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Skab fleksible signalanlaeg
med hgjere kvalitet
pa mindre tid

for Trafikanterne, Offentlige kunder, Trafikingenigrer og Leverandgrer

» Spare penge pa installation og antal detektorer

e Spare tid pa tilpasning og sendringer

e Skabe faerre stop og mere flydende trafik

» Skabe st@rre sikkerhed (forudsigeligt men adaptivt)

* Handtere flere detekteringsscenarier med samme detektor (k@, konflikt, ventende fodgeenger,
langsomme trafikanter, svingprofiler)

* Abne op for at leverandgrer (mindre radgiver, installatgrer, producent, mm) kan levere programmering
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LIDAR (”Light Detection And Ranging”)
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LIDAR Anvendelser
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LIDAR Scenarie
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VS Plus Vision/Mission

Operations Management
(Planning Level)

Quality Assurance Web Browser VS-WorkSuite
(VS-pCoq) (GuI)

‘ : OCIT-1 VD Client
OCIT- PD Client OCIT PD Client (USC)

OCIT-1 VD SOAP
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OIVD Server urc

Parameterization Data Archive
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VS-PLUS / VS-WorkSuite :
« Aben og Uafhaengighed af enhver form for
« planlaegningsfilosofi,
« administrativ organisation
« Trafikingenigrsveerktgjer
« producenter af Styreapparater.

* OCIT-kompatibel
« OCIT-IVD
« OCIT-IPD



VS Plus "Det skal vaere nemt”

Basel: Badischer Bahnhof (VRA 213)

Signalgruppen 48

Verkehrsstrome 63

Detektoren 124
Buslinien 3 (32 Kurse/h)
Tramlinien 3 (52 Kurse/h)

Busauswertung  Funktelegramm
Tramauswertung Fahslabendantenne

Spitzenbelastung 3500 PWE/h




VS Plus "Hvordan”

vs | studio
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Manufacturer - Controller 6.20 6.21 6.23 6.25 6.26 7.0.0 8.0.0 8.0.1 8.1.0 9.0.0
ANVT Stoye - VSA 7800 X
ANVT Stoye - VSZ/M, PTC-5000 X X
Bergauer - nodeControl NC10 X X X X X X -
Migration | KSuite - Fil
. PR vs | workSuite - File
Cross - R545, R54T X X X vs | pioneer vs | plus Parametrization
Ginther Pichler - TIM-MMX X
Kummler+Matter - NTC1 X X X X l
Mauerhofer & Zuber - MG4 X
Stihrenberg - STm5 X X X X X X X X _ Ee Test Simulation
OIVD-File ~ =eeeeees > - E—
Swarco - M2800 X vs | studio vs | mate PTV Vissim, Aimsun
Swarco - ACTROS x x X X X X X X X
VR AG - VR.Netlog X X X l \ ]
VR AG - VR.NetCAN x X X 4 X X Prad
OIVD with fet sl
Yunex (Siemens) - C900 X X X X X X X X Controller —
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Certificeret med VS Engine




VS Plus — phase/cyklus...
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Traffic stream evaluation

- C:é ;Siag?pa;eilzﬁgtgrs 5 (rank)

Traffic stream sequence rank dependent

—_— ——
- ng Stage parameters (TS)
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Sequence traffic stream dependent

- <:|  Interface parameters

Signal groups “open”/”close” Swntchmg commands




y 4
VS Plus Erfaring



Sammenfatning

Erfaringer med Lidar og Abent programmeringsvaerktgj (VS-Plus) til Signalanlaeg



Sammenfatning

= = vs | verkehrssysteme
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1. Spare penge pa installation og antal detektorer ?
- I naervaerende case Ja, dog ikke entydigt svar (raekkevidde , detektorpris, ...)

2. Spare tid pa tilpasning og andringer ?

- Absolut, bade vs | plus samt lidar giver stor fleksibilitet (visuel editor, stream etc)

3. Skabe faerre stop og mere flydende trafik

-Ja, vs | plus er mere responsive ift. @ndring af stages (streams), Lidar kan ggre detektering af
fodgeenger, cyklister meget bedre end eg. radar/termiske kamera mm.

4. Skabe stgrre sikkerhed (forudsigeligt men adaptivt)

For blgde trafikanter (Lidar), vs | plus streams giver forudsigelighed (kontrolleret Al)

5. Handtere flere detekteringsscenarier med samme detektor (kg, konflikt, ventende fodgaenger,
langsomme trafikanter, svingprofiler)

- ja, lidar kan detekteringsmaessigt dette (sveert med radar mm) men teknologi er ikke udviklet 100% til
signalmarked endnu.

6. Abne op for at leverandgrer (mindre radgiver, installatgrer, producent, mm) kan levere
programmering

- Ja, vs | plus anvender parametrering, ingen trafikingenigr/SW-viden kraevet (selv om det hjzelper)

- Lidar .... Kraever stadigveaek stor teknisk indsigt.
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