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V této části se popisovaný dokument zaměřuje na objektovou architekturu LDM a vzájemné vazby mezi třídami objektů,
aplikuje při popisu jazyk UML. Příkladem je varování řidiče před nebezpečím, které je zachyceno na obr. 2 normy.

Obrázek 2 normy – Varování před nebezpečím prostřednictvím komunikace vozidlo-X a LDM

Popisovaný dokument se dále zaměřuje na jednotlivé vrstvy a jejich funkci, které jsou v rámci LDM aplikovány. Tyto aspekty
detailně popisuje na příkladu vizualizace průsečné křižovatky, která je znázorněna na obr. 4 normy.

Obrázek 3 – Vizualizace průsečné křižovatky s využitím několika vrstev v konceptu LDM (obr. 4 normy)

Popisovaný dokument se dále zaměřuje na mechanismus identiAkace nebezpečných situací prostřednictvím trasování
jednotlivých uživatelů silniční sítě (řidičů, chodců a cyklistů). Tento koncept označuje zkratkou IRIS, mechanismus jejího
fungování je na obr. 5 normy.

Obrázek 4 – Schematický popis fungování systému IRIS (obr. 5 normy)

Systém CVIS, zaměřuje se na určení pozice, využití mapy, referencování.

V této části popisovaný dokument deAnuje funkcionální architekturu vozidlové jednotky systému, využití bezdrátových
sítí určení pozice, a zavádí pojem kooperativního vědomí. Předpokladem je dostatečná penetrace dopravního systému
adekvátně vybavenými vozidly, které šíří statické i dynamické informace napříč tímto systémem. Tímto způsobem
dochází k výraznému posílení role LDM.

Popisovaný dokument se dále zaměřuje na architekturu konceptu LDM, který zachycuje na obr. 9 normy.



Souvisící normy

TR 24532 - ITS – Použití CORBA v normách ITS, datových registrech a datových slovnících

Souvisící termíny

lokální dynamická mapa

Obrázek 5 – Architektura systému LDM (obr. 9 normy)

V dalších částech dokument detailně tuto architekturu LDM rozebírá ve vztahu k architektuře systému ITS.

5.3 Součásti a funkce, které nejsou plně specifikované či dostupné

Podkapitola se věnuje vybraným částem konceptu LDM, kde je nutný ještě další pokrok, aby bylo dosaženo shody se stávající
legislativou (viz srovnávací analýza zmíněná v předmětu normy).

Konkrétně se zaměřuje na následující témata:

georeferencování,

soukromí,

datové zabezpečení,

konflikty obsahu,

synchronizace LDM.

5.4 Doporučení

Kapitola se věnuje doporučením pro budoucí vývoj konceptu LDM, shrnuje jednotlivé elementy LDM, graAcky zachycené na obr.
16 normy.

Obrázek 6 – Elementy LDM (obr. 16 normy)
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