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Skupina témat: CALM

Téma normy: CALM plovouci vozidlo

Charakteristika tématu: CALM - data z plovouciho vozidla vyvolana udalosti

Uvod, vysvétleni vychodisek

CALM - zékladni pozadavky na uddlostné rizené prenosy dat z plovoucich vozidel

Popis architektury, hierarchie, roli a vztaht objekta

Popis architektury udalostné fizenych pfenosi z plovoucich vozidel

Popis procesu / funkce / zplisobu pouziti

Popis zakladni funkci a zékladnich udélosti udalostné fizenych prenosti z plovoucich vozidel

Popis rozhrani / API / struktury systému

Definice protokolu / algoritmu / vypoctu

Definice reprezentace dat / fyzikalniho vyznamu

Definice jednotlivych udalosti

Definice konstant / rozsahti / omezeni

Uvod

Tato mezindrodni norma je soucasti skupiny norem, které jsou reseny v rdmci WG16. Prestoze se jednd o systémy vozidlovych sond, které nepfimo patfi do
problematiky CALM, je rozhrani CALM pro tento systém velice dllezité. Jedna se o zajisténi komunikace vozidlo - centrala pro sbér udalostné orientovanych

informaci z vozidlovych sond. Do budoucna maji tyto systémy velkou perspektivu a predpoklada se jejich postupné rozsifovani a s tim vznikaji i pozadavky na
zajisténi prenosové trasy.

Tato norma si klade za cil definovat pfenosovou trasu tak, aby bylo mozné z rdznych vozidlovych sond rdznych typ & a vyrobcl prenadset tato data pres
standardizované rozhrani.

Cile projektu standardizace prenosu dat z vozidlovych sond jsou:
a. definovat rémcovou architekturu systému,
b. definovat datovou strukturu prenosu,

c. definovat jednotlivé zpravy.

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

uziti

Tato norma slouzi ke stanoveni jednotné architektur y, datové struktury a obsahu jednotlivych dat vozidlové sondy vyvolanych udalosti.

Pro organy statni spravy prindsi norma informace o pozadavcich v rdmci zpracovani tendrovych dokumentaci na dodavku nap f. zafizeni pro komunikaci
s vozidly, ¢i specifikaci pozadavkd na vozidla pfi jejich uvadéni na trh.

Pro vyrobce telematickych za fizeni a jejich provozovatele je norma nepostradatelnd, protoZe definuje vyrobclm a provozovateldm poZadavky na
strukturu a formu prenasenych zprav ze sond vozidel.
1. Pfedmét normy
Samotna norma specifikuje:
e ramcovou architekturu pro systémy vozidlovych son d, strukturu dat a jednotlivé datové prvky (v souladu s ISO 22837);
e obecny datovy ramec pro udalostné orientovana data z vozidlovych sond v souladu s IS O 22837);

« definice standardné pouzivanych datovych zprav v sektorech doprava, pocasi, atd. (definice maji dopad na vyrobu za fizenf).

2. Souvisici normy

ISO 22837 Data z vozidlovych sond pro Sirokopasmové sité.
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3. Terminy a definice

systém vozidlové sondy (Probe vehicle system) systém sledovani sond vozidel - systém sestdvajici z vozidel se sondami zasilajicimi data ke zpracovani a

spustila prenos zpravy

datovy prvek sondy (Probe data element) datovy prvek obsaZeny ve zprav & sondy, vétsinou ziskany ze senzor( vozidla; systémy ve vozidle mohou provést

t, kterd spustila prenos zpravy

zakladni datovy prvek (Core data element) datovy prvek vyskytujici se v kazdé datové zpravé

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 Referencni architektura

Clanek 4.1 se zabyva architekturou pro systém sledovéni sond vozidel. Nasledujici schéma predstavuje referenéni architekturu systému.
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Obrazek 2 - Architektura uddlostné orientovanych dat sond vozidel
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5 Prvek zpravy sondy vyvolané udalosti

Kapitola definuje strukturu zprav prenasenych z vozidel: Kapitola detailné popisuje jednotlivé ¢asti zpravy tak, jak jsou ¢lenény na nasledujicich schématech

Clanek 5.1 uvadi koncept zakladni struktury datového prvku:
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Clanek 5.2 uvadi Strukturu zprévy:
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6 Typy (objekty) udalosti
Tabulka 1 zndzorniuje typy jednotlivych zprav podle udélosti, které vytvoreni zpravy vyvolaji. Je uveden priklad:

Tabulka 1 - Objekt typ udalosti

, . Event ID / Event Value / hodnota L )
Event Type / typ udalosti . B ) B ) Description / popis
c.udalosti udalosti

[Tato zprava se zasila prabé&zné béhem celého ¢asového ¢

DetectedAreaCongestion / detekovana kolona 1 1
kolony
DetectedArea. Begginingof. Congestion / detekovan zacatek kolony 1 2 [Tato zprava se odesle jen v pripadé, kdy je detekovan pfi
. , ITato zprava se odesle jen v pripadé, kdy je detekovano o
DetectedArea. Endof. Congestion / detekovan konec kolony 1 3 .
lvozidlem
7 Referencni zpravy vozidlové sondy vyvolané udalosti
Tabulka 2 definuje typy zprav zasilanych v pripadé vzniku definované udalosti z vozidla. Je uveden priklad:
Tabulka 2 - Referencni zpravy vozidlové sondy vyvolané udalosti
Valid Data
. Value Quality
, , . . | Data Source / , Format Unit of Measure /
Name / nazev zpravy Description / popis ) Data Type / datovy typ . .. Rule / /
zdroj dat /format mérna jednotka . .
"""""" platna kvalita
hodnota | dat
DetectedArea. Congestion
Tato zprava se =
DetectedArea. zav5||a prub’ezne Zavisi na SEQUENCE {
c tion béhem celého implementaci SEQUENCE | CODE INTEGER | n.a.
orgest c¢asového okamziku P Event D 1
detekce kolony EventValue 1
}
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Tato zprava se

DetectedArea.
BeginingCongestion ::=

opusténi kolony
vozidlem

EventValue 3

}

DetectedArea. odesle jen Zavisi na SEQUENCE {
Begginingof. v pripadé, kdy je ) . SEQUENCE | CODE INTEGER [ n.a.
. L implementaci Event ID 1
Congestion detekovan prijezd
vozidla do kolony EventValue 2
}
. DetectedArea. End.
Tato zprava se )
oL Congestion ::=
odesle jen
DetectedArea. Endof. v pripadé, kdy je Zavisi na SEQUENCE {
i i i . SEQUENCE |CODE INTEGER |n.a.
Congestion detekovano implementaci Event ID 1

Souvisici terminy

o prvek zpravy sondy vyvolané udalosti

e zprava sondy vyvoland udalosti
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