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ADMINISTRATOR

RAPORTY

analiza danych
historycznych

zarzgdzanie

dostepem dostep do danych przez www
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OTWARTY STANDARD

otwarte standardy - open API

wszystkie moduty kompatybilne z T4B Platform

bezpieczna integracja
danych
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Urager

System w technologii web, dostep przez przeglgdarke internetowsg,

umozliwia jednoczesny dostep wielu uzytkownikom. Aplikacja nie

wymaga instalacji, jest niezalezna od systemow i komputeréow
uzytkownika. Aplikacja jest rowniez wspierana i aktualizowana

. przez wykonawce. System ma architekture modutowsg, umozliwia

ST L L = konfiguracje wybranych aplikacii.

@ ZDALNY DOSTEP DO DANYCH

kompatybllne modu’fy
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Administrator
prawa dostepu

V' s

latforma WWW

nowoczesny sysiem
- klient Serwer

o A\

System umozliwia przydzielanie praw dostepu
swoim pracownikom oraz ajentom. Ograniczenia
mozna stosowaC w zakresie dostepu do
funkcjonalnosci systemu oraz do obiektéw
nalezgcych do przedsiebiorstwa (pojazdéw).

Prawami dostepu zarzadza zamawiajgcy, ktoremu
przyznawany jest status administratora. Zarzgdzanie

GENESIS prawami dostepu nie wymaga ingerencji wykonawcy.
MOBO \
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) OTWARTOSC PELNA DOKUMENTACJA STANDARYZACJA
o q rt praktyczny i bezpieczny rozwaéj
przedsiebiorstwa:
integracja z innymi systemami
o Otwq rte i urzadzeniami znormalizowane zagadnienia standard komunikacyjny miedzy
mozliwos¢ wymiany lub rozbudowy opis potrzeb i wymagar
Sta n d a rd WP RIS Uk Seismey mozliwe realizacje standard komunikacji pomiedzy
roznych producentow

przejrzystosc¢ danych
komunikacja miedzy urzgdzeniami
usystematyzowane stowniki

pojazdem a serwerem
serwerem a aplikacjami
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O EVapT

Architektura systemu sktada sie z trzech obszaréw:

KMQTTS

otwarty system

o

serwer

pojazd, pojazd - serwer, serwer - aplikacje.
Kazdy z tych trzech obszaréw jest zdefiniowany
opisami. Opis systemu dotyczy sposobu

prezentacji udostepniania czy wymiany danych.

"T1 Time4BUS Driver

aplikacja dla kierowcow

) KMQTTD

otwarty dostep

do urzadzen
wyposazenie pojazdu
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0 zamiana urzadzenia (np. inny producent)
mozna dokonac¢ wymiany kazdego urzgdzenia na urzgdzenie innego producenta,

pozostawiajgc reszte systemu bez zmian i nie tracgc wymaganych funkcjonalnosci

dodanie nowego urzadzenia
mozliwe pdzniejsze dodanie nowych urzgdzen

dodanie nowych funkcjonalnosci
implementacja nowych aplikacji na istniejgcych urzgdzeniach, w celu
zwiekszenia funkcjonalnosci
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BRAMKI LICZACE GPS SgA',]f BRAMKI LICZACE

(o urzgdzenie

w TCI10]1
TC1 01 0 eKomputer Urzadzenie wielofunkcyjne o szerokim zastosowaniu, wyposazone w analizator CAN,
wejscia analogowe, modut GPS (dodatkowo jest mozliwos¢ doposazenia
urzgdzenia w dowolny zestaw dzwiekowy). Pozyskiwane dane z sygnatéw pojazdu
WlFl GSM umozliwiajg m. in.:

zarzadzanie bramkami liczagcymi
magazynowanie danych
rejestrowanie zuzycie paliwa (tworzenie raportow)
automatyczna kontrole temperatury
monitorowanie parametrow technicznych (wzbudzanie alarméw).

Na podstawie danych podstawowych (rozktady jazdy, przypisanie do
stuzby, pozycja GPS) mozna uruchomié¢ moduty: system odchylen,
aplikacje dla pasazerow Time4BUS.

° Tachometr (CAN)

.. wyposdazenie
wyposazenie
- optymalne
minimalne
(zalecane)

Funkcjonalnosci dodatkowe, niezalezne od pozyskiwanych
danych: dyspozytorski modut rejestracji i raportowania
zdarzen komunikacyjnych.

wyposazenie
rozszerzone
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Hardware
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6 ZARZADZANIE

BRAMKAMI

O LOKALIZACJA GPS

REDUNDANTNA TRANSMISJA DANYCH
ﬁ (DWIE KARTY SIM)

-]

MONITOROWANIE STANU POJAZDU
(CAN, ANALOG)

OPCJONALNIE AKUMULATOR LI-ION
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DANE ON LINE |1 \ 2 \
(dane wysytane np. co 1 min)
perTTTTTT 1 ¢ |[°°® <)d ®
BLAD NADAWANIA - strata
............................... ...- -
DANE BATCH
(zbior danych, wysytane |

np. co 5 min az dojdg na serwer)

Urzqgdzenie TC1010

redundantna transmisja danych

DWA KANALY TRANSMISJI DANYCH

Nasz system rozgranicza dane rzeczywiste od danych
przeznaczonych jako wejscie do systemu raportéw
(BATCH). Retransmisja dotyczy jedynie danych typu
BATCH, natomiast dane rzeczywiste sg transmitowane
na biezgco — odzwierciedlajg one biezgcy status
pojazdu a nie jego historyczne zachowanie.

BLAD NADAWANIA - ponowne wystanie

W przypadku krotkotrwatej

lub dtugotrwatej utraty transmisji, dane s3

gromadzone na urzadzeniu, transmisja zostaje wznowiona po przywroceniu
potgczenia. Dla bezpieczeinistwa nasze urzadzenia kontrolujgce bramki liczace

DANE RZECZYWISTE informujg o obecnym stanie
pojazdu, ktory jest aktualizowany co 1-5 sekund, nie sg
potwierdzane, ich transmisja nie jest wznawiana w razie
utraty potgczenia (poniewaz nie zachodzi taka
koniecznosg).

wyposazone sg w dwa oddzielne kanaty transmisji zdwoma osobnymi kartami SIM
co gwarantuje skutecznos¢ transmisji danych.

DANE BATCH zawierajg peten przebieg pojazdu,
tj. zbidr sygnatow probkowanych z czestotliwoscia
nieraz dochodzgc do milisekund z catego zakresu
czasowego poczagwszy od ostatniego przestania
danych na serwer i sg one zarowno potwierdzane,
jak i retransmitowane w przypadku czasowej utraty
transmisji.



1. PRZESYLANIE WIELU DANYCH
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Organizer
raportow

szybkie
generowanie

i katalogowanie
raportow
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3. EKSPORT DO MAGAZYNOW )
(SZYBKIE RAPORTY Z MAGAZYNOW)

2. KATALOGOWANIE

3D® 4A A oF R

¢y |7

chronologicznie alfabetycznie po rodzaju

LJ
RAPORT

generator raportow oraz system przygotowania danych na potrzeby
zestawien dlugookresowych

Generator raportow:

umozliwia tworzenie przez uzytkownika dowolnych zestawien. Pierwszym krokiem jest wybér zrodta danych: moze byc to zarowno zrodto
danych historycznych, jak i dowolny magazyn danych. Na podstawie wyboru uzytkownika, program zaczytuje definicje i prezentuje
uzytkownikowi ekran przygotowania raportu, ktory sktada sie z trzech obszaréw: definicja pol, definicja warunkdéw, definicja agregacii.
Mozliwe jest dodanie wielu pdl, warunkdéw czy definicji agregaciji. Uzytkownik moze zapisac przygotowane przez siebie zestawienie w celu
pdzniejszego generowania raportow.

Inteligenty system raportowania (segregacja danych):

W stosunku do raportéw agregowanych nasz system posiada inteligenty system raportowania. Uzytkownik wybiera sposdb agregacji i zakres
interesujgcych go danych. System tworzy magazyn danych, ktérego zadaniem jest ich ciggte przechowywanie, a nastepnie przetwarza dane
historyczne wedtug kryteriow magazynu.

Dane dzienne sg przetwarzane na biezaco, jednorazowo w ciggu dnia. Tak utworzony i na biezgco zapetniany danymi magazyn stuzy jako
jedno ze zrodet dla generatora raportow, ktérych tworzenie zwazywszy, ze dane byly poddane wstepnej segregaciji, jest juz szybkie.
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Q. Wyszukal po nazwie

oraery | MOTERE

sclawienie Roczne - Mediana

Raporty

15 réznych raportow

raporty sg przeznaczone do analizy zliczania pasazeréw, obecnie
oferujemy 15 réznych raportéw, podzielonych na cztery typy:

a 1. raporty linii i pojazdow
(raport: podstawowy, pojazd linii, pojazd, trasa, odcinek trasy, kursy)

—© 2. raporty przystankowe
o (raport: wszystkie zatrzymania przystanku, zatrzymania ze wzgledu na linie,
zatrzymania ze wzgledu na pojazd)

™) 3. raporty ogélne
|I| (raporty: zatrzymania z podziatem na linie, zatrzymania z podziatem na pojazd,
zatrzymania z podziatem na przystanki, zatrzymania z podziatem na dni)

4. raporty serwisowe
R (raport: stosunek wej$é do wyjs¢, zerowe wymiany na przystankach)
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Raport pojazdow:

O stuzy do badania zapetnienia konkretnego,

wybranego pojazdu bez ograniczenia co do Ra ort
zadan przewozowych czy tez linii, na ktérych
pojazd kursowat. Uzytkownikowi prezentowany

jest peten przejazd pojazdu z wybranego II 5 h
przedziatu czasowego. rOZ nyc rCI p O r'I'OW

= Raport Pojazdu Dane surowe. Pojazd: 9078, zakres: od 14.10.2019 06:00 do 14.10.2019 22:00 O o =
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Dane
| algorytmy

kategorie danych

obecnie aplikacja zawiera cztery zrédta danych:
* dane inkrementacyjne

* dane surowe

- dane pot-surowe

- dane korygowane

System sktaduje wszystkie sygnaty przejazdu pojazdu, nastepnie na ich
podstawie oraz po porownaniu z danymi z rozktadu jazdy generuje dane
inkrementacyjne. Informujg one o liczbie wchodzgcych i wychodzgcych
pasazeréw od momentu rozpoczecia zbierania danych (uruchomienie

systemoéw elektronicznych w pojezdzie).
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From date”* From time* From date* o time®
E'| 2017-12-08 +* 00:00 E 2017-12-08 v 23:59

Dane
| algorytmy

przetwarzanie danych |

Chart - Passengers Exchange. Line A 2017-12-08 00:00 - 2017-12-08 23:59. Data

[ Passengersin [__] Passengers out Passengers couni

DANE INKREMENTACYJNE 1/1cz2ne [eznkOW o pANE SUROWE ———> |

korekta na krancach

algorytm korygujacy

P> DANE POL-SUROWE

» DANE KORYGOWANE

Dane surowe: w wyniku przetwarzania danych inkrementacyjnych obliczane sg dane surowe,
ktore informujg o wymianach pasazerskich na konkretnych przystankach. Na danych | )
surowych wykonywana jest korekta wymian na przystankach krancowych i w wyniku powstajg | Ae
dane pot-surowe.

rl

Dane poét-surowe: sg przetwarzane przy pomocy algorytmow, ktoére w wyniku analizy przejazdu
pojazdu uzupetnia brakujgce wyjscia lub wejscia co w efekcie daje dane korygowane.

- T e e e e g g e - '

Bardzo istotny jest fakt, ze caly proces przetwarzania mozna powtérzy¢ w dowolnej
chwili i poczawszy od pierwszego kroku, co w przypadku btedéw w jednym ze Zrodet

5

danych i jego pdzniejszej korekcie umozliwia odzyskanie wiarygodnych danych, ktore w innym 3:@\ &
przypadku nie mogtyby zosta¢ wykorzystane. Doswiadczenie pokazuje, ze btgd powstaje \f gﬁ%
na skutek niedoliczen, a nie nad-liczen. Oznacza to, ze w pojezdzie jedna z bramek o _;____%"’“

nie zlicza albo pasazeréw wychodzgcych albo pasazerow wchodzgcych. Algorytm w o &

zwigzku z powyzszym powinien uzupetni¢ wynikajgcy z napetnienia niedomiar
pasazerow wchodzgcych lub tez wychodzacych, a nie odrzucac probki na podstawie %.



G“GENESB
MOBO

7@

D a n e Dane skorygowane

®
| algorytfmy SEIE SEIE
- N < - N <
TRASA c'>l) c’}') — TRASA ™N ™ —
n P <R
algorytm korygujacy = | = |8 = | = |8
przystanek krancowy przystanek krancowy
Przystanek 1 5 | 0 5 Przystanek 1 S5 | 0 5
Praktyka wykazuje, ze popularng formg korekty jest dopisywanie brakujgcych pasazeréw do —————
przystankow charakteryzujgcych sie najwiekszg iloscig wejs¢ i wyjsé. Algorytm mozna réwniez Przystanek 2 3 1 12 o B 12
konfigurowac w taki sposob, zeby pasazerowie byli dopisywani proporcjonalnie pomiedzy alg.or.ytm d9p|§u1e wa.rto§c po
przystanki, w ktorych wystepowaty najwieksze wymiany pasazerskie, jako ze istnieje najwieksze duzej wymianie pasazerow,
prawdopodobienstwo, ze w tych miejscach nastapit brak ich przypisania. Mozliwa jest takze Przystanek 3 9 2 112 koryguje btedy w danych 192
konfiguracja, ktora w celu uzupetniania pasazerow wykorzystuje historyczne przejazdy tego f
pojazdu lub tej linii, idealnie wykonane w jak najbardziej zblizonych okolicznosciach.
Podsumowujgc, mozliwosci jest wiele i od zamawiajgcego zalezy wybdor metody najbardziej dla

Nasze algorytmy sg uzywane przez ZTM w Warszawie i ich dziatanie byto weryfikowane takze

z zapisami kamer monitoringu wizyjnego. OtrzymaliSmy informacje, ze w przypadku gdy bramki Przystanek 5 0 8 ? Przystanek 5 0 8 ?
liczgce dziatajg poprawnie wyniki sg bardzo zblizone w stosunku do danych pét-surowych i lepszy
pomiar jest uzyskiwany w proporcji 50% - j. raz lepszy jest pomiar z danych korygowanych a raz z
pot-surowych. W przypadku awarii jednej z bramek liczgcych i niedoktadnosci jej pomiarow dane _
korygowane sg o wiele bardziej zblizone do rzeczywistosci. Przystanek 6 0 3 1 Przystanek 6 0 3 0
Waznym aspektem jest prezentacja zarowno danych poét-surowych jak i danych korygowanych,

w celu dowolnej weryfikacji dziatania algorytmu, a takze zrozumienia jego dziatania. Przystanek 7 3 0 2 Przystanek 7 3 0 ?
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WARIANT PODSTAWOWY WARIANT PODSTAWOWY
q n q I It C z n e algorytm korzysta z petnych danych
peten zakres danych: przebiegu trasy pojazdu

* potgczenie z eKompterem

HOANVA SFINVZ AN13d

petna autonomicznosc

- dane pojazdu

* trasa

WARIANT ZAAWANSOWANY - POSREDNI
algorytm posiada dane czesciowe, zbiera

dane lokalizacyjne z pojazdu, zeby uzupetni¢
brakujgce

 kierunek

r 4

przetwarzanie danych jest w petni automatyczne i nie wymaga wykonywania
zadnych dodatkowych akcji przez uzytkownikow systemu

AMOIDS3AZI

dane sg przetwarzane w 3 fazach:

1. korekcja pozyciji przystankow
2. okreslenie nazw i kodow przystankow @ 2

3. ustalenie tras, kursow i linii

wytworzone przez algorytmy dane, w tym trasy, kursy czy linie mogg by¢ WARIANT ZAAWANSOWANY WARIANT ZAAWANSOWANY

korygowane przy pomocy narzedzia rozktadéw jazdy brak danych z pojazdu, bez potgczenia algorytm zbiera dane lokalizacyjne z
: pojazdu, na ich podstawie identyfikuje
przystanki, trasy kierunki

SdO OX1AL

z eKompterem. Algorytm zbiera dane
GPS do analizy




GENESIS
MOBO

7@

KOREKTA | WYNIK

Algorytmy
analityczne

1. KOREKCJA POZYCJI PRZYSTANKOW

Pierwszym celem algorytmu jest ustalenie pozycji
przystankow na podstawie odczytow GPS. Sprawdza
w jakich miejscach pojazd sie zatrzymat i jaka jest
korelacja tych danych w funkcji czasu.

1. PRZED

1. PRZED
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Algorytmy
analityczne

2. OKRESLANIE NAZW | KODOW PRZYSTANKOW
Kolejnym celem jest ustalenie nazwy przystanku i co za tym idzie
nadanie mu unikalnego identyfikatora.

Ustalone we wczesniejszej fazie pozycje GPS sg automatycznie
ttumaczone na nazwy. Jezeli program nie wykryje przystanku
w okolicy odczytu, to przystanek nazywany jest nazwa ulicy.
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Algorytmy analityczne

3. USTALANIE TRAS, KURSOW I LINII

Finalnie algorytm na podstawie zgromadzonych we
wczesniejszych fazach danych ustala trasy, kursy i linie:

* pierwszy i ostatni przystanek kursu jest
rozpoznawany po czasie oczekiwania na
przystanku

« trasy sg rozpoznawane poprzez potgczenie
poczgtkowych i koncowych przystankow T
» kursy sg rozpoznawane poprzez dotozenie 1. PRZED -
do tras godziny rozpoczecia i zakonczenia

 linie sg rozpoznawane poprzez grupowanie
tych samych tras.
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ELIMINACJA NIEPRAWIDLOWYCH ODCZYTOW
Z danych finalnych eliminowane sa:

« zatrzymania bez wymian pasazerskich

* powtarzajgce sie przystanki w krotkim
odstepie czasu.

PRZETWARZANIE DANYCH

Dane moga bycC przetwarzane wielokrotnie,
a uzytkownik moze zmienia¢ parametry celem
uzyskania lepszych efektow.
Niektore z parametrow to:

« zasieg grupowania przystankow

* minimalny czas kranca.




GENESIS
MOBO

Gm
Diagnostyka i alarmy

3 alarmy Zliczanie pasazeréw % Dostarczany przez nas system jest wyposazony w funkcje
diagnostyki i monitoringu bramek liczgcych. System
informuje o nieprawidtowosciach zgtaszanych przez bramki
1235 20901911 1338 liczace, o utracie z nimi potgczenia oraz raportuje status

I I urzgdzenia sterujgcego bramkami. Dodatkowo system

1235 20201211 02:09 powigzany jest z rozbudowanym modutem alarmowym,

btad przejéciowy ktory informuje na biezgco o wystepujgcych nieprawidtowosciach.

1234 2020-12-11 07:41

brak zasilania
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Diagnostyka i alarmy
podglgd obrazu

System umozliwia zdalny podglad obrazu bramki liczgcej
(o ile bramka posiada takg opcje). Funkcja ta ma swoje
zastosowanie przy diagnostyce. W przypadku wykrycia
ze jedna z bramek nieprawidtowo zlicza wejscia lub
wyjscia istnieje mozliwos¢ wywotania zdalnego podgladu
obrazu z bramki liczgcej, wraz z licznikami odczytow
wymian pasazerskich. Umozliwia to obserwacje obrazu
z bramki i pomiarow w czasie rzeczywistym i pozwala na
analize faktycznego problemu z dang bramkg liczgca.
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Mapa

ruch pasazerski

mapa daje mozliwosC sprawdzenia poprawnosci
ulokowanych przystankéw i weztow komunikacyjnych

TOPOLOGIA POLACZEN
OBCIAZENIE PRZYSTANKOW

OBCIAZENIE WEZLOW KOMUNIKACYJNYCH
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ol mapa daje mozliwosc doktadnej analizy
poprawnosci rozktadow jazdy, jezeli chodzi
o wytyczone linie, obszary, kursy ...
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