ISO 17572-1 - ITS - Location Referencing for Geographic Databases -
Part 1: General Requirements and conceptual model

Application Area: |ITS Spatial data and ITS Database technology

Number of pages: 41

Zavedeni normy do CSN: endorsement

Extract Creation Year: 2008

Standard Topic Group: geograficka data
Standard Topic: mapova navigacni data
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Introduction, Explanation of Starting Points

popis forméatu aktualizace palubnich mapovych databazi definice protokold pro aktualizaci dat ve vozidlovych systémech

Description of Architecture, Hierarchies, Roles, and Object Relationships

popis strategie aktualizace

Description of Process / Function / Method of Use

v navigacnich a lokacnich systémech, poskytovani dopravnich sluzeb, dopravnim zpravodajstvi a systémech rizeni
dopravy

Description of Interfaces / APls / System Structure

definuje datové struktury a protokoly pouzivané v ITS aplikacich pro doru¢ovani a aktualizaci mapové orientovanych dat

Protocol / Algorithm / Computation Definition

Definition of Data Representation / Physical Meaning

popis: datovych pozadavkd pozadavkd na protokol komunikaénich poZzadavkd procesu vymény aktualiza¢nich dat
datovych struktur

Definition of Constants / Ranges / Restrictions

Introduction

Tato norma je soucasti norem zamérenych na oblast naviga¢nich a loka¢nich systémd a souvisejicich aplikaci. Jeji

zpravodajstvi a systémech rizeni dopravy.

Poznamka: Extrakt uvadi vybrané kapitoly popisovaného dokumentu a prejima plvodni ¢islovani kapitol.

Application

Tato norma je dilezitd pro pochopeni soucasnych metod v oblasti lokalizacnich prostredk(l pfi navigovéani. Jednd se
zejména o metody podporujici dynamickou formu navigace, tedy o poskytovani dopravnich zprav v redlném case. Z tohoto
pohledu je norma vhodna pro tvirce ¢i provozovatele dopravnich informacnich center, spréavce vyznamnych dopravnich
objektd (tunelové stavby, dalni¢ni stavby apod.). Norma umozZnuje reprezentovat stejné geografické jevy v rlznych

geografickych databazich odli$nych distributord, v rlznych aplikacich a na odli$nych SW/HW platforméch.
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Pro organy statni spravy tato norma predstavuje prehled soucasnych technologii v oblasti poskytovani aktualnich

1. Scope

Norma je clenéna do trii casti: vSeobecné pozadavky a konceptudlni model, predem kdédované oznaceni pozic a
dynamické oznaceni pozic.

Tato prvni ¢ast normy specifikuje vdeobecné metody pro oznacovani pozic. Jedna se zejména o stanoveni pozadavk{ na
metody oznacovani pozic a prislusného konceptudlniho datového modelu. Vyrazné vétsi prostor je pak vénovan
v prilohové ¢asti popisu jednotlivych metod pro oznaceni pozic.

Oznacenim pozice (LR) rozumime jedinecnou identifikaci geografického objektu. V digitadlnim svété je takovy objekt

rlznych objektech mezi rliznymi systémy.

To, co jednotlivy uzivatel navigac¢niho resp. informacniho systému nevidi, jsou metody stanoveni polohy a jejich

propojeni s databdzovymi systémy, a to je predmétem této normy.

Obrazek 1 - Konceptualni model metody oznaceni pozic

2. Associated Standards

Norma vychdzi a je pIné slucitelnd s normou EN ISO 14825:2004 Geografické datové soubory (GDF 4.0). Ctendfam je téz

doporuceno sezndmit se s normami ISO/TC204 WG11.

3. Terms and Definitions

Norma uvadi 50 termin{ a definici a pro Gcely tohoto extraktu jsou doplnény dalsi:

3.1.4 atribut (atribute) charakteristika geoprvku, jez je nezavisla na jinych geoprvcich

informaci o pozicich mezi rdznymi systémy

3.1.32 bod (point) bezrozmérny prvek, ktery specifikuje geometrickou polohu; je urc¢en dvojici ¢i trojici souradnic

CRA Centralini registra¢ni administrator, Urad spravujici registry narodnich registra¢nich administratord (NRA/I a NRA/T)
a registr vyrobcl. Je jim Nizozemsky normalizaéni institut.

geoprvek (feature) databdzova reprezentace objektu redlného svéta

TPEG protokol prenosu dat pouzivany u vysokorychlostnich prenosovych kanall

RDS-TMC RDS radiovy datovy systém - digitalni informacni kandl na vindch FM; TMC kanal pro prenos dopravnich

UML nastroj pro popis a navrh informacnich systémda. V této normé je UML pouzito jako nastroj k vyjadreni
strukturélnich vztahl a specifickych vazeb s vyuZitim grafickych prvk(. Uplna definice UML je obsaZzena v normé ISO
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19501.

VICS vozidlovy informacni a komunika¢ni systém. Byl vytvoren pro Ucely digitalnich mapovych databazi jako zaklad pro

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

4. Abbreviations

Norma uvadi 19 zkratek.
5 Cile a pozadavky na metodu oznacovani pozic

ITS aplikace maji odlidné cile tykajici se pozadavkd na lokaéni odkazy, které z jejich prirozené povahy nemohou byt
zcela splnény.Teoreticky nejlepSi metoda oznaceni pozic by vyzadovala aby kazdy systém mél v daném case stejné
presny mapovy podklad a vSechny odkazy by byly identifikovatelné bez dalSiho dodate¢ného Usili. Okolnosti specifické

pro kazdy systém oznaceni pozice mohou dat odlisné vahy néasledujicim cildm. Prvni cil proto zavadi, Ze vynaloZené Usili
je v kazdém pripadé nakladova polozka, jez ma byt minimalizovana.

Oznaceni pozice zahrnuje pfinejmensim dva systémy jez vzidjemné komunikuji. Komunikace rovnéz vyvolava néklady, a
tedy by tyto naklady mély byt minimalizovany.

0-2 LRM by neméla neopodstatnéné navySovat objem prenasenych dat.

na prijimaci, jak dekdéduje oznacenou pozici nejlépe jak umi. Aby se tak stalo musi byt ve vysilacim systému
implementovéno zasilani oznaceni pozice takové presnosti jakd je mozna.

5.2 Pozadavky na metodu oznaceni pozic

Kromé uvedenych cild i nékteré dalsi minimalni pozadavky by mély LRM spliovat.

neni myslena pouze kategorizace aplikaci ale jak aplikace operativné pracuje. Nékteré aplikace, jmenovité vozidlové
systémy pro pokrocilou bezpecnost vyzaduji velmi presnd data. Dokonce i v rdmci jedné aplikace se mohou lisit

pozadavky na riizné Urovné presnosti dat.

Jeden zakladni poZzadavek napri¢ vSemi metodami vsak je,Bez ohledu na uzitou metodu tato nesmi vnaset dodatecnou
chybu v prostorové lokalizaci mimo té, kterd je jiz v datech zahrnuta. Nicméné oznaceni pozice u informaci tykajicich se
oblasti, napriklad informace o pocasi nebo kontaminaci zivotniho prostredi urcitd prostorovad chyba je povolena z

6 Konceptualni datovy model pro metody oznacovani pozic

Konceptudlni model poskytuje obecné rdmec pro popis a definici LRM Konceptualni model ma obecnou platnost, ¢imz

6.3 Popis konceptudlniho modelu

Oznaceni je navésti, které je prifazeno pozici. Pozice je jednoduchy, nebo slozeny geograficky object, ktery je spojen s
databazi objektd pomoci lokacnich definic, které specifikuji co je minéno konkrétni pozici. Pozice mlze slucovat rozdilné
atributy, které umoznuji pro potreby identifikace metod zpracovat a posoudit informace o pozici. Relacni vztahy spojuji

rozdilné pozice aby umoznily jejich sofistikované vyuziti zejména z pohledu jejich topologické ¢&i hierarchické struktury.
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6.4 Kategorie pozic

Pozice mohou byt rozdéleny nasledovné: pozice bodu, pozice linie, pozice oblasti. Tyto kategorie pozic reprezentuji

objekty redIného svéta, které mohou byt popsény nésledovné:

e existuji pro jednotlivou pozici (Pozice bodu);

o skladajici se ze dvou ¢i vice liniovych pozic (Pozice linearni);

e vybrané Useky PK definované oblasti (Implicitni pozice oblasti);

pozicemi. Linedrni pozice jsou dvé nebo vice po sobé nasledujicich liniovych pozic ohrani¢ené tfemi nebo vice po sobé
jdoucimi bodovymi pozicemi, které definuji spojeny linearni Usek v siti pozemnich komunikaci. Implicitni pozice oblasti je

na mapé.

6.5 Konceptualni model silni¢ni sité

Jednim z d@vod0 pro oznacovéani pozic je vazba na ¢asti sité PK. Z tohoto ddvodu je zde na obrdzku 6.2 zndzornén
konceptudlni model véetné upresnéni nékterych terminl a jejich vazeb To je nutné zejména z dlvodu slozitého popisu
sité PK a krizovatek v normé GDF jez nespliiuje pozadavky na konceptualni model pro oznacovani pozic.

e

krizovatky (kde se neméni ndzev komunikace) Krizovatka je spojnici kfizujicich se PK. Nejjednodussi varianta krizovatky

povazovana za slozenou.

Priloha A (informativni) Pfehled pouzivanych metod pro oznaceni pozic

Priloha uvadi lokalizace pomoci adres, dopravnich uzlQ, rastrové sité, dynamicka lokalizace metodou TPEG (Transport

Protocol Expert Group) ¢i kombinace uvedenych metod.
Priloha B (informativni) Priklad metod pro oznaceni pozic v praxi

Priloha uvadi metody RDS-TMC a VICS. Metoda RDS-TMC vyuziva prostredky digitédlné kédované dopravni informace,

které jsou dostupné uzivateli prostrednictvim jeho radiového prijimace. Metoda vyuzivd protokol ALERT-C (EN ISO

14819-1).
Pf¥iklad z ISO 17572-1 - RDS-TMC Systém oznaceni pozic

Tabulka 1 - Alert-C protokol pro oznaceni pozic

; odkaz na L
. PK/ .. druhy odkaz na L negativni pC
pozicecislo typ _ » prvni nazev B linearni
krizovatkacislo nazev oblast L ofset 1
"""""" pozici '
4457 Aqua. Al2 Gouwe Aquaduct 2009 949 4456 445
4458 Exit Al2 Gouda N207 30089 949 4457 447
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4470 Park. Al2 Parkeerplaats de Andel 30089 949 4458 446
4460 Exit Al2 Reeuwijk 2009 949 4470 446

Metoda VICS (Vehicle Information and Communication System )

Jednd& se o japonskou alternativu k evropské metodé RDS-TMC. Format lokacni informace (LI) sklddajici se z hlavicky a

datové struktury mlze byt stanoveno pomoci uZivatelsky definovaného rédmce uvnitf LSI (Local Section Information).
Kazda hlavicka specifikuje informacni obsah nasledujiciho Useku - typ, definici a jednotky. Absolutni souradnice,

asociace, kompozice aj.).

Pfiloha D (informativni) Srovnani uzitych definic termind s terminologii uzivanou v technické komisi TC
211

Jedné se o srovnani vyznamového obsahu definic termind uzivanych v této ¢asti normy a norméach technické komise TC
211 (presnost, souradnice, atribut apod.).

Priloha E (informativni) Fyzicky format popisujici vSeobecnou cast

Oznaceni pozic specifikované v této normé muze byt vyuzito pro rlizné ITS aplikace. V této priloze jsou popsany fyzické
formaty, bindrni formaty, datové typy, schéma definice XML pro oznaceni pozic metodou TPEG a dalsi.

Priklad loka¢ni reference ve formatu XSD

<?xml version="1.0" encoding="UTF-8"?>

<xs:schema xmlns:xs="http://www.w3.0rg/2001/XMLSchema" xmIns="TPEG" targetNamespace="TPEG"
elementFormDefault="qualified">

<xs:include schemalocation="tpegTYP.xsd"/>

<xs:include schemalocation="tpegDLR.xsd"/>

<xs:include schemalocation="tpegTLR.xsd"/>

<xs:include schemalocation="tpegKLR.xsd"/>

<xs:include schemalocation="tpegLOC.xsd"/>

<xs:element name="LocationReferenceContainer" type="LocationReferenceContainer"/>
<xs:complexType name="LocationReferenceContainer">

<xs:sequence>

<xs:element name="TPEGLocationReference" type="TPEGLocationReference"

minOccurs="0"/>

<xs:element name="DLR1LocationReference" type="DLR1LocationReference" minOccurs="0"/>
<xs:element name="TMCLocationReference" type="TMCLocationReference" minOccurs="0"/>
<xs:element name="KoreanNodeLinkLocationReference"

type="KoreanNodeLinkLocationReference" minOccurs="0"/>
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</xs:sequence>

</xs:complexType>

</xs:schema>

Associated Terms

link identifier
node

predefined location

road element
precision
road

face

link location
area location
point location
accuracy
matching
road section

topology

synchronisation markup language

coordinate

composite atribute

road segment

resolution

relationship

radio data system

simple geometric area

implicit area
node identifier

geographic data file

explicit area

dynamic spatial reference

digital map database

descriptor

simple object access protocol

traffic management center

complex intersection
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subnetwork

location reference, reference

outlined area

e area

location referencing system

location referencing method

attribute
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