ISO 11270 - Inteligentni dopravni systémy - Asistencni systémy pro
udrzeni vozidla v jizdnim pruhu (LKAS) - Funkcni pozadavky
a zkuSebni metody

Aplikacni oblast: Varovné a kontrolni systémy ve vozidle a na pozemni komunikaci

Pocet stran: 107

Zavedeni normy do €SN: Prevzetim originélu
Rok zpracovani extraktu: 2014

Skupina témat: inteligentni dopravni systémy
Téma normy: vozidlové asistencni systémy ridice

Charakteristika tématu: prechodové stavy kontrolni funkce metody testovani a jejich vyhodnoceni

Uvod, vysvétleni vychodisek

popis systému

Popis architektury, hierarchie, roli a vztah( objektt

popis strategie fizeni; popis provoznich parametrd a odezvy systému; popis strategie varovani

Popis procesu / funkce / zpusobu pouziti

varovat ridi¢e pred nelimyslnym vyjezdem z jizdniho pruhu; pri¢né vedeni vozidla

Popis rozhrani / APl / struktury systému

klasifikace systémi s ohledem na topologické parametry pozemni komunikace; specifikace HMI rozhrani

Definice protokolu / algoritmu / vypoctu

stavovy diagram relace; definice testovacich metod;

Definice reprezentace dat / fyzikalniho vyznamu

definice rozsahu detekce; definice chybnych reakci; definice provoznich limitQ

Definice konstant / rozsahtli / omezeni

specifikace provoznich limitl systému; specifikace parametr aktiva¢nich kritérii systému

Uvod

Funk¢ni pozadavky a datovy model pro vozidlovou navigaci jsou jiz definovény v technické specifikaci ISO/TS 20452.
Nicméné mapové vztazené funkéni pozadavky, datovy model (logicky datovy model/logickd organizace dat) a datové
prvky potrebné pro lokalni dynamické mapy kooperativnich ITS sluzeb, které jsou obsahem této technické specifikace,
doposud definovdny nebyly. Technickad specifikace se zaméruje na datové prvky statické povahy. Za Ucelem plnéni
pldnovaného pozadavku smérnice M/453 vydané Evropskou komisi, je rozsah tohoto navrhu omezen na vydani
technické specifikace pro lokdIni dynamické mapové komponenty normy ISO 14296.

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

Uziti
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Tato specifikace mlZe pomoci vyvojafim kooperativnich ITS aplikaci, ktefi budou mit prospéch z dostupnosti
normalizovaného datového modelu a datovych prvkd. To umozni vyvojarlim novych produktd a sluzeb zkratit ¢as mezi
vyvojem a uplatnénim na trhu. Obsah tohoto dokumentu koresponduje s technickou specifikaci prvkd lokalnich
dynamickych map, jez jeobsazena v dokumentu ISO 14296chvéleného v dubnu 2011.

Pro organy statni spravy a projektanty pozemnich komunikaci pfindsi norma technické informace a specifikaci
pozadavkd na zavadéni kooperativnich ITS aplikaci.

Pro vyrobce vozidlovych systémi a palubnich jednotek je norma nepostradatelnd, protoze definuje aplika¢ni
a funk¢ni pozadavky véetné technické specifikace pro lokalni dynamické mapové prvky a rdizné pripady uZziti.
1. PFredmét normy

Tato technicka specifikace poskytuje mapové souvisejici funkéni pozadavky, datovy model a datové prvky pro lokalni
dynamickou mapu pro ty aplikace z oblasti kooperativnich ITS aplikaci, které vyzaduji informace odvozené z mapovych
databazi.

2. Souvisici normy

ISO 14825:2011 Inteligentni dopravni systémy - Geografické datové soubory (GDF) - GDF5.0(Intelligent transport
systems — Geographic Data Files (GDF) — GDF5.0)

ISO/TS 20452:2007 Pozadavky a logicky datovy model pro format fyzického ukladdani dat (PSF) a rozhrani aplikacniho

programu (API) a logickd organizace dat pro PSF pouZzivand v inteligentnich dopravnich systémech (Requirements and
Logical Data Model for a PhysicalStorageFormat (PSF) and an Application Program Interface(APl) and Logical Data
Organization for PSF used in Intelligent Transport Systems (ITS) Database Technology)

3. Terminy a definice

Kapitola obsahuje 67 termin{ a definic souvisicich s touto normou. Klicové terminy jsou nasledujici:

pFifazeni adresy (address location)
kategorie aplikace, ktera se zabyva Ulohami vyjadrujicimi redlnou pozici na zemi v rdmci datové reprezentace PSF

POZNAMKA 1 k heslu Jedné se o jednu ze 3esti kategorii aplikaci.

mapovy geoprvek (cartographic feature)
prvek datového modelu, ktery reprezentuje geometrickou informaci pro Ucely zobrazeni; mapovy geoprvek nema
explicitné stanovenou topologii a mdze byt 0-, 1- a 2- rozmérového typu a zobrazeni

prvek (figure element)
entita datového modelu, kterd uvéadi vlastnosti obrazce mapového geoprvku pro zobrazeni mapy

silni¢ni uzel (junction)
navigac¢ni geoprvek, kterym je bud pojmenované GDF propojeni nebo pojmenované GDF krfizeni a které prirazuje
pojmenovany navigacni geoprvek k mnoziné linif, uzIt a mist

uroven (level)
podmnozina mapovych dat vychdazejici z klasifikace dat stejného sémantického obsahu, kdy klasifikace je zalozend na
Grovni podrobnosti/hustoty a vztazend ke konceptu rliznych mapovych méritek

POZNAMKA 1 k heslu Uroven 0 se povaZzuje za nejnizsi Groven (nejvétsi podrobnost); vy$si Grovné jsou ¢&islovany Uroven
1, droven 2 atd.

PRIKLAD Data zndzorn&na na mapé& mohou byt uspofddéna do $esti Grovni reprezentujicich réiznd méfitka znézornéni
(zoomu).

lokalni dynamicka mapa (local dynamic map)
konceptudlni ulozisté dat, které je zabudované ve stanici ITS a které obsahuje topografické, pozi¢ni a stavové informace
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prvek pozemni komunikace (road element)
entita datového modelu, kterd je primitivnim prvkem pozemni komunikace; prvek pozemni komunikace je totéz co
spojeni s tim rozdilem, Ze prvek se nenapojuje na kfizeni

POZNAMKA 1 k heslu Prvek pozemni komunikace je shodny se spojnici.

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

4. Symboly a zkratky

Kapitola obsahuje 9 nejriznéjsich zkratek a zkracenych odbornych termind vztahujicich se k pfedmétu normy, z nichz
nejdllezitéjsi jsou nasledujici:

ADAS- pokrocily asistencni systém (advanced driver assistance system)

DB- databdze (database)

GDF- geograficky datovy soubor (geographic data file)

LDM- lokalni dynamickd mapa (local dynamic map)

POI- bod zadjmu (point of interest)

PSF- format fyzického ukladani dat (physical storage format)

5 UML reprezentace diagramu

Tato technickd specifikace vyuzivd UML k vyjadreni specifickych vztah(; grafické prvky jsou vyuzivany k vyjadreni
specifickych vazeb a strukturnich vztahd. PInou definici Ize nalézt v ISO/IEC 19501:2005. Nicméné kratké seznameni se
zékladnimi prvky je uvedeno v priloze B.

6 Zkratky

Kapitola obsahuje 9 nejriznéjsich zkratek a zkracenych odbornych termind vztahujicich se k pfedmétu normy, z nichz
nejdllezitéjsi jsou nasledujici:

ADAS pokrocily asistencni systém (advanced driver assistance system)

DB databaze (database)

GDF geograficky datovy soubor (geographic data file)

LDM lokalni dynamickd mapa (local dynamic map)

POI bod zajmu (point of interest)

PSF format fyzického ukladani dat (physical storage format)

7 Pozadavky

7.1 Uvod

Tato technickd specifikace definuje aplika¢ni a funkéni pozadavky.

7.2 Aplikaéni pozadavky

Tato technickd specifikace podporuje zakladni mnoZinu aplikaci kooperativnich systém(, sluzeb podporujicich fizeni
a navigacnich sluzeb.
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Zakladni mnozina aplikaci kooperativnich systémd je definovana v priloze C. Sluzby podporujici fizeni jsou popsany
v pfiloze D. Vztahy mezi zéakladni mnoZinou aplikaci kooperativnich systém( a sluzbami podporujicimi fizeni jsou
uvedeny v priloze F.

7.3 Funkéni pozadavky
7.3.1 Prehled

Sest funkci (zobrazeni mapy, stanoveni polohy, planovani trasy,
pravodce trasou, pfistup k informacim o sluzbach a bodech zajmu (POI) a pfifazeni adresy) je uvedeno shodné jako v
ISO/TS 20452:2007. Ostatni funkce jsou nové definovany touto technickou specifikaci.

7.3.2 Zobrazeni mapy
7.3.2.1 Obecny popis

Funkce Zobrazeni mapy je pouzivanad k zobrazeni mapy urcité geografické oblasti. Aplikace mUze zobrazit mapy
koncovému uzivateli ale také prijimat od koncového uzivatele vstup oznacujici polohu zobrazené mapy (poloha
zacinajici bodem a kliknutim zarizeni).

7.3.3 Stanoveni polohy

7.3.3.1 Obecny popis

Funkce Stanoveni polohy je pouzivdna k urceni polohy vozidla, napriklad zemépisnou Sifkou a zemépisnou délkou entity
silni¢ni sité nebo pro pfifazeni polohy na mapu ,Map Matching“. Map Matching je metoda urcujici, kde se navigacni
systém na silni¢ni siti pohyboval a to na zakladé predchéazejici polohy naviga¢niho systému a dat o pohybu navigacniho
systému z externich vstupl. Metoda umoznuje zpresnit smérové a vyskové parametry pozemnich komunikaci.

7.3.4 Planovani trasy

7.3.4.1 Obecny popis

Funkce Planovéni trasy je pouzivana pro stanoveni trasy mezi dvéma body definovanymi uzivatelem

7.3.5 Privodce trasou
7.3.5.1 Obecny popis

Funkce Prlvodce trasou je pouzivana pro generovani instrukci pro nasledovani trasy.

7.3.6 Pristup k informacim o sluzbach a bodech zajmu (POI)
7.3.6.1 Obecny popis

Funkce Pristup k informacim o sluzbach a bodech zdjmu (POI) poskytuje pfistup k datlim, které jsou bé&zné uzivany jako
pocatky nebo cile tras a které obsahuji informace uzite¢né pro cestujici. Sluzby predstavuji bodovy ¢i plosny objekt na
trase, ktery je zndm spiSe svym jménem nez svou adresou. Sluzby zahrnuji komercni sluzby pro cestujici, jako jsou
informace o hotelich, restauracich a ¢erpacich stanicich pohonnych hmot. Sluzby také zahrnuji polohu nebo body zajmu
pro cestujici, jako jsou ndrodni parky, narodni pamatky ci turistické zajimavosti. Sluzby mohou byt usporaddany podle
typu (napr. letisté, centra mést, hotely) a mohou nést rlizné informac¢ni atributy (napf. hodnoceni, druh kuchyné, pfijem
kreditnich karet).

7.3.7 Prifazeni adresy
7.3.7.1 Obecny popis

Tato funkce se pouziva pro pfistup k datdm uzivanym k uréovani poloh, jak v redlném prostredi, tak pfi jejich datové
reprezentaci v mapé.
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7.3.8 Podpora jizdy
7.3.8.1 Obecny popis

Funkce Podpory jizdy je pouzivdna k poskytovani informaci pro podporu bezpecné jizdy.

8 Logicky datovy model

8.1 Celkovy model
8.1.1 Obecné

Celkovy model znazornény na obrazku 1 predstavuje vztahy mezi nize uvedenymi objekty datového modelu. Tento
celkovy model je zalozen na ISO/TS 20452. Obsahuje nasledujici entity: doprava, kartografickd mapa, prirazeni adresy,
sluzby/POI, dynamické dopravni informace.
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Obrazek 1 — Celkovy model (obr. 1 normy)

8.2 Doprava
8.2.1 Prehled

Objekt Doprava je navrzen tak, aby podporoval kooperativni ITS.

Doprava obsahuje silni¢ni data, topologické usporadani silni¢ni sité a navadéni na trasu.

8.3 Kartograficka mapa
8.3.1 Prehled

Kartografickd mapa je slozena z grafického pozadi a grafického textu.

8.4 Sluzby/POI

8.4.1 Obecné
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Sluzby/POI jsou definovany sluzbami v ISO/TS 20452. Nicméné sluzby/POI jsou v této specifikaci slozeny ze sluzeb
a referen¢niho bodu sluzby/POl.

8.5 Prifazeni adresy
8.5.1 Obecné

Prifazeni adresy je v ISO/TS 20452 slozeno z mista, ndzvu navigacniho geoprvku, Useku pozemni komunikace, vedlejsi
pozemni komunikace, propojeni a posStovniho smérovaciho ¢isla. Nicméné v této specifikaci prirazeni adresy obsahuje
misto a referenc¢ni bod mista.

8.6 Dynamické dopravni informace

Dynamické dopravni informace jsou vyuzivany k poskytovani informaci o dopravnich podminkach v redlném case. Tyto

podminky mohou byt vyuzity pfi dynamickém vypoctu trasy, podpore jizdy a pro sluzbu kooperativnich ITS systémda.
Navic mohou byt tyto dopravni informace zobrazeny jen jako informacni podklad spole¢né s ostatnimi funkénimi
zobrazenimi mapy.

Zakladni entitou dynamickych dopravnich informaci je dopravni poloha. V redlném svété to mize odpovidat poloze
oblasti, linedrni poloze, napr. Useku pozemni komunikace, nebo poloze bodu, napr. poloze kfizeni na pozemni
komunikaci.

8.7 Relacni vztahy mezi trovnémi silni¢nich datovych entit

8.7.1 Obecné

Existuje mnoho datovych Grovni mapovych entit a rela¢nich vztah@ mezi témito drovnémi.

8.8 Nastaveni pravidel pro identifikator (ID) spojnice, ID bodu pripojeni kFizovatky, ID troviiového kFizeni

V této specifikaci ID spojnice, ID bodu pripojeni kfizovatky a ID kfizeni musi byt jedinecné.

Priloha A (normativni) - Abstraktni sestava zkousek

Tato abstraktni sestava zkousek je platna pro souhrnnd data odvozend z této technické specifikace.

Priloha B (informativni) - Popis prvka UML

Tato technickd specifikace vyuzivd nové vytvorenou metodologii oznacovanou UML k vyjadreni strukturovanych
zakonitosti.
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Priloha C (normativni) - Zakladni mnozina aplikaci vymezujici uzit

Zakladni mnozina aplikaci je definovéana v ETSI TC ITS TR 102638 a ETSI TC ITS TR 102863, jak je uvedeno v priloze.

Priloha D (informativni) - PfFehled pfikladu vyslednych sluzeb
Tato priloha je ¢lenéna do Ctyr ¢asti: informace o pozemni komunikaci (varovani), informace z okoli vozidla (varovani),

fizeni vozidla a dopravni informace.

D.1.3 Informace o jizdnim pruhu

je navrzen za uUcelem zmirnéni kongesce.
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proménny jizdni pruh

v

D.1.7 Informace o dopravni zoné

Systém muUze nabizet fidi¢i informace o momentdlnim vyuziti mistni pozemni komunikace, napfiklad o rozdéleni
pozemni komunikace na ¢ast vyuzivanou chodci a ¢ast vyuzivanou vozidly, za Ucelem zvyseni bezpecnosti zakl a déti
pri cesté do Skoly.

@ QC
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Obrazek 3 — Informace o dopravni zéné
(D.1.7 s nabidkou silni¢nich informaci)

Priloha E (informativni) - Pfiklady vyslednych sluzeb véetné datovych tokd

Uvedené dopravni toky pochdzeji z japonskych pripadd uziti.

Priloha F (normativni) - Vztah mezi relacemi zakladni mnoziny aplikaci a sluzbami
podporujicimi Fizeni

Tento relacni vztah je v priloze popsan na vybranych aplika¢nich tridach, napriklad aktivni silni¢ni bezpecnosti, mistnich
spolupracujicich sluzbach aj.

Souvisici terminy

e akce pro udrzeni v jizdnim pruhu

e minimalni provozni rychlost

e pozadavek na potlaceni funkce systému

e predmétné vozidlo

e rychlost vyboceni

e selhani

e souvisejici viditelné prvky pozemni komunikace

e stavy systému
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o viditelné vodorovné dopravni znaceni

¢ viditelnost

e maximalni provozni rychlost

e automatické rizeni

e Cas na opusténi jizdniho pruhu

e hranice jizdniho pruhu

e pruh; jizdni pruh
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