ISO 17572-1 - ITS - Oznaceni pozic pro geografické databaze - Cast 1: Obecné pozadavky a konceptualni
model

Aplikacni oblast: Prostorové data a databadzové ITS technologie

Pocet stran: 41

Zavedeni normy do €SN: endorsement
Rok zpracovani extraktu: 2008
Skupina témat: geografickd data
Téma normy: mapova navigacni data

Charakteristika tématu: referencni architektura a rdmcovy koncept struktura zprav prenosovy protokol

Uvod, vysvétleni vychodisek

popis formatu aktualizace palubnich mapovych databazi definice protokol pro aktualizaci dat ve vozidlovych systémech

Popis architektury, hierarchie, roli a vztaht objekta

popis strategie aktualizace

Popis procesu / funkce / zplisobu pouziti

v navigacnich a lokac¢nich systémech, poskytovani dopravnich sluzeb, dopravnim zpravodajstvi a systémech fizeni dopravy

Popis rozhrani / API / struktury systému

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

Definice protokolu / algoritmu / vypoctu

Definice reprezentace dat / fyzikalniho vyznamu

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

Definice konstant / rozsahli / omezeni

Uvod
Tato norma je soucasti norem zamérenych na oblast naviga¢nich a loka¢nich systém0 a souvisejicich aplikaci. Jeji uplatnéni nalezneme zejména v oblasti

Pozndmka: Extrakt uvadi vybrané kapitoly popisovaného dokumentu a pfejima plvodni ¢islovani kapitol.

Uziti

Tato norma je dilezité pro pochopeni soucasnych metod v oblasti lokalizacnich prostfedk{ pfi navigovani. Jedna se zejména o metody podporujici dynamickou formu
navigace, tedy o poskytovani dopravnich zprav v redlném case. Z tohoto pohledu je norma vhodnéa pro tvirce ¢i provozovatele dopravnich informaénich center,
spravce vyznamnych dopravnich objektd (tunelové stavby, dalni¢ni stavby apod.). Norma umozfiuje reprezentovat stejné geografické jevy v rliznych
geografickych databdzich odlisnych distributord, v rdznych aplikacich a na odliSnych SW/HW platforméach.

Pro organy statni spravy tato norma predstavuje prehled soucasnych technologii v oblasti poskytovéani aktudinich dopravnich informaci vcéetné vykladu

zékladnich pojm{ vyjadfovacich prvkl modelovaciho jazyka UML.

1. Pfedmét normy

Norma je ¢lenéna do tfi ¢asti: vSeobecné pozadavky a konceptudlni model, predem kédované oznaceni pozic a dynamické oznaceni pozic.

Tato prvni ¢ast normy specifikuje véeobecné metody pro oznacovani pozic. Jedna se zejména o stanoveni pozadavkl na metody oznac¢ovani pozic a pfislusného
konceptualniho datového modelu. Vyrazné vétsi prostor je pak vénovan v prilohové ¢asti popisu jednotlivych metod pro oznaceni pozic.

v pfislusném geografickém souboru dat. Pfikladem bé&zné znamé LR je postovni adresa domu. Z dlivodu vyssi efektivity pfenosu jsou LR kédovany. Zvlasté
vyznamné je to pfi pfenosu informaci o rliznych objektech mezi riznymi systémy.

To, co jednotlivy uzivatel naviga¢niho resp. informaéniho systému nevidi, jsou metody stanoveni polohy a jejich propojeni s databdzovymi systémy, a to je

predmétem této normy.

Priklad z 1ISO 17572-1 - Logicky model metody oznaceni pozic.

Obrazek 1 - Konceptualni model metody oznaceni pozic
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2. Souvisici normy

Norma vychazi a je pIné slucitelna s normou EN ISO 14825:2004 Geografické datové soubory (GDF 4.0). Ctenafrtm je téZ doporuc¢eno seznamit se s normami
ISO/TC204 WG11.

3. Terminy a definice

Norma uvadi 50 termind a definici a pro U¢ely tohoto extraktu jsou doplnény dalsi:

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

systémy

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

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

geoprvek (feature) databazova reprezentace objektu redlného svéta

TPEG protokol pfenosu dat pouzivany u vysokorychlostnich pfenosovych kanald

RDS-TMC RDS radiovy datovy systém - digitaIni informacni kanal na vinach FM; TMC kanal pro prenos dopravnich informaci

UML néstroj pro popis a navrh informacnich systémd. V této normé je UML pouzito jako nastroj k vyjadreni strukturalnich vztahd a specifickych vazeb s vyuzitim
grafickych prvk@. Uplna definice UML je obsazena v normé& ISO 19501.

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

4. Symboly a zkratky

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

ITS aplikace maji odlisné cile tykajici se pozadavkd na loka¢ni odkazy, které z jejich prirozené povahy nemohou byt zcela spinény. 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 nasledujicim cildm. Prvni cil proto zavadi, Ze vynaloZzené Usili
je v kazdém pripadé nékladova polozka, jez ma byt minimalizovana.

Oznaceni pozice zahrnuje prinejmensim dva systémy jez vzajemné komunikuji. Komunikace rovnéz vyvolava naklady, atedy by tyto ndklady mély byt
minimalizovany.

0-2 LRM by neméla neopodstatnéné navysSovat objem prendsenych dat.

5.2 Pozadavky na metodu oznaceni pozic

Kromé uvedenych cilll i nékteré dalsi minimaini poZzadavky by mély LRM splriovat.

Jeden zakladni pozadavek napfi¢ véemi 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

6 Konceptualni datovy model pro metody oznacovani pozic

Konceptualni model poskytuje obecné rdmec pro popis a definici LRM Konceptualni model mé obecnou platnost, ¢imz neni vazan na LRM definovanou v normé.

6.3 Popis konceptudlniho modelu

Oznadeni je navésti, které je pfifazeno pozici. Pozice je jednoduchy, nebo slozeny geograficky object, ktery je spojen s databdzi objektd pomoci loka¢nich
definic, které specifikuji co je minéno konkrétni pozici. Pozice midZe slu¢ovat rozdilné atributy, které umozfiuji pro potfeby identifikace metod zpracovat
a posoudit informace o pozici. Rela¢ni vztahy spojuji rozdilné pozice aby umoznily jejich sofistikované vyuziti zejména z pohledu jejich topologické ci
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 redlného svéta, které mohou byt
popsany nasledovné:

o existuji pro jednotlivou pozici (Pozice bodu);

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

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

a dalsi. Liniové pozice jsou liniové objekty ohrani¢ené dvémi bodovymi pozicemi. Linearni pozice jsou dvé nebo vice po sobé nésledujicich liniovych pozic
ohranicené tfemi nebo vice po sobé jdoucimi bodovymi pozicemi, které definuji spojeny linedrni Usek v siti pozemnich komunikaci. Implicitni pozice oblasti je
vice nez jedna linearni pozice urcité oblasti spojenych do jednoho svazku. Explicitni pozice ob!

Jednim z ddvodl pro oznafovani pozic je vazba na ¢asti sité PK. Z tohoto dlivodu je zde na obrdzku 6.2 znazornén konceptudlni model véetné upresnéni
nékterych termind a jejich vazeb To je nutné zejména z dlvodu slozitého popisu sité PK a kfizovatek v normé GDF jez nespliiuje pozadavky na konceptudlini

model pro oznacovani pozic.

Obecné se sit PK skldda z PK. PK jsou reprezentovany jménem jako celkem a sklddaji se z mnoziny Usekd PK. Useku PK m@Ze byt prid&leno ¢&islo. Usek PK se

sklddd z uzlG a hran, je ohrani¢en kfizovatkami a mlze obsahovat mezilehlé kfiZzovatky (kde se neméni ndzev komunikace) Kfizovatka je spojnici kfizujicich se

PK. Nejjednodussi varianta kfizovatky se skldda z jednoho uzlu. V pfipadé, Ze kfizovatku tvofi dva a vice uzll s jednou ¢i vice hranami, je takovato kfiZzovatka

povaZovana za sloZenou.
Priloha A (informativni) Pfehled pouzivanych metod pro oznaceni pozic

Priloha uvédi lokalizace pomoci adres, dopravnich uzld, rastrové sité, dynamické lokalizace metodou TPEG (Transport Protocol Expert Group) ¢i kombinace
uvedenych metod.

Priloha B (informativni) Pfiklad metod pro oznaceni pozic v praxi

Priloha uvadi metody RDS-TMC a VICS. Metoda RDS-TMC vyuZiva prostfedky digitdlné kédované dopravni informace, které jsou dostupné uZivateli

prostrednictvim jeho réddiového prijimace. Metoda vyuzivé protokol ALERT-C (EN ISO 14819-1).
Priklad z I1ISO 17572-1 - RDS-TMC Systém oznaceni pozic

Tabulka 1 - Alert-C protokol pro oznacdeni pozic

L PK/ . L odkaz na odkaz na o L
pozicedislo typ e » prvni nazev druhy nazev L . . | negativni ofset pozitivni
kfizovatkacdislo oblast linearni pozici | =~ ‘
4457 Aqua. Al12 Gouwe Agquaduct 2009 949 4456 4458
4458 Exit Al2 Gouda N207 30089 949 4457 4470
4470 Park. Al2 Parkeerplaats de Andel 30089 949 4458 4460
4460 Exit Al2 Reeuwijk 2009 949 4470 4461

Metoda VICS (Vehicle Information and Communication System )

Jedna se o japonskou alternativu k evropské metodé RDS-TMC. Format lokacni informace (LI) sklddajici se z hlavicky a vlastni lokaéni zpravy je v ¢asti 2 normy.

pravidel fyzického formatu. Rozsifeni datové struktury mize byt stanoveno pomoci uZivatelsky definovaného rdmce uvnitf LS| (Local Section Information).
Kazda hlavicka specifikuje informacni obsah nasledujiciho Useku - typ, definici a jednotky. Absolutni souradnice, relativni souradnice, souradnicova sit a jejich

Pfiloha D (informativni) Srovnani uzitych definic termint s terminologii uZivanou v technické komisi TC 211

Jedna se o srovnéani vyznamového obsahu definic termin{i uzivanych v této ¢asti normy a norméach technické komise TC 211 (pfesnost, souradnice, atribut
apod.).

Pfiloha E (informativni) Fyzicky format popisujici vSeobecnou ¢ast

Oznaceni pozic specifikované v této normé miize byt vyuZito pro rdizné ITS aplikace. V této pfiloze jsou popsany fyzické formaty, binarni formaty, datové typy,
schéma definice XML pro oznaceni pozic metodou TPEG a dalsi.

Priklad loka¢ni reference ve formatu XSD
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<?xml version="1.0" encoding="UTF-8"?>

<xs:schema xmins: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"/>

</xs:sequence>

</xs:complexType>

</xs:schema>

Souvisici terminy

identifikator spojnice; ID spojnice

uzel

predem kédovana oznacend poloha

prvek pozemni komunikace

preciznost
pozemni komunikace
pozemni komunikace

* povrch

poloha spojnice
poloha oblasti
poloha bodu

predkédované oznaceni polohy

presnost

prirazeni

Usek pozemni komunikace

topologie

synchronizac¢ni znackovaci jazyk

souradnice

sloZzeny atribut

segment pozemni komunikace

rozliseni

relacni vztah

rédiovy datovy systém
e poloha
e poloha

jednoduchd geometrickd plocha

implicitni plocha

identifikator uzlu
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o geograficky datovy soubor

explicitni plocha

dynamicky oznacena pozice

digitadlni mapova databaze

deskriptor
ctyrramenny strom

jednoduchy objektové orientovany pristupovy protokol

kanal pro prenos dopravnich informaci

komplexni krizenfi
o podsit

oznaceni polohy; odkaz na polohu

ohrani¢end plocha

oblast

oblast

systém oznacovani pozic

lokaliza¢ni referen¢ni metoda

linedrni poloha

krizovatka pozemni komunikace

atribut
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