne znaczenie,

E - dokument stanowigcy wczes$niejsze zgtoszenie lub patent, ale opublikowany w lub po dacie zgtoszenia,

L - dokument, ktdry moze poddawaé w watpliwos¢ zastrzegane pierwszenstwo(-wa), lub przytoczony w celu ustalenia daty publikacji
innego cytowanego dokumentu lub z innego szczegdlnego powodu,

0 - dokument odnoszacy sie do ujawnienia ustnego przez zastosowanie, wystawienie lub ujawnienie w inny sposéb,

P - dokument opublikowany przed data zgtoszenia, ale pdZniej niz zastrzegana data pierwszenstwa,

T - dokument pdzniejszy, opublikowany po dacie zgtoszenia lub w dacie pierwszenstwa

i niebedacy w konflikcie ze zgtoszeniem, ale cytowany w celu zrozumienia zasad lub teorii lezacych u podstaw wynalazku,

X - dokument o szczegdlnym znaczeniu; zastrzegany wynalazek nie moze by¢ uwazany za nowy lub nie moze by¢ uwazany za
posiadajacy poziom wynalazczy, jeZeli ten dokument brany jest pod uwage samodzielnie,

Y - dokument o szczegdlnym znaczeniu; zastrzegany wynalazek nie moze by¢ uwazany za posiadajacy poziom wynalazczy, jezeli ten
dokument zostanie polaczony z jednym lub kilkoma tego typu dokumentami, a takie polaczenie bedzie oczywiste dla znawcy,

& - dokument nalezacy do tej samej rodziny patentowe;j.

Sprawozdanie wykonal/-a: ]. Halbersztadt data 30.06.2022r.

/-podpisano kwalifikowanym podpisem elektronicznym-/
Pismo wydane w formie dokumentu elektronicznego

Uwagi do zgtoszenia

Sprawozdanie zostato wykonane w oparciu o wersje zastrzezen patentowych z dnia 23 listopada 2021 r. Przedmiot
zgloszenia w czesci dotyczacej spsosbu nie jest nadajacym sie do stosowania wynalazkiem.
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