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Introduction

Tato norma je jednou ze tfi Casti normy na Oznacovani poloh pro geografické databaze, zaméfené na oblast
navigacnich a lokac¢nich systém( a souvisejicich aplikaci (viz kapitola Souvisici normy). Jeji uplatnéni nalezneme
zejména v oblasti navigacnich a loka¢nich systém(, poskytovani dopravnich sluzeb, dopravnim zpravodajstvi a

systémech rizeni dopravy.

Tato treti ¢ast normy je vénovana popisu metod dynamickych forem oznaceni poloh a predem kdédovanych oznaceni

Stejné tak v lokacnich produktech rady jinych dodavatel( (Tranis, CCS apod.).

Jednd se zejména o metody podporujici dynamickou formu navigace, tedy o poskytovani dopravnich zprdv v redlném
Case. Ztohoto pohledu je norma vhodnd i pro tvirce ¢i provozovatele dopravnich informacnich center, spravce
vyznamnych dopravnich objektd (tunelové stavby, dalni¢ni stavby apod.).

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

Application

Norma umoziiuje reprezentovat stejné geografické jevy v rliznych geografickych databdzich odlisnych distributord, v
rlznych aplikacich a na odliSnych SW/HW platforméch. Norma vytvari zéklad pro on-line aktualizaci mapovych
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podkladl. V této souvislosti vychazi z vysledkl mezinarodniho vyzkumného projektu AGORA.

Pro orgdny statni spravy tato norma predstavuje popis soucasnych technologii v oblasti poskytovani aktualnich

dopravnich informaci, jako jsou metody VICS ¢i RDS/TMC.

1. Scope

(Dynamic Location Referencing) také zndmou jako AGORA-C, kterd je zavisld na specifickych atributech dostupnych
v béZznych mapovych databazich.

Tato metoda je vhodnd pro systémy, které maji fyzicky format zalozen na GDF (Geographic Data Files). Metoda vychazi

vymazano, jakmile je interni definice umisténi dekédovana.

2. Related Documents (Selection)

ISO 17572-1 Intelligent transport systems (ITS) — Location referencing for geographic databases —
Part 1: General requirements and conceptual model

ISO 17572-2 Intelligent transport systems (ITS) — Location referencing for geographic databases — Part 2: Pre-coded
location references (pre-coded profile)

3. Terms and Definitions

Kapitola obsahuje 26 termind a definic souvisicich s touto normou. Kli¢ové terminy jsou nasledujici:

hlavni bod (core point) - bod patfici k hlavni oznacené poloze

Dalsi terminy a zkratky z oboru ITS jsou obsazeny ve slovniku ITS terminology.

4. Abbreviations

Kapitola obsahuje 19 nejrlznéjsich zkratek a 19 zkrdcenych odbornych termind vztahujicich se k pfedmétu normy,
z nichZ nejdUlezitéjsi jsou nasledujici:
GDF- geografické datové soubory (Geographic Data Files) (datovy model, datova specifikace a vyménny standard pro

geograficka data aplikaci silni¢ni dopravy)

LRM -metoda oznaceni polohy (Location Referencing Method)
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UML- néastroj pro popis a navrh informacnich systém( (v této normé je UML pouZito jako nastroj k vyjadreni
strukturélnich vztah(l a specifickych vazeb s vyuzitim grafickych prvkd. Upina definice UML je obsazena v normé ISO
19501)

AGORA Implementace globalnich polohovych referen¢nich pfistupd (ndzev evropského vyzkumného projektu feseného
v letech 2000 - 2002)

DLR- dynamické oznaceni polohy (také zndmé jako DLR1, nebot se jednd o prvni LRM s dynamickym tvarem)

Podrobny popis je uveden v normé ISO 17572-1:2014, kapitole 5. Priklad uziti konceptudlniho datového modelu je
uveden v normé 17572-1:2014, priloze A.

7.1 Zakladni popis

DLR koncept je vytvoren tak, aby vyrovnaval rozdilnosti, které mohou nastat mezi mapou vysilaciho systému (kédovaci
¢ésti) a mapou prijimaciho systému (dekddovaci ¢asti). Tyto rozdilnosti v mapé mohou byt zapri¢inény tim, ze pfijimaci
systém pouzivd starSi mapu od stejného poskytovatele, nebo Zze pfijimaci systém pouzivd mapu od jiného

poskytovatele.

Koncept definuje dva stavebni bloky:

e Zakladni oznaceni polohy (Location reference core)

strané vysilace. Pravidla pro kédovéani poskytuji potfebnou sémantickou podporu jak pro vytvoreni loka¢niho kédu na
strané vysilace, tak i interpretaci tohoto kddu na strané prijimace.

Tato kapitola popisuje zadkladni stavebni prvky pro potfeby dynamického oznaceni polohy a specifikuje rlizné typy

atributd.

7.2.3 Atributy

Tabulka 1 pfiloZzena v kapitole 8.1 této normy uvadi soupis definovanych typQ atributd pro dynamické oznaceni polohy a
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GDF definuje tento atribut za Ucelem prirazeni dllezitosti daného Useku PK, jez pIni v rdmci celé sité PK.

¢ hlavni silni¢ni tahy: nejd0lezitéjsi silnice v dané siti PK
e silnice prvnich az osmych trid

e silnice devatych trid: nejméné dilezité silnice v dané siti PK

7.2.3.7 Atribut sméru jizdy v bodé

Tento atribut predstavuje dalsi upresnéni sméru jizdy v souvislosti s informaci o orientaci sméru jizdy. Atribut je
nastaven na hodnotu nula (false), jestlize smér jizdy je opalny. Ve vSech ostatnich pripadech ma atribut hodnotu 1
(true) - smér je nedefinovany, obousmérny ¢i Zadny.

7.2.3.9 Indikator paralelnich pruht

V pfipadé, Ze mame vice soubéznych jizdnich pruhd ve stejném sméru jizdy, které se nedaji rozlisit pomoci predem
danych pravidel, tak je v tomto pfipadé vyuzivan tzv. indikator paralelnich pruhl k rozliseni jednotlivych ¢asti pozemni

komunikace.

Indikator paralelnich pruhl je stanoven v horizontalnim i vertikadInim sméru a definuje poradi a ukazatel jizdniho pruhu,
ve kterém se objekt nachazi.

7.2.3.10 Kolma vzdalenost

Atribut ,Kolmd vzddalenost” je stanoven jako maximalni rozdil geometrického tvaru obsazeného v databdzi a primé
spojnice mezi body A a B. V pravidlech 10 a 31, viz. kapitola 8 se od ,kolmé vzdalenosti“ vyzaduje, aby byla mensi nez

predem definovana hodnota.

Pro pfriblizeni ¢tenafi jsou na obrdzku 1 (Vypocet kolmé vzddlenosti) vidét po sobé jdouci body na daném Useku PK mezi

body trasy A a B. Kolma vzdéalenost D na spojnici bodd A a B by méla byt mensi nez parametr D Jestlize

................. perp perp.max'
tomu tak neni, je potrebné vlozit jeden nebo vice mezilehlych bodu.

vzdalenost

Cherp

Bod A Bod B

Obrazek 1 - Vypocet kolmé vzdalenosti (obr. 5 normy)

8 Pravidla kédovani

Celkem se jednd o 42 pravidel. Pravidla kédovani jsou rozdélena podle prislusnosti k funkci lokacniho referen¢niho
systému. Pro vyuZiti v inteligentnich dopravnich systémech poskytuje zakladni oznaceni poloh kompletni a dostatecnou

mnozinu pravidel pro vSechny pripady lokace. RozSifend ¢ast pak dopliuje pravidla uzivand pro cilové lokality. Kazdy
bod vyuzity pfi oznaceni polohy mdze obsahovat doplrikové atributy pro zvyseni presnosti.

Priklady pravidel:

Pravidlo 12

Body krizeni (viz obr. 2 textu) jsou umistény v misté krizeni, které reprezentuji. Pokud krizeni je ve tvaru jednoduché
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Obrazek 2 - Pfiklad umisténi bodu kfizeni (obr. 7 normy)

Pravidlo 17

Véhovy faktor podle funkéni klasifikace dané komunikace se pouzivd k vypoctu vahy vzdalenosti pfi dekdédovani cild.
Véaha vzdalenosti se definuje jako vahovy faktor x vzdalenost. V pripadé chybéjiciho atributu FC (viz definice GDF), je

Funkcni tfida PK|hlavni PK|silnice prvni tfidy |silnice druhé tridy |silnice treti tridy

Vahovy faktor 2 3 4 6

Tabulka 1 - Vahovy faktor vzdalenosti podle funkéni klasifikace pozemni komunikace

(tab. 2 normy)

8.4 Rozsifena pravidla kédovani oznacenych poloh

7,
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9 Specifikace logického datového formatu

Tato kapitola rozdélena do péti ¢asti popisuje minimalni pozadavky v pripadé, ze je vyuzit fyzicky format, jez neni
popsan v informativnich prilohdch tohoto dokumentu A, B a C. Dava nalezity prehled vSech dat potrebnych pro rlizna
pravidla definovana v kapitole 8.
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Data jsou dale délena do trech zadkladnich typl: bodd, atributd a jejich vzdjemnych vztahl. V pripadé bodU nestaci

svété.
Body a Useky PK jsou nositeli atributd, jeZ je odliSuji od ostatnich sousednich Usek( PK. Z téhoz divodu musi byt mozné

ukladat atributy r@znych typd definovanych v tomto dokumentu.

Predpokldda se, Ze dynamické oznaceni polohy obsahuje vice neZ jeden bod i Usek PK.

Pro priblizeni ¢tenari je uvedena ¢ast 2 definujici datovy model. Tato podkapitola souhrnné popisuje datové struktury a
jejich minimalni a maximalni hodnoty uzité v dynamickych tvarech metod pro oznaceni poloh, pricemz atributy jsou

Obecné jsou v této priloze specifikovana data uloZzend ve zpravé podle metody AGORA-C, definovana v kapitole 8 této
normy. Ndasledujici obrdzek 4 popisuje datovou strukturu na nejnizSim stupni podrobnosti, ktery umoznuje volbu

linedrniho kédovani polohy, explicitniho nebo implicitniho kédovani oblasti.

poskytnuty pomocné informace a postupy kédovani zalozené na pravidlech popsanych v kapitole 8. Tyto postupy
mohou byt vyuZzity jako zaklad pro vyvoj kédovacich algoritma.

Metody oznaceni poloh zohlednuji ve svych pravidlech kategorizaci s vy$si shodou mezi rliznymi mapovymi databdzemi.

Atribut FC (funk¢ni tfida PK) nemusi byt obsazen ve vSech databdzich, ale kodér i dekodér musi byt schopny ho z
ostatnich dostupnych informaci (rychlost, jizdni pruhy, smérové tabule apod.) odvodit. Pro tento Ucel nésledujici tabulka
poskytuje vyklad v pravidlech pro nejvice uzivané funkéni tridy pozemnich komunikaci.

Funk¢ni tfida PK | hlavni PK silnice prvni tridy silnice druhé tridy silnice treti tridy
Interpretace Spojeni zemi ¢i Narodni hlavni PK Narodni PK nebo Ostatni PK
popisu metropolitnich oblasti, | spojujici centra, dalnice

zejména se sméroveé zejména se sméroveé

oddélenymi jizdnimi oddélenymi jizdnimi

pruhy pruhy

Tabulka 2 - Popis interpretace funk¢ni tfidy pozemni komunikace (tab. D.1 normy)

P?iloha E Specifikace komprimovaného datového formétu (infor mativni)

V pripadech prenosu velkého mnozstvi dat v jednom paketu oznacujicich polohu, prichdzeji v Uvahu dalsi pozadavky. To


/en/point/d189
/en/point/d189
/en/coordinate/d2525
/en/point/d189
/en/point/d189
/en/segment/d2869
/en/segment/d2869
/en/location-reference-reference/d1651
/en/point/d189
/en/segment/d2869
/en/location-reference-reference/d1651
/en/figure-element/d2017
/en/location-reference-reference/d1651
/en/resolution/d2289
/en/figure-element/d2017
/en/location-reference-reference/d1651
/en/location-reference-reference/d1651
/en/dynamic-spatial-reference/d635
/en/coordinate/d2525
/en/attribute-value/d815
/en/degree/d2645
/en/area/d1553
/en/location-reference-reference/d1651
/en/dynamic-spatial-reference/d635
/en/location-reference-reference/d1651
/en/dynamic-spatial-reference/d635
/en/location-reference-reference/d1651
/en/location-reference-reference/d1651
/en/location-reference-reference/d1651
/en/road/d1852
/en/area/d1553
/en/road/d1852
/en/location-reference-reference/d1651
/en/road/d1852

Ziskdni homogenni mnoziny dat velmi efektivni komprimaci pak pomahé k vyrazné redukci velikosti prfendsenych dat.
Tato priloha popisuje jen bindrni datové formaty. Je zde vychazeno ze specifikace komunikace mezi centry a termindly
jako jsou vozidlové jednotky, kde je zohlednéna mala kapacita prenosového média v podobé rozhlasového vysilani.

Jednou z cest komprimace je naptiklad predikce zakfiveni ¢i poloméru zakfiveni a ndslednd redukce bodd. V tomto

L)a P, (L+ AL).

mezi te¢nami ze dvou bod({i P, (

definice zakriveni jednoducha vypocetni metoda (1) jednoducha vypocetni metoda (2)

Obrazek 5 - Zak¥iveni (obr. E.2 normy)

VICS vozidlovy informacni a komunikacni systém byl vytvoren pro ucely digitdlnich mapovych databazi jako zaklad pro

Associated Terms

e intersection point

e precise geometry description

e road section signature

e next point relation

¢ location reference extension

e extension point

e side road direction

e bearing
e connectivity
e routing point

e connection angle

e |location point
e connection point

e destination location

e road descriptor
e coordinate pair
e core point

e parallel carriageway indicator

¢ location reference core

e next point

e side road bearing

e side road signature
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e side road section
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