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Uvod

Tato norma je soucasti norem zamérenych na oblast navigacnich a lokacnich systému a souvisejicich
aplikaci. Jeji uplatnéni nalezneme zejména v oblasti naviga¢nich a lokaénich systéma, poskytovani
dopravnich sluzeb, dopravnim zpravodajstvi a systémech Fizeni dopravy.

Uziti

Tato norma je dllezita pro pochopeni souCasnych metod v oblasti lokalizacnich prostfedkd pfi
navigovani. Jedna se zejména o metody podporujici dynamickou formu navigace, tedy o poskytovani
dopravnich zprav vrealném case. Z tohoto pohledu je norma vhodna pro tvirce &i provozovatele
dopravnich informacnich center, spravce vyznamnych dopravnich objektl (tunelové stavby, dalni¢ni

stavby apod.). Norma umoziuje reprezentovat stejné geografické jevy v riznych geografickych
databazich odlisnych distributor(, v riznych aplikacich a na odliSnych SW/HW platformach.

Pro organy statni spravy tato norma predstavuje prehled soucasnych technologii v oblasti
poskytovani aktualnich dopravnich informaci véetné vykladu zakladnich pojmu vyjadfovacich prvki
modelovaciho jazyka UML.

Souvisici normy

Norma vychazi a je pIné slucitelna s normou EN ISO 14825:2004 Geografické datove soubory (GDF
4.0). Ctenarum je téz doporuceno seznamit se s normami ISO/TC204 WG11.

1 Pfedmét normy

Norma je C&lenéna do tfi Casti: vSeobecné poZadavky a konceptualni model, pfedem kddované
oznaleni pozic a dynamické oznaceni pozic.

Tato prvni ¢ast normy specifikuje vSeobecné metody pro oznacovani pozic. Jedna se zejména o
stanoveni pozadavk(l na metody oznacovani pozic a prisluSného konceptualniho datového modelu.
Vyrazné vétsi prostor je pak vénovan v pfilohové ¢asti popisu jednotlivych metod pro oznaceni pozic.

Oznacenim pozice (LR) rozumime jedine¢nou identifikaci geografického objektu. V digitalnim svété je
takovy objekt reprezentovan jako geoprvek (feature) v pfisluSném geografickém souboru dat.
Pfikladem bézné znamé LR je postovni adresa domu. Z dlivodu vysSi efektivity pfenosu jsou LR
kodovany. Zvlasté vyznamné je to pfi pfenosu informaci o riznych objektech mezi rdznymi systémy.

To, co jednotlivy uzivatel navigaCniho resp. informacniho systému nevidi, jsou metody stanoveni
polohy a jejich propojeni s databazovymi systémy, a to je pfedmétem této normy.



Priklad z ISO 17572-1 - Logicky model metody oznaceni pozic
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Obrazek 1 — Konceptualni model metody oznaceni pozic
3 Terminy a definice
Norma uvadi 50 terminG a definici a pro ucely tohoto extraktu jsou doplnény dalsi:
3.1.4 atribut (atribute) charakteristika geoprvku, jez je nezavisla na jinych geoprvcich

3.1.26 LRM metoda oznaceni pozic (location referencing metod) metoda oznaceni pozic za ucelem
snadné vymény informaci o pozicich mezi riznymi systémy

3.1.32 bod (point) bezrozmérny prvek, ktery specifikuje geometrickou polohu; je uréen dvojici &i trojici
soufadnic

CRA Centrélni registraCni administrator, 0Ufad spravujici registry narodnich registracnich
administratord (NRA/I a NRA/T) a registr vyrobcl. Je jim Nizozemsky normalizaéni institut.

geoprvek (feature) databazova reprezentace objektu realného svéta
TPEG protokol pfenosu dat pouzivany u vysokorychlostnich pfenosovych kanal(

RDS-TMC RDS radiovy datovy systém — digitalni informacni kanal na vinach FM; TMC kanal pro
pfenos dopravnich informaci

UML nastroj pro popis a navrh informacnich systému. V této normé je UML pouzito jako nastroj
k vyjadfeni strukturalnich vztah( a specifickych vazeb s vyuzitim grafickych prvka. Uplna definice UML
je obsazena v normé ISO 19501.

VICS vozidlovy informaéni a komunikaéni systém. Byl vytvofen pro ucely digitalnich mapovych
databazi jako zaklad pro poskytovatele mapovych dél k zac¢lenéni odlisnych mapovych identifikatort
do jejich vlastnich digitalnich map. Digitalni mapovy zaklad na nulté arovni tvofi uzly a linie, které
pokryvaji celou uliéni sit'.

4 Zkratky

Norma uvadi 19 zkratek.

5 Cile a pozadavky na metodu oznacovani pozic

ITS aplikace maji odlisné cile tykajici se pozadavku na loka¢ni odkazy, které z jejich pfirozené povahy
nemohou byt zcela spinény.Teoreticky nejlep§i metoda oznaceni pozic by vyzadovala aby kazdy
systém mél v daném Case stejné pfesny mapovy podklad a v8echny odkazy by byly identifikovatelné
bez dalSiho dodateéného Usili. Okolnosti specifické pro kazdy systém oznaleni pozice mohou dat
odlisné vahy nasledujicim cilam. Prvni cil proto zavadi, ze vynalozené Usili je v kazdém pfipadé
nakladova polozZka, jeZ ma byt minimalizovana.

0-1 LRM metoda by méla byt tak jednoducha, aby se dala v daném Case realizovat.



Oznaceni pozice zahrnuje pfinejmensim dva systémy jez vzajemné komunikuji. Komunikace rovnéz
vyvolava naklady, a tedy by tyto naklady mély byt minimalizovany.

0-2 LRM by neméla neopodstatnéné navysovat objem pfenasenych dat.

DalSim cilem je pfesné oznaceni jak na strané vysilaciho tak pfijimaciho systému. Ve vétSiné pfipadu
bude zaviset pravé na pfijimaci, jak dekdduje oznagenou pozici nejlépe jak umi. Aby se tak stalo musi
byt ve vysilacim systému implementovano zasilani oznaceni pozice takové presnosti jaka je mozna.

0-3 LRM by méla poskytovat oznacéeni pozice v nejlepsi mozné presnosti.

5.2 Pozadavky na metodu oznaéeni pozic
Kromé uvedenych cil(l i nékteré dalsi minimalni pozadavky by mély LRM splhovat.

Jednou z nejdulezitéjSich datovych charakteristik ITS aplikaci je prostorova presnost. Prostorova
presnost je aspektem kvality dat a je popsana v normé GDF. Pozadavky na prostorovou pfesnost dat
pro ITS se liSi v zavislosti na aplikaci. Tim neni mySlena pouze kategorizace aplikaci ale jak aplikace
operativné pracuje. Nékteré aplikace, jmenovité vozidlové systémy pro pokrocilou bezpeénost vyzaduiji
velmi pfesna data. Dokonce i v ramci jedné aplikace se mohou liSit pozadavky na rGzné urovné
presnosti dat.

Jeden zakladni pozadavek napfi¢ vSemi metodami vSak je,Bez ohledu na uzitou metodu tato nesmi
vnaset dodatecnou chybu v prostorové lokalizaci mimo té, ktera je jiz v datech zahrnuta. Nicméné
oznaleni pozice u informaci tykajicich se oblasti, napfiklad informace o pocCasi nebo kontaminaci
zivotniho prostfedi urcita prostorova chyba je povolena z diivodu nepfesné(,fuzzy“) povahy takovéto
informace. Kli€ovy poZzadavek pro takovéto odkazy je, Ze maji byt vytvofeny s takovou pfesnosti  aby
se uzivatel mohl této oblasti vyhnout &i zvolil jiné vhodné fedeni

6 Konceptualni datovy model pro metody oznaéovani pozic

Konceptualni model poskytuje obecné ramec pro popis a definici LRM Konceptualni model ma
obecnou platnost, ¢imz neni vazan na LRM definovanou v normé. Z tohoto dlvodu jsou zde pro
ilustraci uvedeny dalSi LRM, viz pfiloha B

6.3 Popis konceptualniho modelu

Oznaceni je naveésti, které je pfifazeno pozici. Pozice je jednoduchy, nebo slozeny geograficky
object, ktery je spojen s databazi objektll pomoci lokacnich definic, které specifikuji co je minéno
konkrétni pozici. Pozice mlze slucovat rozdilné atributy, které umoznuji pro potfeby identifikace
metod zpracovat a posoudit informace o pozici. Relaéni vztahy spojuji rozdilné pozice aby umoznily
jejich sofistikované vyuziti zejména z pohledu jejich topologické ¢&i hierarchické struktury.

6.4 Kategorie pozic

Pozice mohou byt rozdéleny nasledovné: pozice bodu, pozice linie, pozice oblasti. Tyto kategorie
pozic reprezentuji objekty realného svéta, které mohou byt popsany nasledovné:

— existuji pro jednotlivou pozici (Pozice bodu);

— mezi dvémi pozicemi jako usek PK (Pozice liniové &i linearni);

— skladajici se ze dvou &i vice liniovych pozic (Pozice linearni);

— vybrané useky PK definované oblasti (Implicitni pozice oblasti);

— v ramci hranic definovanych oblasti (Explicitni pozice oblasti).

Bodové pozice mohou byt popsany jako jednotlivé se vyskytujici. Bodové pozice zahrnuji napfiklad
zajmoveé body, sluzby vefejné vybavenosti, komeréni objekty a dalSi. Liniové pozice jsou liniové
objekty ohrani¢ené dvémi bodovymi pozicemi. Linearni pozice jsou dvé nebo vice po sobé
nasledujicich liniovych pozic ohrani¢ené tfemi nebo vice po sobé jdoucimi bodovymi pozicemi, které
definuji spojeny linearni Usek v siti pozemnich komunikaci. Implicitni pozice oblasti je vice nez jedna
linearni pozice urCité oblasti spojenych do jednoho svazku. Explicitni pozice oblasti jsou

dvourozmérné geoprvky jako vladni administrativni oblasti & poStovni okrsky nebo jen definované
vnéjsi obrysy ploch na daném misté na mapé.



6.5 Konceptualni model silni€ni sité

Jednim z ddvodu pro oznaCovani pozic je vazba na Casti sité PK. Z tohoto dlivodu je zde na obrazku
6.2 znazornén konceptualni model v€etné upfesnéni nékterych termind a jejich vazeb To je nutné
zejména z duvodu slozitého popisu sité PK a kfizovatek v normé GDF jez nespliiuje pozadavky na
konceptualni model pro oznacovani pozic.

Obecné se sit PK sklada z PK. PK jsou reprezentovany jménem jako celkem a skladaji se z mnoziny
usek(l PK. Useku PK m(ze byt pfidéleno &islo. Usek PK se sklada z uzld a hran, je ohraniéen
kfizovatkami a mdze obsahovat mezilehlé kfizovatky (kde se neméni nazev komunikace) Kfizovatka je
spojnici kfizujicich se PK. Nejjednodussi varianta kfizovatky se sklada z jednoho uzlu. V pfipadé, Ze
kfizovatku tvofi dva a vice uzll sjednou &i vice hranami, je takovato kfizovatka povazovana za
sloZzenou.

Priloha A (informativni) Pfehled pouzivanych metod pro oznaceni pozic

Pfiloha uvadi lokalizace pomoci adres, dopravnich uzll, rastrové sité, dynamicka lokalizace metodou
TPEG (Transport Protocol Expert Group) ¢i kombinace uvedenych metod.

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

Pfiloha uvadi metody RDS-TMC a VICS. Metoda RDS-TMC vyuZiva prostfedky digitalné kédované
dopravni informace, které jsou dostupné uZivateli prostfednictvim jeho radiového pfijimace. Metoda
vyuziva protokol ALERT-C (EN ISO 14819-1).

Priklad z ISO 17572-1 — RDS-TMC Systém ozna¢eni pozic

Tabulka 1 — Alert-C protokol pro oznaéeni pozic

pozice t v.vPK/ . druhy | odkaz na o!;Ika'z na negativni | pozitivni
= yp krizovatka prvni nazev a linearni
Cislo < nazev oblast . ofset ofset
Cislo pozici
4457 Aqua. A12 Gouwe Aquaduct 2009 949 4456 4458
4458 Exit A12 Gouda N207 30089 949 4457 4470
4470 Park. A12 Parkeerplaats de 30089 949 4458 4460
Andel
4460 Exit A12 Reeuwijk 2009 949 4470 4461

Metoda VICS (Vehicle Information and Communication System )

Jedna se o japonskou alternativu k evropské metodé RDS-TMC. Format lokaéni informace (LI)
skladajici se z hlavicky a vlastni lokaéni zpravy je v €asti 2 normy. VSechny nebo jakdkoliv ¢ast LI
mohou byt voliteln& vynechany, pokud je mozné se odkazat mezi databazemi na polohu pomoci
jednoznacné definovanych pravidel fyzického formatu. RozSifeni datové struktury maze byt stanoveno
pomoci uzivatelsky definovaného ramce uvnitf LS| (Local Section Information). Kazda hlavicka
specifikuje informacni obsah nasledujiciho Useku - typ, definici a jednotky. Absolutni soufadnice,
relativni soufadnice, soufadnicova sit a jejich kombinace mohou byt zvoleny volitelné v informacni
¢asti Souradnice uUseku (Coordinates Section). Identifikator uzlu (Node ID), identifikator spojeni
(Link_ID), nazev PK, ¢islo PK, oznaceni kfizovatky aj., stejné tak jejich kombinace a informace o
ofsetu, mohou byt voliteIné uvedeny v informacni ¢asti deskriptoru useku PK.

Priloha C (informativni) Popis UML modelovacich vyjadrovacich prvkt

Z duvodu jednotné interpretace UML vyjadfovacich prvka jsou zde definovany pouzité prvky UML
diagram (tfida, asociace, kompozice aj.).

Priloha D (informativni) Srovnani uzitych definic terminG s terminologii uzivanou
v technické komisi TC 211

Jedna se o srovnani vyznamového obsahu definic termind uzivanych v této ¢asti normy a normach
technické komise TC 211 (pfesnost, soufadnice, atribut apod.).



Priloha E (informativni) Fyzicky format popisujici vSeobecnou ¢ast

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

Priklad lokacéni reference ve formatu XSD

<?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 schemal.ocation="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>
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