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Introduction

Tato technickd specifikace sestava z osmi ¢asti. Prvni ¢ast popisuje zdkladni architekturu systému predavani informaci,
kterou se v tomto pfipadé rozumi architektura klient - server s vyuZitim sité GSM. Casti 2 az 8 popisuji jednotlivé
aspekty této datové komunikace. Cast &islo 7 definuje minimalni pozadavky na uréeni polohy pro dopravni telematické

terminaly.

Poznéamka: Extrakt uvadi vybrané kapitoly popisovaného dokumentu a prejiméa pGvodni ¢islovani kapitol.

Application

Tato technicka specifikace definuje funkcionalitu i interface dopravnich telematickych sluzeb, zalozenych na pouziti
bunikové radiové sité. Vyrobcim termindll je timto umoznéno, aby vyrébéli zarizeni kompatibilni s timto systémem
prenosu dopravnich informaci, coz ma dllezity vliv na interoperabilitu rliznych vyrobcl koncovych zafizeni, a to i na
mezinarodni Grovni. TotéZ poskytuje i dodavatellim sluzeb, ktefi se pfi pouZiti podrobné popsanych protokoli mohou se

svymi sluzbami zapojit do systému.

Cést 7 je, vzhledem ke své Uzké specializaci, uréena hlavné vaznym zéjemclim o tuto problematiku. Je potfebna
predevsim pro vyrobce terminall nebo pro pracovniky, ktefi se zajimaji systémovou problematikou.

1. Terms and Definitions

Kapitola 3.1 obsahuje definice pojm, pouzitych v této ¢asti normy.

Kapitola 3.2 obsahuje popis 61 zkratek, které jsou pouzity v této ¢asti. % ott, ADP, AM, ASN.1, BC, BCS, CA, CAS, CB,

vSak nékdy shoduje s jinymi bézné pouzivanymi zkratkami, a proto je u vsech stru¢né vysvétlen obsah, jaky plati pro
jejich pouziti v této ¢asti..

Dalsi terminy a zkratky z oboru ITS jsou obsaZeny ve slovniku ITS terminology (www.|TSterminology.org).

4 Minimalni funk¢ni pozadavky pro urceni polohy, kladené na telematické

termindly v dopraveé
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V této kapitole jsou uvedeny v souladu s GATS (Global Automotive Telematics Standard) telematické sluzby pro

zdkazniky v soukromém, verejném a komer¢nim dopravnim sektoru, pro bezpecnostni sluzby, navigac¢ni sluzby a pro

uzivatele dopravnich informaci.

c¢lanek Reak¢ni ¢as (4.2.2) uvadi

¢ V pripadé studeného startu (po vyjmuti zarizeni z vozidla a jeho opétovnému pripojeni na palubni sit nebo

v pripadé dlouhé necinnosti) je pozadovana doba pro obnoveni funkci (TTFF) do 240 sec od zahdjeni pohybu

vozidla a zaroven pfi splnéné podmince primého vyhledu na oblohu.

¢ V pripadé teplého startu je poZzadovéna doba pro obnoveni funkci (TTFF) do 30 sec od zahdjeni pohybu vozidla

a zaroven pri splnéné podmince primého vyhledu na oblohu.

V tabulkdch 4-1 aZ 4-3 jsou uvedeny poZadavky, které pro jednotlivé typy uZivateld musi telematicka zarizeni splfiovat.

Tabulka 4-1 - Souhrnné porovnani potfebnych parametri pro jednotlivé poskytovatele sluzeb

Druh sluzby PFesnost Dostupnost | Nepretrzitost | Celistvost
poloha: <100m (95% ott), <300m (99% ott),
) o ) L rychlost <2 km/h (68% ott), >99% > 99% PMD: < 5%
Bezpecnostni sluzby - zdchranné sluzby .
smér <70 (68% ott) a V>20 km/h, < 100 (95% ott) a V<20 km/h, PFA: < 30%
vzdélenost 2% (95% ott),
poloha: <100m (95% ott), <300m (99% ott),
. o o . .| rychlost <2 km/h (68% ott), >90% > 85% PMD: < 10%
Bezpecnostni sluzby - havarijni asistence a tisfiové volani .
smer <70 (68% ott) a V>20 km/h, < 100 (95% ott) a V<20 km/h, PFA: < 30%
vzdalenost 5% (68% ott),
poloha: <100m (95% ott), <300m (99% ott),
Navi rychlost <2 km/h (68% ott), > 99% >99% PMD: < 5%
avigace
K smér <70 (68% ott) a V>20 km/h, < 100 (95% ott) a V<20 km/h, PFA: < 30%
vzdalenost 2% (95% ott),
Dopravni informace pozice < 100m, smér < 100 > 90% >85%

5 Priprava rozsirené lokalizace

Tato kapitola je vénovana algoritm@m, které ze vstupnich dat pofizovanych v pribéhu jizdy vytvareji kompresovana

data, potrebné pro lokalizaci polohy vozidla. DGvodem pro tuto kompresi je snizeni objemu prenasenych dat a tim

padem i poplatkd za pouziti telekomunikacnich sluzeb. Nezanedbatelna je i Uspora ¢asu. Sestava dat potrfebna k popisu

polohy a vzdalenosti se nazyva , prvek retézu” (chain element). Objekt ,retéz

Xt

prvkd. Jeho stavba je popséna v CEN/TS 14821-3.

Algoritmus urceni polohy pouziva nasledujici vstupni Gdaje:

Tabulka 5-3 - Vstupni hodnoty pro vypoéet prvka Fetézu

Vstupni data

Popis

Casovy Udaj

Presnost 1 sec

Zemépisna délka

Urceni zemépisné délky dle WGS84

Zemépisna Sitka

Urceni zemépisné sirky dle WGS84

Smér

Urceni sméru jizdy hodinovym kédem smérem k zemépisnému severu

Pokryta vzdalenost

Vzdalenost od posledniho definovaného bodu

Rychlost

Okamzité rychlost vozidla

Chyba urceni pozice

Horni hranice odhadované chyby pro urceni pozice

Chyba uréeni sméru

Horni hranice odhadované chyby pro uréeni sméru

Chyba urceni vzdalenosti

Horni hranice odhadované chyby pro vzdalenosti od posledniho definovaného bodu

(chain) je slozen z ¢asové posloupnosti
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Casovy interval pro vypocet nového prvku Fetézu, jehoZ vstupni Udaje jsou ve vy3e uvedené tabulce, zavisi na

vozidla ,stabilni“ nebo , nestabilni“.

Status ,stabilni* jizdy je aktivni, pokud odchylka sméru pfi jizdé tohoto druhu neprekroli stanovenou odchylku. Kdyz se
jizda vozidla ze stabilni stadva nestabilni, zaznamenava se posledni stabilni bod (last stable point - LSP).

Algoritmy a konstanty jsou nastaveny tak, aby malé odchylky od kurzu neznamenaly zmény statusu charakterizujiciho
stabilitu jizdy.

Chovani systému v zavislosti na zméndach statusu a dalSich soucasné probihajicich udalostech je popséano v tabulce 5-4
na str.26, vypocitané polozky uvedené ve vystupnim prvku retézu jsou v tabulce znacené 5-5 na str. 27 plvodniho
znéni této technické specifikace.

Priloha A (informativni)

V této pfiloze je uvedeno 5 grafickych prikladl, které vysvétluji, pro¢ je ve zndzornénych prikladech hodnocena jizda
vozidla jako stabilni ¢i nestabilni, a také kvUli jakym podminkam je, nebo neni v danych situacich generovan bod LSP.
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