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Uvod

Tato norma je soucasti norem zaméfenych na oblast navigacnich a lokacnich systéml a souvisejicich
aplikaci.

Podnét ke vzniku normy dali vyrobci a uzivatelé digitalnich silniénich map, jez hledali format pro béznou
vymeénu dat a interoperabilitu systému, jez tato data vyuzivaji. Jak se primysl s navigaCnimi systémy
rozrustal, naristala i nekompatibilita mezi navigaénimi systémy a mapovymi databazemi. Stejné tak jako
normalizovany fyzicky format pro ukladani (PSF), tak i normalizované rozhrani pro navigacni aplikacni
programy (API) mize usnadnit slu€itelnost mezi navigaénimi systémy a mapovymi databazemi. Smyslem
této normy je definovat strukturu modelu pro pfistup k datim pro vozidlové naviga¢ni a cestovni informaéni
systémy. Tato norma je nezavisla na formatu fyzického ukladani dat. Zatimco toto API je primarné uréeno
pro samostatné vozidlové systémy pfedpoklada se, Ze bude vyuZito i jinymi aplikacemi vyuZivajicimi
mapova data stejnym zplsobem. Napfiklad se mize jednat o systémy klient/server nebo distribuované
navigacni systémy &i sluzby zaloZené na lokalizaci bez dalSiho upfesnéni.

Uziti
Norma svym obsahem patfi do oblasti naviga¢nich a lokaénich systém(i a souvisejicich aplikaci. Jeji
uplatnéni nalezneme zejména v oblasti navigacnich a loka¢nich systému, poskytovani dopravnich

sluzeb, dopravnim zpravodajstvi, systémech Fizeni dopravy a aktivnich vozidlovych systém, di
aplikaci ADAS (pokrocilé asisteneni systémy podpory fidice).

Pro organy statni spravy tato norma stanovuje format a rozsah dat poskytovanych spravci
pozemnich komunikaci pro potfeby nejriznéjsich aplikaci a sluzeb.

Pro vyrobce zafizeni a dodavatele telematickych systému je tato norma vyuzivana jako bézny
datovy format v mapovych produktech dodavanych spoleCnosti TeleAtlas (TomTom), Navteq
(Garmin), CEDA a v bezpoctu aplikaci, jez vyuzivaji tyto mapové podklady. V posledni dobé dochazi
k vyuzivani a prechodu na tento format i ze strany kartografickych spole¢nosti. Tento format vytvafi
predpoklady ke sjednoceni datové struktury navigacnich map od nejriiznéjSich vyrobcl. V neposledni
fadeé je jiz implementovan do fady komerénich GIS produktl, coz umozriuje jeho dalsi rozSiteni.

Souvisici normy

ISO 14826/17267-1 Fyzicky format pro ukladani a aplikani programové rozhrani pro navigaéni
aplikace — ¢ast 1: AplikaCni kategorie a logicky datovy model

ISO 14825 Geografické datové souboyy (GDF).

ISO 17572 Oznadeni pozic pro geografické database

3 Terminy a definice

Pro Ucely této mezinarodni normy je definovano 58 terminu a definic:

uzel (node) entita datového modelu topologicky propojujici dvé nebo vice spojnic nebo jejich
zakon&eni; obsahuje hodnotu soufadnice odpovidajici GDF propojeni

koneény uzel (destination node) ze dvou uzlii na koncich trasy je to ten, ke kterému se na cesté mifi. Viz
také startovni uzel, uzel zahajeni, uzel ukonéeni, vychozi uzel a cilovy uzel. (pokud se po trase jede ve sméru
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topologické orientace, je konecny uzel uzlem ukonéeni. Pokud se po trase jede v opacné topologické orientaci,
pak je kone¢ny uzel uzlem zahgjeni).

startovni uzel (origin node) ze dvou uzl(i na koncich trasy je to ten, ze kterého jizda zagina. Viz také koneény
uzel, uzel zahajeni, uzel ukongeni, vychozi uzel a cilovy uzel. (pokud se po trase jede ve sméru topologické
orientace, je startovni uzel uzlem zahajeni. Pokud se po trase jede v opacné topologické orientaci, pak je
startovni uzel uzlem ukonceni.

vychozi uzel (source node) ze dvou uzll na koncich trasy je to ten, ze kterého zacina hledani pro vypocet
trasy. Viz také cilovy uzel, startovni uzel, kone¢ny uzel, uzel zahajeni, uzel ukoncéeni. (pokud se po trase hleda ve
sméru od startu cesty, je vychozi uzel trasy jeho startovnim uzlem. Pokud se pouzije reverzni hledani z cile cesty,
pak je vychozi uzel kone€¢nym uzlem.

cilovy uzel (target node) ze dvou uzli na koncich trasy je to ten, ze kterého zagina hledani pro vypodet trasy.
Viz také vychozi uzel, startovni uzel, koneény uzel, uzel zahajeni a uzel ukonceni. (pokud se po trase hleda ve
sméru od startu cesty, je cilovy uzel trasy jeho koneénym uzlem. Pokud se pouZije reverzni hledani z cile cesty,
pak je cilovy uzel startovnim uzlem.

4 Zkratky

Pro ucely této normy je definovano devét zkratek.
5. Architektura API

5.3 Slucitelnost programt

ISO-API bude podporovat slucitelnost program( nasledujicim zplsobem:

- dFivéjSi verze aplikaéniho software mohou pouzit DAL (Data Access Library) korespondujici

- drivéjSi verze DAL (Data Access Library) mohou pouzit data v pozdéjsi PSF.
5.4 Zpracovani chyb

Aplikaéni software bude rovnéz zodpovédny za zpracovani chyb. DAL upFesni podrobnéjSi popis
chyby, zatimco aplikaéni SW na né reaguje. ISO-API bude specifikovat seznam chybovych podminek
pro kazdé volani funkce. Systémovy vyvojaf mize rozhodnout, ktery chybovy mechanizmus bude pro
implementaci vyuZit.

5.5 Pridéleni paméti

Zivotni cyklus objektl a struktur bude fizen aplikadnim softwarem. Pamét objektll a struktur interné
vyuzivana prostfednictvim DAL bude i pomoci DAL fizena.

5.6 Uprednostnéni a zruseni

ISO-API bude podporovat prioritu a zruSeni ke kontrole vstupné/vystupnich operaci, spravu
inteligentni vyrovnavaci paméti, atd. Tato funkce bude podporovana ISO-API nasledujicim zpusobem:
kazda tfida (objektové orientovana) bude mit dvé ¢lenské funkce "setPriority()" a "getPriority()".

5.9 Zpracovani velkého mnozstvi vysledki

Pro mnoho API volani neni jednoduché pfedem odhadnout mnoZstvi vracenych dat. Napfiklad
pozadavek ziskat vSechny prvky PK uvnitf urcité ohraniené oblasti mize vratit velké mnozstvi dat,
jestlize se jedna o oblast s velkou hustotou.

Na druhou stranu DAL bude implementovano na Siroké spektrum platforem. Jestlize pamét s vysledky
je alokovana dynamicky, vraceni velkého mnozstvi dat mlze predstavovat problémy pro alokaci
paméti na nékterych platformach.

Je pozadovano takové flexibilni feSeni, kdy vysledek v pfipadé potfeby mlze byt vracen po Castech.
Obecny pfistup je nasledujici: je zavolana funkce, ktera pfipravi mozny navrat velké mnoziny
vysledk(. Druha funkce je volana dle potfeby tak Casto, aby byl zaji§tén navrat celého objemu dat.
Treti funkce slouzici k ,uzavieni“ operace se pravdépodobné bude volat jeSté pfedtim, nez dojde
ke vraceni celé mnoziny vysledku.

5.10 Multimedialni podpora vystupt

Mimo mapova data mulze databaze obsahovat i multimedialni objekty jako napfiklad grafické
znazornéni POI. Musi byt zajisténo ziskat takovéto vysledky prostfednictvim API. Nasledujici typy
multimedialnich objektld maji byt podporovany:



- textové soubory, HTML soubory, zvuk, statické a pohyblivé obrazky
Mnozina multimedialnich typU, které jsou podporovany API, neni kone¢na a musi byt rozsifitelna.

6. Funkéni specifikace API
6.1 Uvod a Grovné API

Je stanoveno, Ze ISO-API uroven by méla byt definovana v ramci kombinace vrstvy a pomoci instrukci
této vrstvy. JasnéjSi definovani vrstev API je na nasledujicim obrazku. V definici API-5 a API-6 jsou
obsaZeny interni API urovné aplikaéniho SW.

zdlvodu extrémné nizké drovné spolecného rozhrani. PfinejmenSim by ISO-API mélo oddélovat
aplika¢ni software od PSF a medii, a kromé toho by nemélo byt zavislé na dané HW konfiguraci.

| Uloha |

| Aplikaéni vrstva | API-6
[Kombinaéni vrstva | API-5
| Instrukéni vrstva | API-4
| Logicka vrstva | API-3
| Fyzické vrstva | API-2
| Tok I/0 | API-1
| Databaze | PSF

Obrazek 4 — Urovné API
6.1.1 Funkéni definice Grovni API

Aplikacni vrstva API-6 — Tato vrstva je odpovédna za vy3Si uroven funkénosti systému, pfiklady:
planovani trasy, pozice vozidla,...,

Kombinaéni vrstva API-5 — Zahrnuje zdroj a metody vyhledavani dat. Data zaslana zpét funkcemi v

priklady: kombinace dat riznych typu, ziskani pozice vozidla na dané spojnici, a.j.

Instrukcni vrstva (vysoce logicka vrstva) API-4 — API 4 Skryva déleni a usporadani dat z vysSich
vrstev, priklady: zpracovani dat podobného typu s vicenasobnym pfistupem Kk fyzické paméti,
zpracovani velkych datovych mnozin a.j.

Logicka vrstva (niz$i logicka vrstva) API-3 — API-3 oddéluje vySsi vrstvy z PSF, jako je fyzické
usporadani datovych struktur, bitova pole nebo zarovnani slov, pfiklady: navrat celé datové mnoziny
ohrani¢ené oblasti, volitelna dekomprese dat,

Fyzické vrstva API-2 — API-2 oddéluje vy$$i vrstvy z absolutnich adres sektorl, priklady: Cteni
datovych udajii zacina od specifikované adresy sektoru po danou délku dat. LiSi se podle uzitého
systémového souboru.

Propojovaci vrstva API-1 — otevira, ¢te, vyhledava, uzavira. Pfiklad: ANSI C soubor operacnich funkci
6.2 Specifikace konvence

Funkéni specifikace APl je popsana v IDL, ktery je soucasti ISO 14750. IDL je systémové a
implementacné nezavisly popis jazyka pro software rozhrani. Pojmy popsané v tomto jazyce mohou
byt snadno implementovany nékolika programovacimi jazyky napf. Java, C++, C.

6.3 Aplikacni kategorie

Celkova struktura API bude specifikovana uzitim IDL entit modul a rozhrani.



Modul je vyuzivan na seskupeni souvisejici mnoziny definic, napfiklad ,MapRoutePlanning®, ktery
obsahuje vSechny rozhrani aplikac¢ni oblasti ,Planovani trasy (Route planning)“.

Rozhrani popisuje soubor pfistupovych funkci kentitam logického datového modelu a jejich
vzajemnych vztahu s jinymi entitami. Nap¥. rozhrani ,MapLink® obsahuje vSechny pfistupové funkce
poskytujici informace na dané spojnici, jak je specifikovano v koncep&nich pozadavcich.

6.3.1 Celkova specifikace modulu

Tato kapitola popisuje jednotlivé dil¢i moduly API. Jejich blizSi popis je uveden v nasledujici kapitole.
Plvodné pro kazdou aplikacni oblast je specifikovan diléi modul. V pozdé&jSim stadiu nékteré moduly
mohou byt slou€eny v zavislosti na definici konceptualni datové mnozZiny Logického datového modulu.

Dil&i moduly MapAPI jsou nasledujici:
module MapAPI {
module MapRoutePlanning;
module MapRouteGuidance;
module MapPositioning;
module MapDisplay;
module MapAddressLocation;
module MapService;
module MapGeneral;
6.3.3 Planovani trasy

V této Casti je popsan modul ,Planovani trasy“ poskytovany API. Vypocet trasy je proces definovani
jedné nebo vice tras, které budou doporu€eny cestujicimu sméfujicimu z vychoziho bodu (po&atku) do
kone¢ného bodu (cile) pfipadné i s doporu¢enim jednoho nebo vice mezilehlych bodd trasy.
V raznych variantach vypoctu trati mize cestujici specifikovat rizné pozadované charakteristiky trati
nebo trasy navrhnout. Napfiklad cestujici mize specifikovat optimalizacni kritéria jako jsou doba jizdy
nebo cestovni vzdalenost. Také muze specifikovat soubor jednoho nebo vice druhd vozidel, které se
budou po dané trase pohybovat. Navic cestujici mize specifikovat typy komunikaci, které budou
preferovany, nezaclenény &i nepovoleny.

6.3.3.2 Datové polozky

kandidat tratového bodu (WaypointCandidate) — jedna volba pro vyznamny tratovy bod, napf.
soubory mist reprezentujici vstupy a vystupy z restaurace, je jednou z mnozin alternativnim tratovych
bodu

seznam kandidatu tratovych bodu (WaypointCandidateList) — tato datova struktura je uzivana
dvéma odlisnymi zpUsoby v rlznych funkcich volani. V nékterych pfipadech je vyuzZivana jako
alternativni mnozina vyznamnych tratovych bodu, kde pofadi neni dllezité. Napfiklad kdyz uzivatel
fika , Naved mé k nejbliZ8i bance, je mi jedno k jaké.” V tomto pfipadé zde bude vybran jeden
kandidat pro kazdou banku jako tratovy bod a jeden seznam kandidatu tratovych bodl reprezentujici
celou mnozinu. V jinych funkcich volani je datova struktura vyuzita jako sled po sobé jdoucich
tratovych bodd, ve kterém poradi hraje vyznamnou roli.

nastaveni tratovych bodu ze seznamu (WaypointSetList) — seznam tratovych bod( (nebo mnozin
tratovych bodu) k nahlédnuti. Napfiklad, pokud uZivatel fika , Naved mé k bance z tohoto seznamu (je
mi jedno k jaké) a k restauraci z toho seznamu (je mi jedno k jaké).“ Vysledkem bude jeden seznam
kandidatt tratovych bodu pro banky a dalSi pro restaurace.

vybér tratovych bodiu (WaypointChoice) — specifikuje vybér tratového bodu a vybér kandidata
tratového bodu

vybér ze seznamu tratovych bodu (WaypointChoicelList) — vytvofen seznam pro vybér. Pokud
mame mnozinu tfech tratovych bodl a pozadujeme optimalizovat pofadi tratovych bod(, pak mizeme
dostat nasledujici vysledky {{1, 2}, {2, 2}, {0, 1}}.To by znamenalo Ze ,cestu vyuzije kandidat Cislo 2
mnoziny tratovych bodud 1, pak kandidat ¢islo 2 mnoziny tratovych bodu 2 a nasledné kandidat ¢islo 1
mnoziny tratovych bodu &islo 0". VSimnéme si, ze mnoziny tratovych bodl a kandidati jsou Cislovany
od nuly, tedy prvni mnozina tratovych bodl ma ¢islo 0, druha Cislo 1 atd.



neurcity tratovy bod (FuzzyWaypoint) — neurcity tratovy bod je reprezentovan kruhem, napfiklad
bodem a polomérem.

seznam neurdcitych tratovych bodi (FuzzyWaypointList) — je reprezentovan seznamem neur¢itych
bod

pouzity vypocet trasy na mapé (MapRouteUsageEnum) — tento vypocet je vyuzit pro preferenci
vyuziti délnice.

pouzity vypocet dynamické dopravni trasy na mapé (MapRouteDynamicTrafficUsageEnum) —
tento vypocet je vyuZit pro preferenci vyuZiti dynamické dopravy.

6.3.3.4 Funkce planovani trati (Route Planning Functions)

Vypocet cesty na mapé (MapComputePath) — tato funkce vraci ukazatel na uspofadany seznam
cestovnich nakladu spojnic a uzld pro vypoditanou trasu.

Nasledujici priklad ukazuje pouziti vypoctenych Fidicich hodnot a bRelaxConstraint. V pfikladé se
predpoklada, Ze rcComputeControl.rcmCostCriteria.rmoeMinimizerGoal je nastaven na nejkratSi
vzdalenost tj. vzdalenost bude minimalizovéana.

cil cesty
Pripad 1

Zpoplatnéna El
Trasa A H

zacatek

“ TrasaC

Uvazujme pfipad 1: pokud rcComputeControl.rcmCostCriteria.rtueTollroadAffinity nema nastaveny
Zadné priority, tak bude vybrana trasa A. V pfipadé, Ze je nastaveno AVOID_TOLLROADS, bude
vybrana cesta B. Jestlize je nastaveno PROHIBIT_TOLLROADS bude vybrana cesta C. Ve v8ech
téchto pfipadech bConstraintsRelaxed bude nastaveno na FALSE, protoZze nebylo poveleno Zzadné
omezeni.

Pripad 2

Zpoplatnéna
Lisa Trasa A cil cesty

TrasaB

Dale uvazujme pfipad 2, kdy cil se nachazi na zpoplatnéné PK:

pokud rcComputeControl.rcmCostCriteria.rtueTollroadAffinity nema nastaveny zadné priority, tak bude
vybrana cesta A. V pfipadé, Ze je nastaveno AVOID_TOLLROADS, tak bude vybrana cesta B. Jestlize
je nastaven PROHIBIT_TOLLROADS a pokud bRelaxConstraints je FALSE, vypoclet selze a bude



vracena funkce MapRouteNotFound, ale pokud je bRelaxConstraints TRUE, pak funkce umozni
zménu parametru z PROHIBIT_TOLLROADS na AVOID_TOLLROADS a bude vybrana trasa B a
bConstraintsRelaxed bude nastaven na TRUE.

Vypocet trasy na mapé s vyuzitim neurcitych tratovych bodu
(MapComputePathWithFuzzyWaypoints) — tato funkce se odliSuje od MapComputePath() pouze v tom,
Ze je v ni pfidany seznam neurcitych tratovych bodl jako vstupni parametr. Tento neurcity bod neni bod,
ve kterém si Fidi€ pfeje zastavit. SpiSe je to obecna oblast, pfes kterou si fidi€ pfeje projet. Primarné je tato
funkce urcena fidi¢i k tomu, aby mu umoznila modifikovat trasu vyznacenim obecné oblasti, pfes kterou
chce projizdét. Napfiklad pfi vybéru ze dvou dalnic mezi mésty z nichZ jeden je pro fidiCe vhodnéjsi.

Vypocet trasy na mapé s vyuZitim mnoZzin tratovych bodu (MapComputePathWithWaypointSets)
— tato funkce se odliSuje od MapComputePath() viozenim vstupni mnoziny tratovych bodl a logickou
volbou, upfesfiujici zda poradi tratovych bod( ma byt optimalizovano. Také obsahuje dodatecné
vystupy, které vraci mnozinu aktualné vybranych tratovych bodd. Kazdy tratovy bod je specifikovan ne
jako jednotlivy tratovy bod ale spiSe jako mnozina kandidata.

Vypocet vicendasobnych tras na mapé (MapComputePathMultipleRoutes) — tato funkce je odlisna
od MapComputePath() tim, ze umoznuje na jednotlivé volani vratit vicenasobné alternativni trasy. Aby
ktomu mohlo dojit, tak je zde pfidany parametr nRoutesDesired, ktery specifikuje pocet
pozadovanych  alternativnich  tras.  Vstupni  parametr rcComputeControl je  soubor
MapRouteControlTypes, jeden na pozadovanou trasu, tak aby podpofil napfiklad simultanni
pozadavky na nejkratsi, nejrychlejSi a pési cesty, ktera pozaduje rlizné kontrolni parametry.

Vypocet trasy na mapé s vicenasobnymi cily (MapComputePathsMultipleDestinations) — tato
funkce je odliSna od MapComputePath() tim, ze umozfuje vypocet tras zjednoho pocatku do
vicenasobnych cild souc€asné. Aby ktomu mohlo dojit, tak je zde pfidany vstupni parametr
nDestinations a cile jsou specifikovany posloupnosti LocusLists a ne pouze jednim LocusList.

6.3.4 Navadeéni na trasu
6.3.4.1 Datové struktury

MapManeuverDescription — je datova struktura v ukazateli. Je jedna pro oznameny manévr, nebo
pro prvek slozeného manévru.

MapRouteGuidanceControl — tato datova polozka obsahuje kritéria, jeZ jsou vyuzivana funkci
MapGuidePath pro navadéni na trasu. Kazdy z datovych prvkl struktury je nastaven tak aby indikoval,
zda ma byt manévr na zakladé popsanych podminek oznamen.

6.3.5 Stanoveni polohy

6.3.5.2 Funkce stanoveni polohy

GetPosition — na zakladé zjisténé polohy vraci opraveny a k mapé pfizpusobeny vysledek.
GetNearbyMapFeatures — vraci mnozinu sousednich mapovych geoprvku

6.3.6 Zobrazeni mapy

6.3.6.3 Funkce zobrazeni mapy

GetFeatures — vraci mnozinu mapovych geoprvk

GetFeaturesFiltered — vraci mnozinu mapovych geoprvk(. Tato verze je doplnéna filtraci schopnosti
(nad ramec bézné funkce GetFeatures() ).

Map Handle Functions - tato c¢ast obsahuje funkce uzivané k Fizeni ovladacl mapy
mapHandleCombine — vytvafi ovlada¢ mapy pomoci kombinace nékolika jiz existujicich ovladacu
mapy.

6.3.7 Adresa umisténi
6.3.7.1 Datové struktury

AddressOutRequestType — vstup specifikujici typy adresnich vystupU pfi zpétném geokodovani.
Mohou se vyskytovat podmnoZiny.



AddressOutResponseType — jedna se o vystup pfi zpétném geokddovani. Zakladni prvky jsou
uvedeny sekvencné, spiSe nez aby byly sjednoceny. Je to z dlivodu, kdy vice nez jeden z nich nebo
dokonce vSechny mohou byt pozadovany.

AddressLevelType — jde o obecnou definici datové struktury, ktera je uzivana v souvislosti s uli¢ni
adresou. (na Zapadeé) a je adresou v mnoha pfipadech (na Vychodé). Jedna se o definici, jaké entity
Uzemi jsou vyuzivany a jaké je jejich pfisluSné obecné pojmenovani. Napfiklad v US je typické pouziti
.city a ,state“ a vJaponsku je to “prefecture”, “city”, “ward”, “chome”, “banchi’, “go”. Jména
odpovidajicich urovni adres jsou volena z definovaného seznamu, tak aby aplikace mohly vyuZivat
sémantiku termind. Terminy, které jsou spiSe pro interni pouziti, nez aby byly pfedlozeny uZzivateli,
budou formulovany v anglickém jazyce, pokud existuje anglicky vyraz, a jinak v pavodnim jazyce.

AddressType — tato datova struktura obsahuje €asti adres vracenych pfi zpétném geokddovani
funkcemi getAddressFromPoint(), getAddressFromLocus() a getAddressFromFeaturelD(). V zavislosti
na umisténi mohou byt néktera pole vynechana. Tato datova poloZka je rovnéz vyuzivana jako vstup
pro funkci GetLocsFromParsedAddress(), ktera geokoduje vstupy z adresy (zcela &i CasteCné
stanovené).

PartialAddressCompletionType — tento vstup specifikuje, které Casti struktury adresy budou vraceny
nebo budou poskytnuty funkcim zpétného geokddovani.

6.3.7.3 Funkce adresujici polohu

GetAddressFromPoint — k danému bodu (zemépisné Sifce/zemépisné délce) je zpétnym
keokddovanim pfifazena adresa.

GetAddressFromFeaturelD — k danému identifikatoru GDF geoprvku z mimo uliénich a mimo
kfizovatkovych mapovych geoprvkl jakymi jsou orientacni bod, zajmovy bod, park, jezero apod., je
zpétnym keokddovanim pfifazena adresa/adresy.

ScrollerHelper — k danému pocate¢nimu podfetézci (mozno i nulovému prvku) tvofici jméno, vraci
seznam kandidatl pro toto jméno. Jiné vyuziti této funkce je v ziskani vSech kandidatd pro jednu ¢ast
analyzované adresy, danou specifikaci jedné nebo vSemi ostatnimi ¢astmi. Napfiklad, ziskat seznam
vSech mést v zemi obsahujici konkrétni nazev ulice by bylo mozné vyplnénim nazvu zemé a ulice a
dotazem na v3echny Uplné nazvy mést zacinajici prazdnym fetézcem.

SpellerHelper - k danému pocate¢nimu podfetézci (i nulovému prvku) tvofici jméno (mésta, statu,
ulice apod.), vraci mnozinu moznych hodnot a pocet (i pfiblizny) moznych jmen, kterd dokonduji
fetézec.

6.3.8.3 Funkce Sluzby a Body zajmu

GetPOIsByBBox — k dané ohrani¢ené oblasti, vraci sluzby a POl pro vybrané parametry/hodnoty
atributd filtrd, sefazené podle vybéru.

GetPOIsByPointRad — k danému bodu a poloméru/vzdalenosti, vraci sluzby a POI pro vybrané
parametry/hodnoty atributd filtr(i, sefazené podle vybéru.

GetPOIsFromNamedArea — k dané pojmenované oblasti, vraci sluzby a POl pro vybrané
parametry/hodnoty atribut( filtr(i, sefazené podle vybéru.

6.3.9 Uzitecné funkce
6.3.9.3 Funkce velké mnoziny vysledkt

Tato kapitola obsahuje funkce vyuZivané pro zpracovani velkych mnozin vysledk(d. Je ulohou
aplikaéniho programu, aby si alokoval dostateCnou pamét pro uloZzeni zaznaml vyplyvajicich z
jednotlivych dotazl. Aplikacni program se mlze dotazat jednoho nebo vSech vyslednych zaznam( v
libovolném okamziku, kdy je k dispozici dostateéna pamét.

Velkou vyslednou mnozinu Ize povazovat za ,pasku” obsahujici N zaznami. Zaznamy jsou Cislovany
od 1 do N. Rovnéz je potfebné popsat mezery mezi zaznamy. Mezery jsou Cislovany od 0 (mezera
pred prvnim zaznamem) do N (mezera za poslednim zaznamem).



