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2020. godine
Računala će biti ravnopravna 
ljudskom mozgu glede sposobnosti i
brzine obrade podataka.

2030. godine
Računala će imati osobnost i svijest.

2045. godine
Računalna, nebiološka inteligencija, 
će biti 109 puta sposobnija od ukupne 
današnje ljudske inteligencije.j j g j

Ray Kurzweil

“The age of spiritual machines – when computers 
exceed human inteligence”, Viking book, 1999.
“The Singularity Is Near: When Humans Transcend 
Biology”, Viking Penguin, 2005

33

SAŽETAK
Određivanje najpovoljnijeg puta, kojeg koristi 
grupa vozila prilikom posluživanja skupa 
korisnika predstavlja problem na operativnoj 
razini tehnologije transporta Promjenama

PREPOZNAVANJE 
SLOVA
(OCR)

razini tehnologije transporta. Promjenama 
planova ruta vozila pri distribuciji dobara i 
usluga moguće je smanjiti transportne troškove. 
Zbog velikog broja mogućih ruta, optimalnu rutu 
(osim za manji broj ruta) nije moguće pronaći 
egzaktnim metodama.
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TEKST U GOVOR / PREPOZNAVANJE GOVORA
(Text –to- Speech / Speech Recognition) - MS Office Word

55

IZGRADNJA PRIVIDNIH SVIJETOVAIZGRADNJA PRIVIDNIH SVIJETOVA
Virtual Reality (VR) / Matlab

66

ITS ITS -- Inteligentni transportni sustaviInteligentni transportni sustavi

Telematikom (telekomunikacije, informatika, Telematikom (telekomunikacije, informatika, 
automatika)automatika) / informacijsko/ informacijsko komunikacijskomkomunikacijskomautomatika) automatika) / informacijsko/ informacijsko--komunikacijskom komunikacijskom 
tehnologijom tehnologijom podržani transportni sustavipodržani transportni sustavi

“Inteligentno” ponašanje sustava“Inteligentno” ponašanje sustava
–– sposobnost prilagođavanja, učenja, sposobnost prilagođavanja, učenja, oobjabjaššnjavanja njavanja 

postupaka zaključivanjapostupaka zaključivanja prepoznavanjaprepoznavanja predmetapredmetapostupaka, zaključivanjapostupaka, zaključivanja,, prepoznavanjaprepoznavanja predmeta,predmeta,
ppredviđanja, iredviđanja, informiranost, komunikativnostnformiranost, komunikativnost

77

Razlozi uvođenja Razlozi uvođenja ITSITS--a a 

Povećanje sigurnosti prometaPovećanje sigurnosti prometa
Nemogućnost pNemogućnost povećanje kapacitetaovećanje kapacitetaNemogućnost pNemogućnost povećanje kapaciteta ovećanje kapaciteta 
prometnica prometnica 
Smanjenje zagađenja okolineSmanjenje zagađenja okoline
UštedUštedaa goriva, vremena vožnjegoriva, vremena vožnje

PUTNIKPUTNIK/VOZAČ/VOZAČ
PROMETNO SREDSTVOPROMETNO SREDSTVO

PROMETNA INFRASTRUKTURAPROMETNA INFRASTRUKTURA

INFORMACIJSKOINFORMACIJSKO--KOMUNIKACIJSKI MODULIKOMUNIKACIJSKI MODULI

88
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TRANSPORT

INTERNET/
INTRANET

TRANSPORT

ITSITS

WORLD WIDE
WEB GIS+GPS

99

Sigurnost prometaSigurnost prometa

UPOZORENJE  NAPUŠTANJA VOZNOG TRAKAUPOZORENJE  NAPUŠTANJA VOZNOG TRAKA
(Lane Departure Warning System (Lane Departure Warning System –– LDWS)LDWS)
Obrada video zapisa i slika Obrada video zapisa i slika //MatlabMatlab

1010

OTKRIVANJE OSOBA (PJEŠAKA)OTKRIVANJE OSOBA (PJEŠAKA)
Obrada video zapisa i slikaObrada video zapisa i slika / / MatlabMatlab

1111

OTKRIVANJE I PREPOZNAVANJEOTKRIVANJE I PREPOZNAVANJE
PROMETNIH ZNAKOVAPROMETNIH ZNAKOVA
Obrada video zapisa i slika Obrada video zapisa i slika //MatlabMatlab

1212
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PRAĆENJE I BROJANJE VOZILAPRAĆENJE I BROJANJE VOZILA
Obrada video zapisa i slikaObrada video zapisa i slika / / MatlabMatlab

1313

Telematski opremljeno voziloTelematski opremljeno vozilo

SAMOPARKIRAJUĆE VOZILO SAMOPARKIRAJUĆE VOZILO ((Lexus LS 460Lexus LS 460 / / Lego NXTLego NXT))1414

PRIMJERIPRIMJERI
SAMOSTALNIH SAMOSTALNIH 

VOZILA VOZILA 

Nagrada 1.000.000 USD

~ 230 km

DARPA Grand ChallengeDARPA Grand Challenge
Robot Vehicle Race 2004Robot Vehicle Race 2004

http://www.darpa.mil/grandchallenge/http://www.darpa.mil/grandchallenge/

~ 230.000 GPS
Najdulji prijeđeni put

Sandstorm ~ 12 km

1515

~ 210 km
Prijavljeno 195

Započelo 23

DARPA Grand ChallengeDARPA Grand Challenge
Robot Vehicle Race 2005Robot Vehicle Race 2005

Stanley - Stanford

p
Stiglo 5 vozilaSandstorm H1ghlanderStanley

Stanley Stanford
30 km/h – 6:54h

Nagrada 2.000.000 USD
1616
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DARPA 3rd Grand ChallengeDARPA 3rd Grand Challenge
Urban Challenge November 2007Urban Challenge November 2007

120 km gradske vožnje

Fond za nagrade
3.500.000 USD

Tartan Racing 
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Geoinformacijski sustav Geoinformacijski sustav -- GISGIS

Problemski sloj
- Objekti

Prometni sloj
- Usmjerenost ulica
- Ograničenja skretanja

Sloj mreže ulica
- Topologija mreže

SLOJEVITI PRIKAZ PROSTORNIH PODATAKA
1818

Prikazi prostornih podatakaPrikazi prostornih podataka

Digitalni zemljovidiDigitalni zemljovidi

RASTERSKI
(Ortofoto prikaz)

VEKTORSKI

1919

Snimanje sa zemljeSnimanje sa zemlje

Cestovna
signalizacija

GPS prijemnik
Fakultet prometnih znanosti - 1995 2020
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Sustav za zrakoplovno snimanjeSustav za zrakoplovno snimanje

Daljinsko upravljanje
položajem kamere

CESNA 172 R

Fakultet prometnih znanosti - 1998

Video kamera

CESNA 172-R

2121

Satelitske snimkeSatelitske snimke

INTERAKTIVNI ATLAS SVIJETA

Google Earth

Zagreb – 3D2222

Prikaz kretanja vozilaPrikaz kretanja vozila

2323

OptimizacijaOptimizacija kretanjakretanja vozilavozila

RUTIRANJE
USMJERAVANJE 

VOZILA

Optimizacijski sustav Venera/Mars - Fakultet prometnih znanosti - 2004 2424
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Rezultati optimizacijeRezultati optimizacije

POČETNE RUTE

225 lokacija

16 vozila 
240 km

11 vozila
230 km

13 vozila 
246 km

OPTIMIZACIJA 1 OPTIMIZACIJA 2
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Rješenje rutiranja vozila na griduRješenje rutiranja vozila na gridu

2626

Računalstvo i prometRačunalstvo i promet

Harmonizacija prometaHarmonizacija prometa
2727


