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Pfedmluva

Tato technicka specifikace sestava z osmi Casti. Prvni Cast popisuje zakladni architekturu systému
pfedavani informaci, kterou se v tomto pfipadé rozumi architektura klient — server s vyuzitim sit¢ GSM. Casti
2 az 8 popisuji jednotlivé aspekty této datové komunikace. Cast Cislo 7 definuje minimalni pozadavky na
urceni polohy pro dopravni telematické termindly.

Uvod

Servisni organizace poskytuji sluzby ve formé zprostfedkovani dopravnich a cestovnich informaci, které
ziskavaji a vytvareji na zakladé svych vstupnich dat. Dopravni a cestovni informace jsou z téchto center
sluzeb Sifeny nejriznéjSimi komunika¢nimi kanaly ke koncovym zafizenim. Témi mohou byt statické displeje
zobrazujici pfijaté napisy Ci zpravy pomoci piktogramt, pfenosné termindly (napf. PDA s bezdratovym
pfipojenim), ¢&i telematické termindly umisténé ve vozidlech (zde casto tyto terminaly pini i funkce
navigacnich systému).

Uziti

Tato technicka specifikace definuje funkcionalitu i interface dopravnich telematickych sluzeb, zalozenych na
pouziti burikové radiové sité. Vyrobc dm terminal G je timto umoznéno, aby vyrdbéli zafizeni kompatibilni
s timto systémem pfenosu dopravnich informaci, coZz ma dilezity vliv na interoperabilitu riznych vyrobct

koncovych zafizeni, a to i na mezinarodni Urovni. TotéZ poskytuje i dodavatel im sluzeb , ktefi se pfi pouziti
podrobné popsanych protokolll mohou se svymi sluzbami zapojit do systému.

Cast 7 je, vzhledem ke své Uzké specializaci, uréena hlavné vaznym zajemctm o tuto problematiku. Je
potfebna pfedevsim pro vyrobce terminalt nebo pro pracovniky, ktefi se zajimaji systémovou problematikou.

3 Terminy, definice a zkratky
Kapitola 3.1 obsahuje definice pojm0, pouzitych v této ¢asti normy.

Kapitola 3.2 obsahuje popis 61 zkratek, které jsou pouzity v této ¢asti. % ott, ADP, AM, ASN.1, BC, BCS,
CA, CAS, CB, CBC, CLI, CRM, CSD, DES, DRM, DSC, ELB, FCD, FCDGM, FCDPM, FCDNSM, FCDRM,
FCDVDSUM, GATS, GEM, GPS, GSM, IE, ICV, L_max, MAC, MNA, MF, MO, MT, MV, N_min, OBU, OF,
OV, PDU, PFA, PMD, RSA, SAE, SDI, SMS, SMSC, SV, TEG, TINFO, TOC, TRP, TT, TTI, TTFF, UTC,
VDS, vel, V, VIN, WAP. WGS 84. Nékteré z nich jsou obecné platné, nazev jinych se vSak nékdy shoduje
s jinymi bézné pouzivanymi zkratkami, a proto je u vSech struéné vysvétlen obsah, jaky plati pro jejich
pouziti v této €asti..

4 Minimalni funk €ni poZadavky pro ur €eni polohy, kladené na telematické terminaly v dopr  avé

V této kapitole jsou uvedeny v souladu s GATS (Global Automotive Telematics Standard) telematické sluzby
pro zékazniky v soukromém, vefejném a komerénim dopravnim sektoru, pro bezpecnostni sluzby, naviga¢ni
sluzby a pro uzivatele dopravnich informaci.

4.2.2 Reakéni ¢as

eV pfipadé studeného startu (po vyjmuti zafizeni z vozidla a jeho opétovnému pfipojeni na palubni sit
nebo v pfipadé dlouhé necinnosti) je poZzadovana doba pro obnoveni funkci (TTFF) do 240 sec od



zahajeni pohybu vozidla a zaroven pfi spInéné podmince pfimého vyhledu na oblohu.

eV pfipadé teplého startu je pozadovana doba pro obnoveni funkci (TTFF) do 30 sec od zahajeni
pohybu vozidla a zaroven pfi splnéné podmince pfimého vyhledu na oblohu.

V tabulkach 4-1 az 4-3 jsou uvedeny pozadavky, které pro jednotlivé typy uzivateld musi telematicka
zafizeni splfiovat.

Tabulka 4-1 — Souhrnné porovnani pot Febnych parametr G pro jednotlivé poskytovatele sluzeb

Druh sluzby P Fesnost Dostupnost Nep Fetrzitost Celistvost

Bezpecnostni sluzby — poloha: <100m (95% ott), <300m > 99% >99% PMD: < 5%
. P 0

zachranné sluzby (99% ott), PEA: < 30%

rychlost <2 km/h (68% ott),

smér <7° (68% ott) a V>20 km/h, <
10° (95% ott) a V<20 km/h,

vzdalenost 2% (95% ott),

Bezpecnostni sluzby — poloha: <100m (95% ott), <300m > 90% > 85% PMD: < 10%
L o
havarijni asistence a (99% ott), PEA: < 30%

tishove volani rychlost <2 km/h (68% ott),

smér <7° (68% ott) a V>20 km/h, <
10° (95% ott) a V<20 km/h,

vzdalenost 5% (68% ott),

Navigace poloha: <100m (95% ott), <300m > 99% >99% PMD: < 5%

0,
(99% ot), PFA: < 30%
rychlost <2 km/h (68% ott),

smér <7° (68% ott) a V>20 km/h, <
10° (95% ott) a V<20 km/h,

vzdalenost 2% (95% ott),

Dopravni informace pozice < 100m, smér < 10° > 90% >85%

5 Priprava rozSi fené lokalizace

Tato kapitola je vénovana algoritmum, které ze vstupnich dat pofizovanych v prabéhu jizdy vytvareji
kompresovana data, potfebna pro lokalizaci polohy vozidla. Ddvodem pro tuto kompresi je snizeni objemu
pfenasSenych dat a tim padem i poplatkd za pouziti telekomunikacnich sluzeb. Nezanedbateln4 je i Uspora
¢asu. Sestava dat potfebna k popisu polohy a vzdalenosti se nazyva ,prvek fetézu“ (chain element). Objekt
.retéz" (chain) je slozen z €asové posloupnosti prvkl. Jeho stavba je popsana v CEN/TS 14821-3.

Algoritmus uréeni polohy pouziva nasledujici vstupni Gdaje:

Tabulka 5-3 — Vstupni hodnoty pro vypo  €et prvk G fetézu

Vstupni data Popis
Casovy (daj Pfesnost 1 sec
Zemépisna délka Uréeni zemépisné délky dle WGS84
Zemeépisna Sitka Uréeni zemeépisné Sitky dle WGS84
Smér Uréeni sméru jizdy hodinovym kédem smérem k zemépisnému severu
Pokryta vzdalenost Vzdalenost od posledniho definovaného bodu
Rychlost Okamzita rychlost vozidla
Chyba uréeni pozice Horni hranice odhadované chyby pro uréeni pozice
Chyba uréeni sméru Horni hranice odhadované chyby pro uréeni sméru
Chyba uréeni vzdalenosti Horni hranice odhadované chyby pro vzdalenosti od posledniho definovaného bodu




Casovy interval pro vypo&et nového prvku fetézu, jehoZ vstupni Gdaje jsou ve vy$e uvedené tabulce, zavisi
na nastavenych parametrech (ujeté vzdalenosti, odchylce od kursu, ¢asového intervalu) a také na tom, jestli
je jizda vozidla ,stabilni“ nebo ,nestabilni®.

Status ,stabilni jizdy je aktivni, pokud odchylka sméru pfi jizdé tohoto druhu nepfekroci stanovenou
odchylku. Kdyz se jizda vozidla ze stabilni stdva nestabilni, zaznamenava se posledni stabilni bod (last
stable point — LSP).

Algoritmy a konstanty jsou nastaveny tak, aby malé odchylky od kurzu neznamenaly zmény statusu
charakterizujiciho stabilitu jizdy.

Chovéni systému v zavislosti na zménach statusu a dalSich sou¢asné probihajicich udalostech je popsano
v tabulce 5-4 na str.26, vypocitané polozky uvedené ve vystupnim prvku fetézu jsou v tabulce znacené 5-5
na str. 27 pavodniho znéni této technické specifikace.

Priloha A (informativni)

V této priloze je uvedeno 5 grafickych pfikladd, které vysvétluji, pro¢ je ve znazornénych pfikladech
hodnocena jizda vozidla jako stabilni ¢i nestabilni, a také kvali jakym podminkam je, nebo neni v danych
situacich generovan bod LSP.
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Annex A.
(informative)

Examples
The following examples are used for better illustration (drawings not true to scale):
LEGEND:
Dist. travelled stable
Dist. travelled unstable
e Position from clocked input data (stable)
% Position from clocked input data (unstable)
O Chain element cast
: p— LSP
I Dist. travelled > min. dist. stable | ‘
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[ Angular difference > angle div

Example 1: LSP set because dist. travelled after last chain element
greater than min. dist. stable

Figure A-1: Example 1



