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Ajovastuksen ja liike-energian osuus tydmaarasta Helsinki-bussisyklissé, teoreettinen

tarkastelu
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Ajoprofiilin vaikutus energiantarpeeseen

Teoreettiset energiantarpeet max 35 km/h, ajonopeus
Pysakkivali, sama aika ja matka (336m) eri ajotavalla max 41 km/h, ajonopeus
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Ajoprofiilin vaikutus energiantarpeeseen

Teoreettiset energiantarpeet — Vertailuprofiili
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Todellinen Helsingin keskustan ajoprofiili
RTE:n validoima
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Ajo-opastinlaitteen prototyyppi

+ Liitynta CAN-vaylaan, paikkatietoon ja reaaliaikaiseen
reittiaikatauluun.

+ Naytto kuljettajalle

+ Tietojen tallennus ja siirtomahdollisuus kannettavaan
tietokoneeseen

+ Laitteen logiikka kaytettavissa seka luettavien tietojen ettd ennalta
syOtetyn reittikohtaisen tiedoston perusteella (prototyyppi)

+ Selkea naytto

Kuljettajan kyettava ajamaan opastinlaitteen kehotuksen mukaisesti.
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Reaaliaikainen ajo-opastus / periaate

Bussipysakkivalin ajotapahtuman vaiheet
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1. Prototyyppi
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1. Prototyyppi
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1. Prototyyppi
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1. Prototyyppi
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1. Prototyyppil, testit vko 38 ja vko 41

Ajonopeus km/h

ialma;tv!lkpnpalva, West-Ital to 9:20, Hemmo
00 | UUe a!aja 50
kellonaika.
80 1 Kulutus -5%
70 - (‘\ T 40
+ 35
60 {
T 30 Heo]
50 G
Hqvf
+25 ¢
40 ‘ 2
+20 F
30
s -+ 15
| —— Ajonopeus to
20 ] 10
& —— Ajonopeus to a-o0
10 — Rajoitukset S
0| | | | —Opflstusnopeus 0
0 5000 10000 15000 20000 — Tyoto 0
Ajomatka m ——Tydto a0




15

VTT PROSESSIT

Tulokset

Opastinlaitteen logiikka toimi suunnitellusti

- edella ollessa lasketaan tavoitenopeutta ja jaljessa ollessa ajetaan
maksimissaan nopeusrajoituksien mukaan

<

Opastuksella onnistuttiin vaikuttamaan kuljettajan ajamiseen halutulla tavalla

<&

Opastin parantaa palvelun laatutasoa
- opastin pitda huolen aikataulussa pysymisesta
- erityisesti edella aikataulusta ajaminen rajoittuu tehokkaasti

<&

Kuljettajan viintyvyys paranee
- opastin poistaa kuljettajalta vastuun aikataulussa pysymisesta, ts. ei jatkuvaa
tarvetta arvioida aikataulun toteutumista

- ei houkutetta (~velvoitetta) ylinopeuden ajamiselle

<&

Numeroina pienesta otoksesta (yksi kuljettaja, kolme vertailukelpoista ajoa)
- polttoaineenkulutus laski keskimaarin 5 %
- yli 5km/h ylinopeudet laskivat 80%
- yli 10 km/h ylinopeudet laskivat 90%

L 4
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Jatko

+ Pilotointi

- tutkitaan laitteen todellista vaikutusta erilaisilla linjoilla liikkkuvilla
kaupunkibusseilla

- pidempiaikainen seuranta automaattisilla laitteilla
- pilotoitavia linjoja ainakin
- Concordia, Jokerilinja (YTV 550)
- Pohjolan Liikenne, Helsingin ydinkeskustalinja
- Kolviston Auto, "pienemman kaupungin linja” Jyvaskylassa
- laitteita vahintaan viisi per linja
- varustamattomat autot toimivat referenssina

- laitteistomaarittelyissa otetaan huomioon muiden osaprojektien
tiedonkeruu-vaatimukset




