EXTRAKT z mezinarodni normy

Extrakt nenahrazuje samotnou technickou normu, je pouze informativnim materidlem o normé.

Inteligentni dopravni systémy (ITS) — ISO 17572-3
anaéeni poloh pro geografické databaze —
Cast 3: Dynamické ozna€ovani poloh 01 8284

(dynamicky profil)

103 stran

Uvod

Tato norma je jednou ze tfi ¢asti normy na Oznacovani poloh pro geografické databaze, zaméfené na oblast
navigaénich a lokac¢nich systém( a souvisejicich aplikaci (viz kapitola Souvisici normy). Jeji uplatnéni nalezne-
me zejména v oblasti navigaénich a lokacnich systému, poskytovani dopravnich sluzeb, dopravnim zpravodaj-
stvi a systémech fizeni dopravy.

Tato tfeti ¢ast normy je vénovana popisu metod dynamickych forem oznaceni poloh a pfedem kdédovanych
oznaceni poloh. Tyto metody jsou uzivany ve vozidlové navigaci a v navigacnich produktech spole¢nosti Tom-
Tom, Nokia ,apod. Stejné tak v lokacnich produktech fady jinych dodavatell (Tranis, CCS apod.).

Jedna se zejména o metody podporujici dynamickou formu navigace, tedy o poskytovani dopravnich zprav
v realném c&ase. Z tohoto pohledu je norma vhodna i pro tvlirce ¢i provozovatele dopravnich informaénich cen-
ter, spravce vyznamnych dopravnich objektu (tunelové stavby, dalniéni stavby apod.).

Poznamka: Extrakt prejima plvodni ¢islovani kapitol.

Souvisici normy (vybér)

ISO 17572-1 Intelligent transport systems (ITS) — Location referencing for geographic databases —
Part 1: General requirements and conceptual model

ISO 17572-2 Intelligent transport systems (ITS) — Location referencing for geographic databases — Part 2:
Pre-coded location references (pre-coded profile)

Uziti

Norma umoziiuje reprezentovat stejné geografické jevy v rliznych geografickych databazich odliSnych distribu-
tord, v riznych aplikacich a na odliSnych SW/HW platformach. Norma vytvafi zaklad pro on-line aktualizaci ma-
povych podkladu. V této souvislosti vychazi z vysledkl mezinarodniho vyzkumného projektu AGORA.

Pro organy statni spravy tato norma pfedstavuje popis sou€asnych technologii v oblasti poskytovani aktual-
nich dopravnich informaci, jako jsou metody VICS® & RDS/TMC.

1 Predmét normy

Norma 17572 je ¢lenéna do tfi samostatnych ¢asti: ¢ast 1: VSeobecné pozadavky a konceptualni model, ¢ast 2:
Pfedem kodované oznalené polohy a €ast 3: Dynamicky oznadené polohy. Tato tfeti ¢ast normy specifikuje
metodu DLR (Dynamic Location Referencing) také znamou jako AGORA-C, ktera je zavisla na specifickych
atributech dostupnych v béZnych mapovych databazich.

Lvics vozidlovy informacni a komunikaéni systém byl vytvofen pro tcely digitalnich mapovych databazi jako
zaklad pro poskytovatele mapovych dél k zaclenéni odliSnych mapovych identifikatort do jejich viastnich digi-
talnich map. Digitalni mapovy zaklad na nulté drovni tvofi uzly a linie, které pokryvaji celou sit’ mistnich komuni-
kaci



Tato metoda je vhodna pro systémy, které maji fyzicky format zalozen na GDF (Geographic Data Files). Metoda
vychazi z pfistupu aplikace v realném ¢ase k pivodnim nebo pfelozenym hodnotam pfislusnych atribut

z vlastni digitalni mapy. Metoda DLR byva také nazyvana “on-the-fly referencing”, protoze umisténi referencni-
ho kédu muze byt okamzité vymazano, jakmile je interni definice umisténi dekédovana.

3 Terminy a definice

Kapitola obsahuje 26 termin( a definic souvisicich s touto normou. Kli¢ové terminy jsou nasledujici:

hlavni bod (core point)
bod patfici k hlavni oznagené poloze

polohovy bod (location point)
hlavni bod, ktery ohrani€uje polohu nebo je umistén na dané poloze

POZNAMKA 1 k heslu Polohové body se mohou shodovat s body kfiZeni nebo trasovacimi body. Zagatek a konec polohy
je vzdy reprezentovan polohovym bodem. DalSi mezilehlé polohové body mohou byt vytvofeny, aby reprezentovaly tvar
polohy. Polohovy bod je jednim ze tfi definovanych typl hlavniho bodu.

rozsifeny bod (extension point)
bod patfici k rozSifeni oznacené polohy

deskriptor pozemni komunikace (road descriptor)
uplné ¢&islo pozemni komunikace nebo pfFiznaény fetézec oficialniho nazvu pozemni komunikace

POZNAMKA 1 k heslu Deskriptor pozemni komunikace ma v idealnim pfipadé délku tii aZ péti znak.

metoda oznaceni polohy (location referencing method)
LRM
zpUsob pfifazeni oznaéeni polohy

4 Zkratky

Kapitola obsahuje 19 nejrliznéjSich zkratek a 19 zkracenych odbornych terminl vztahujicich se k predmétu

normy, z nichz nejdudlezitéjSi jsou nasleduijici:

GDF geografické datové soubory (Geographic Data Files) (datovy model, datova specifikace a vyménny
standard pro geograficka data aplikaci silni¢ni dopravy)

LRM metoda oznaceni polohy (Location Referencing Method)

RDS-TMC RDS radiovy datovy systém (digitalni informaéni kanal na vinach FM; TMC kanal pro pfenos doprav-
nich informaci prostfednictvim RD.)

UML nastroj pro popis a navrh informacnich systému (v této normé je UML pouZito jako nastroj k vyjadreni
strukturalnich vztahl a specifickych vazeb s vyuzitim grafickych prvkd. Uplna definice UML je obsa-
Zena v normé ISO 19501)

AGORA Implementace globalnich polohovych referenénich pfistupl (nazev evropského vyzkumného projektu
feSeného v letech 2000 - 2002)

DLR dynamické oznaceni polohy (také znamé jako DLR1, nebot se jedna o prvni LRM s dynamickym
tvarem)

Dalsi terminy a zkratky z oboru ITS jsou obsaZeny ve slovniku ITS (www.itsterminology.org).

5 Cile a pozadavky pro metody ozna€¢ovani poloh
Podrobny popis je uveden v normé ISO 17572-1:2014, kapitole 4. Pfehled metod oznacovani poloh je uveden v
normé 17572-1:2014, priloze B.

6 Konceptualni datovy model pro metody ozna¢ovani poloh
Podrobny popis je uveden v normé ISO 17572-1:2014, kapitole 5. Pfiklad uziti konceptualniho datového modelu
je uveden v normé 17572-1:2014, pfiloze A.


http://www.itsterminology.org/

7 Specifikace dynamicky oznaéovanych poloh

Tato kapitola je ¢lenéna do 5 &asti popisujici zakladni stavebni bloky oznaCovani poloh, atributy, relacni vztahy
bodu a seznam typu atribut(l.

7.1 Zakladni popis

DLR koncept je vytvofen tak, aby vyrovnaval rozdilnosti, které mohou nastat mezi mapou vysilaciho systému

ny tim, Ze pfijimaci systém pouziva starSi mapu od stejného poskytovatele, nebo Ze pfijimaci systém pouziva
mapu od jiného poskytovatele.

Koncept definuje dva stavebni bloky:
— Zakladni oznaceni polohy (Location reference core)
— Rozsifené oznaceni polohy (Location reference extension)

Dynamicky oznacena poloha je vytvofena jako soubor informacnich prvku, které obsahuji body a jim pfislusejici
atributy. Kazdy bod maze mit jeden nebo vice atribut(.

Na strané pfijemce systém potiebuje rekonstruovat polohu na zakladé oznacené polohy, tak jak bylo zamysleno
na strané vysilaCe. Pravidla pro kédovani poskytuji potfebnou sémantickou podporu jak pro vytvoreni lokaéniho
kédu na strané vysilace, tak i interpretaci tohoto kédu na strané pfijimace.

Tato kapitola popisuje zakladni stavebni prvky pro potfeby dynamického oznaceni polohy a specifikuje rizné
typy atributd.
7.2 Stavebni prvky metody oznaceni polohy

Mezi zakladni stavebni prvky popisované v této kapitole patfi body, viz. kapitola 7.2.2, a atributy, kapitola 7.2.3.

7.2.3 Atributy

Tabulka 1 pfilozena v kapitole 8.1 této normy uvadi soupis definovanych typd atributd pro dynamické oznaceni
polohy a jejich mozné hodnoty. Ctenar si povSimne, Ze nékteré atributy jsou vztazeny k boddm a jiné k ¢astem
silniéni sité pozemni komunikace mezi témito body. Zde je uveden jen vybér z téchto typl atributu.

7.2.3.2 Funkéni tfida pozemni komunikace (PK)

GDF definuje tento atribut za u¢elem pfifazeni dulezitosti daného Useku PK, jez pIni v ramci celé sité PK.

— hlavni silniéni tahy: nejdalezitéjsi silnice v dané siti PK

— silnice prvnich az osmych tfid

— silnice devatych tfid: nejméné dilezité silnice v dané siti PK

7.2.3.7 Atribut sméru jizdy v bodé

Tento atribut pfedstavuje dalSi upfesnéni sméru jizdy v souvislosti s informaci o orientaci sméru jizdy. Atribut je
nastaven na hodnotu nula (false), jestlize smér jizdy je opacny. Ve vSech ostatnich pfipadech ma atribut hodno-
tu 1 (true) — smér je nedefinovany, obousmérny &i zadny.

7.2.3.9 Indikator paralelnich pruht

V pfipadé, ze mame vice soubéznych jizdnich pruhl ve stejném smeéru jizdy, které se nedaji rozlisit pomoci
pfedem danych pravidel, tak je v tomto pfipadé vyuzivan tzv. indikator paralelnich pruht k rozliSeni jednotlivych
¢asti pozemni komunikace.

Indikator paralelnich pruhu je stanoven v horizontalnim i vertikalnim sméru a definuje pofadi a ukazatel jizdniho
pruhu, ve kterém se objekt nachazi.
7.2.3.10 Kolma vzdalenost

Atribut ,Kolma vzdalenost® je stanoven jako maximalni rozdil geometrického tvaru obsazeného v databazi a
pfimé spojnice mezi body A a B. V pravidlech 10 a 31, viz. kapitola 8 se od ,kolmé vzdalenosti“ vyzaduje, aby
byla mensi nez pfedem definovana hodnota.



Pro pfiblizeni ¢tenafi jsou na obrazku 1 (Vypocet kolmé vzdalenosti) vidét po sobé jdouci body na daném useku
PK mezi body trasy A a B. Kolma vzdalenost D, Na spojnici bodd A a B by méla byt mens$i nez parametr Derp.
max- Jestlize tomu tak neni, je potfebné vlozit jeden nebo vice mezilehlych bodu.

vzdalenost

Bod A Bod B

Obrazek 1 — Vypocet kolmé vzdalenosti (obr. 5 normy)

8 Pravidla kédovani

Celkem se jedna o 42 pravidel. Pravidla kédovani jsou rozdélena podle pfislusnosti k funkci lokaéniho referené-
niho systému. Pro vyuziti v inteligentnich dopravnich systémech poskytuje zakladni ozna&eni poloh kompletni a
dostate€nou mnozinu pravidel pro vSechny pfipady lokace. RozSifena €ast pak dopliuje pravidla uzivana pro
cilové lokality. Kazdy bod vyuzity pfi oznaceni polohy muze obsahovat doplfikové atributy pro zvySeni pfesnosti.

Priklady pravidel:

Pravidlo 12

Body kfizeni (viz obr. 2 textu) jsou umistény v misté kfizeni, které reprezentuji. Pokud kfiZeni je ve tvaru jedno-
duché kfizovatky, je poloha uzlu v misté priseciku. Pokud se jedna o komplexni kfizeni, je vybran prvni bod na
cesté uvnitf kfizeni pocitany ve sméru polohy, kde se méni pfiznaky.

Obrazek 2 - Priklad umisténi bodt kfizeni (obr. 7 normy)

Pravidlo 17

Vahovy faktor podle funkéni klasifikace dané komunikace se pouziva k vypoctu vahy vzdalenosti pfi dekédovani
cild. Vaha vzdalenosti se definuje jako vahovy faktor x vzdalenost. V pfipadé chybéjiciho atributu FC (viz defini-
ce GDF), je pouzito srovnatelné ohodnoceni, které zajisti, Ze na dané trase nebude pouZito ,zkratek” pfes ne-
obvyklé &i kratké ulice.

Funkéni tiida PK hlavni PK silnice prvni tFidy silnice druhé tfidy | silnice treti tfidy

Vahovy faktor 2 3 4 6

Tabulka 1 — Vahovy faktor vzdalenosti podle funkéni klasifikace pozemni komunikace
(tab. 2 normy)




8.4 RozSifena pravidla kédovani oznaéenych poloh

V této Casti normy jsou popsana dalsSi pravidla pro rozSifené odkazy na polohu. RozSifené oznaceni poloh je
uréeno pro lokalizaci mist, jez budou pouzita jako cilova mista ve vozidlové naviga¢ni aplikaci. V tomto pfipadé
je dulezité umoznit poloze, ktera neni obsazena v mapé dekodéru, propojeni s hlavni siti PK, ktera je vzdy ob-
sazena v mapé dekodéru a to tak, aby bylo umoznéno alespon zakladni navigovani. Obrazek 3 ukazuje pfiklad
navigovani do oblasti, kde cil je napfiklad v prostoru narodniho parku. Pfijima¢ bude navadén tak, aby nalezl
cestu v nedigitalizované oblasti pomoci nasledovani cesty kddované v pfesné geometricky popsaném tvaru.
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Obrazek 3 — Priklad polohy cile obsahujici rozSifené oznaéeni polohy (obr. 12 normy)

9 Specifikace logického datového formatu

Tato kapitola rozdélena do péti ¢asti popisuje minimalni pozadavky v pfipadé, ze je vyuzit fyzicky format, jez
neni popsan v informativnich pfilohach tohoto dokumentu A, B a C. Dava nalezity pfehled vSech dat potfebnych
pro rlizna pravidla definovana v kapitole 8.

Data jsou dale délena do tfech zakladnich typ(: bodu, atributl a jejich vzajemnych vztahu. V pfipadé bodi ne-
staci pouze ulozit soufadnice téchto bodd, ale i jejich odpovidajici pofadi korespondujici jejich topologické polo-
ze v realném svété.

Body a useky PK jsou nositeli atributd, jez je odliSuji od ostatnich sousednich Usek(l PK. Z téhoz dlivodu musi
byt mozné ukladat atributy riznych typu definovanych v tomto dokumentu.

Pfedpoklada se, Ze dynamické oznaceni polohy obsahuje vice nez jeden bod &i Usek PK.

Pro pfiblizeni ¢tenafi je uvedena ¢ast 2 definujici datovy model. Tato podkapitola souhrnné popisuje datové
struktury a jejich minimalni a maximalni hodnoty uzité v dynamickych tvarech metod pro oznaceni poloh, pfi-
¢emz atributy jsou popsany v kapitole 7.2.5. Pfilozené diagramy popisuji vSechny prvky dynamicky oznacenych
poloh s rozliSenim, zda se jedna o prvky volitelné &i povinné.



Priloha A Dynamicky oznaéené polohy, TPEG2 logicka struktura (informativni)

V této pfiloze je popsana logicka struktura dynamickych oznaceni poloh (DLR) v souladu s pravidly TPEG2.
Rovnéz je zde obsazen format kddovani soufadnic a vyznam jednotlivych hodnot atributd.

Obecné jsou v této priloze specifikovana data ulozena ve zpravé podle metody AGORA-C, definovana v kapito-

fuje volbu linearniho kédovani polohy, explicitniho nebo implicitniho kddovani oblasti.

DI R1 OznadeniPaloh

+ verze: IntUnTi

«OrderedComponentGroup»

+ LinearniPoloha: LinearniPoloha [0..1]

+ ExplicitniPolohaOblasti: ExplicitniPolohaOblasti [0..1]
+ ImplicitniPoziceOblasti: ImplicitniPoziceOblasti [0..1]

/LN

LinearniPoloha ExplicitniPolohaOblasti ImplicitniPolohaOblasti

Obrazek 4 — ,,Zasobnik™ dynamicky oznac¢enych poloh, AGORA-C (obr. A.1 normy)

Priloha B Dynamicky oznacené polohy, TPEG2 binarni reprezentace (normativni)

Tato pfiloha normy popisuje TPEG2 binarni reprezentaci DLR pamétového ulozisté.

Priloha C Dynamicky oznacené polohy, TPEG2 XML reprezentace (normativni)

Tato pfiloha normy popisuje TPEG2 XML reprezentaci DLR z&sobniku.

Priloha D Pravodce kédovanim pro dynamicky ozna¢ené polohy (informativni)

Tato pfiloha pomaha implementovat metody oznaceni poloh co nejjednodus$im zpisobem. Pro tento ucel jsou
poskytnuty pomocné informace a postupy kédovani zalozené na pravidlech popsanych v kapitole 8. Tyto postu-
py mohou byt vyuZzity jako zaklad pro vyvoj kédovacich algoritm.

Metody oznaceni poloh zohledhuji ve svych pravidlech kategorizaci s vy$Si shodou mezi riznymi mapovymi
databazemi. Atribut FC (funkéni tfida PK) nemusi byt obsazen ve vSech databazich, ale kodér i dekodér musi
byt schopny ho z ostatnich dostupnych informaci (rychlost, jizdni pruhy, smérové tabule apod.) odvodit. Pro
tento ucel nasledujici tabulka poskytuje vyklad v pravidlech pro nejvice uzivané funkéni tfidy pozemnich komu-
nikaci.

Funkéni tfida PK | hlavni PK silnice prvni tridy silnice druhé tridy silnice treti tridy
Interpretace Spojeni zemi &i Narodni hlavni PK Narodni PK nebo Ostatni PK
popisu metropolitnich oblasti, spojujici centra, dalnice

zejména se smeéroveé zejména se sméroveé

oddélenymi jizdnimi oddélenymi jizdnimi

pruhy pruhy

Tabulka 2 — Popis interpretace funkéni tfidy pozemni komunikace (tab. D.1 normy)




Priloha E Specifikace komprimovaného datového forméatu (informativni)

V pfipadech pfenosu velkého mnozZstvi dat v jednom paketu oznacujicich polohu, pfichazeji v uvahu dalsi po-
zadavky. To vede ke snaze redukovat celkovou velikost dat na pfiméfenou hodnotu. Experimenty s oznaenim
polohy ukazaly, Zze jednim z vhodnych pfistupu takového feSeni je zakédovani vSech pozemnich komunikaci
sité PK do jednoho paketu. Ziskani homogenni mnoziny dat velmi efektivni komprimaci pak pomaha k vyrazné
redukci velikosti pfenasenych dat. Tato pfiloha popisuje jen binarni datové formaty. Je zde vychazeno ze speci-
fikace komunikace mezi centry a terminaly jako jsou vozidlové jednotky, kde je zohledné&na mala kapacita pfe-
nosového média v podobé rozhlasového vysilani.

Jednou z cest komprimace je napfiklad predikce zakfiveni ¢i poloméru zakfiveni a nasledna redukce bodl. V
tomto pfipadé se jedna o predikci hodnot rozdilt Ghld za nékolik stupfiti (dle rozliSeni). Zakfiveni je definovano
ve dvourozmérné roving, body jsou znazornény na kfivce délky L méfeno od pevného bodu a uhel w je defino-
van jako uhel mezi te€nami ze dvou bodl P4(L) a P, (L+ AL).
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definice zakfiveni jednoducha vypocetni metoda (1) jednoducha vypocetni metoda (2)

Obrazek 5 — Zakfiveni (obr. E.2 normy)



