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Abstrakt

Prispévek se zabyva problematikou dynamického oznacovani poloh v inteligentnich dopravnich systémech.
Tato metoda umoznuje reprezentovat stejné geoprvky v rdznych mapach, v rGznych aplikacich a na
odlisnych SW/HW platformach. Dynamicky oznacena poloha je vytvofena jako soubor informacnich prvkd,
které obsahuji body a jim pfislusejici atributy. Ke kazdému bodu pfitom mUize byt pfipojen jeden nebo i vice
atributd. Standardizaci dynamického oznacovani poloh se zabyva norma ISO 17572-3 Inteligentni dopravni
systémy (ITS) - Oznaceni poloh pro geografické databaze — &ast 3: Dynamické oznacovani poloh
(dynamicky profil). Pfispévek rozvadi a aktualizuje informace poskytnuté v extraktu [5] navrhu technické
normy 1SO.17572-3.

Abstract

The paper deals with the dynamic location referencing in intelligent transport systems. This method allows
representing the same spatial objects in different maps in different applications and on different
software/hardware platforms. The dynamically referenced location is formed as a set of information
elements, which contain the points and their corresponding attributes. For each point, one or more attributes
can be connected to it at the same time. By standardising dynamic location referencing is engaged in ISO
17572-3 Intelligent Transport Systems (ITS) - Marking positions for geographic databases - Part 3: Dynamic
location referencing (dynamic profile) [3]. The paper provides updated information about draft ISO 17572-3
presented in the extract [5].
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uvoD

Popisu dynamickych oznacdovani polohy se vénuje norma ISO 17572-3 Oznacovani poloh pro geografické
databaze - Cast 3, ktera je souclasti sady tfi norem zaméfenych na oblast naviga¢nich a lokalizacnich
systém( a souvisejicich aplikaci. Jeji uplatnéni nalezneme zejména v oblasti naviganich a lokacnich
systém(, poskytovani dopravnich sluzeb, dopravniho zpravodajstvi a v systémech fizeni dopravy.

Tato tfeti Cast normy je vénovana popisu metod dynamického oznadovéani poloh a pfedem kédovanych
oznaceni poloh. Tyto metody jsou uzivany ve vozidlové navigaci a v naviganich produktech spoleénosti
TomTom, Nokia, apod. Stejné tak v loka¢nich produktech Fady jinych dodavatelu.

Jedna se zejména o metody podporujici dynamickou formu navigace, tedy o poskytovani dopravnich zprav
v realném Case. Z tohoto pohledu je norma vhodna i pro tvirce &i provozovatele dopravnich informacénich
center, spravce vyznamnych dopravnich objektl (tunelové stavby, dalni¢ni stavby apod.).

Norma vytvafi zaklad pro on-line aktualizaci mapovych podkladu. V této souvislosti vychazi z vysledku
mezinarodniho vyzkumného projektu AGORA (tento dvoulety evropsky projekt byl zahajen v roce 2000 pod
zastitou ERTICO).
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Tato norma pfinasi popis sou€asnych technologii v oblasti poskytovani aktualnich dopravnich informaci, jako
jsou metody VICS! ¢i RDS/TMC.

1. CILE A POZADAVKY PRO METODY OZNACOVANI POLOH

Norma ISO 17572 je ¢lenéna do tfi samostatnych &asti: ¢ast 1: VSeobecné pozadavky a konceptualni
model, ¢ast 2: Pfedem kdédované oznacené polohy [2] a ¢ast 3: Dynamicky oznacené polohy. Treti Cast
normy specifikuje metodu DLR (Dynamic Location Referencing) také znamou jako AGORA-C (jedna se o
rozSifeni metody ,,On-the-fly* s cilem snizit velikost pfenasené polohové zpravy na zakladé logického modelu
a fyzického formatu pfi zachovani 95% uspésnosti lokalizace), ktera je zavisla na specifickych atributech
dostupnych v béznych mapovych databazich.

Tato metoda je vhodna pro systémy, které maiji fyzicky format zalozeny na GDF (Geographic Data Files).
Metoda vychazi z pfistupu aplikace v realném ¢ase k plvodnim nebo prelozenym hodnotam pfislusnych
atributd z vlastni digitalni mapy. Metoda DLR byva také nazyvana “on-the-fly referencing”, protoze umisténi
referen¢niho kddu muze byt okamzité vymazano, jakmile je interni definice umisténi dekédovana.

Podrobny popis je uveden v normé 1ISO 17572-1:2014 [1]. Pfehled metod oznacovani poloh je uveden v
normé 17572-1:2014, pfiloze B.

2. KONCEPTUALNi DATOVY MODEL PRO METODY OZNACOVANIi POLOH

Pfiklad uziti konceptualniho datového modelu je uveden na obrazku 1. Logicka struktura dynamickych
oznaceni poloh (DLR) je popsana v souladu s pravidly TPEG2 (protokol pfenosu dat zalozeny na jazyce
UML transport protocol experts group).

Obecné jsou v této normé specifikovana data ulozena ve zpravé podle metody AGORA-C. Rovnéz je zde
obsazen format kédovani soufadnic a vyznam jednotlivych hodnot atribut(. Nasledujici obrazek 1 popisuje

explicitniho nebo implicitniho kédovani oblasti.

class DLR1LocationReference /

DLR1LocationReference

+ wversdon: IntUnTi

«OrderedComponentGroup»

+ linearLocation: LinearLocation [0..1]

+ explidtAreaLocation: ExplicitAreaLocation [0.1]
+ implicitArealocation: ImplidtAreaLocation [0..1]

“////

~

LinearLocation

-

-

ra

T
|
|
|

V

.

ExplicitAre aLocation

ImplicitAreaLocation

Obr. 1. ,Zasobnik" dynamicky oznagenych poloh, AGORA-C

3. SPECIFIKACE DYNAMICKY OZNACOVANYCH POLOH

V ramci specifikace dynamicky oznaCovanych poloh jsou popsany zakladni stavebni bloky oznaCovani
poloh, atributy, relacni vztahy bodl a seznam typa atributd.

3.1 Zakladni popis

Koncept DLR je navrzen tak, aby vyrovnaval odliSnosti, které mohou nastat mezi mapou vysilaciho systému
(kédovaci Casti) a mapou pfijimaciho systému (dekddovaci €asti). Tyto rozdilnosti v mapé mohou byt

L VICS (vozidlovy informa&ni a komunikaéni systém) byl vytvofen pro uéely digitélnich mapovych databézi
jako zaklad pro poskytovatele mapovych dél k zac¢lenéni odliSnych mapovych identifikatort do jejich
viastnich digitéalnich map. Digitalni mapovy zaklad na nulté arovni tvori uzly a linie, které pokryvaji celou sit
mistnich komunikaci viastnich digitalnich map.



GIS Ostrava 2017 22.—24. 3. 2017, Ostrava

systém pouzivad mapu od jiného poskytovatele.

Koncept definuje dva stavebni bloky:
- Zakladni oznaceni polohy (Location reference core)

- Rozsifené oznaceni polohy (Location reference extension)

Na strané pfilemce systém potfebuje rekonstruovat polohu na zakladé oznacené polohy, tak jak bylo
zamySleno na strané vysilate. Pravidla pro koédovani poskytuji potfebnou sémantickou podporu jak pro
vytvoreni lokalizaéniho kddu na strané vysilace, tak i interpretaci tohoto kddu na strané pfijimace.

Mezi zakladni stavebni prvky metody oznacovani polohy patfi body a atributy.

3.2 Atributy

Norma pfinasi soupis definovanych typl atributl pro dynamické oznaceni polohy a jejich mozné hodnoty.
Lze si povSimnout, Ze nékteré atributy jsou vztazeny k bodlim a jiné k ¢astem silniéni sité pozemni
komunikace mezi témito body. Pro pfiblizeni uvedme pfiklad téchto typl atributd.

a) Funkeéni tfida pozemni komunikace (PK)
GDF definuje tento atribut za u¢elem pfifazeni dllezitosti daného Useku PK, jez pIni v ramci celé sité PK.
— hlavni silniéni tahy: nejdllezit&jsi silnice v dané siti PK
— silnice prvnich az osmych tfid
— silnice devatych tfid: nejméné dUlezité silnice v dané siti PK
b) Atribut sméru jizdy v bodé

Tento atribut pfedstavuje dalSi upfesnéni orientace sméru jizdy. Atribut nabyva hodnoty 1 (true) v pfipadé,
Ze je smér jizdy nedefinovany ¢i obousmérny. V pfipadé, ze je smér jizdy opacny, nabyva hodnotu nula
(false).

¢) Indikator paralelnich pruhu

V pfipadé, Ze mame vice soubéznych jizdnich pruhl ve stejném sméru jizdy, které se nedaji rozlisit pomoci
pfedem danych pravidel, tak je vtomto pfipadé vyuzivan tzv. indikator paralelnich pruh( k rozlieni
jednotlivych €asti pozemni komunikace. Indikator paralelnich pruh( je stanoven v horizontalnim i vertikalnim
sméru a definuje pofadi a ukazatel jizdniho pruhu, ve kterém se objekt nachazi. RozSifeni implicitni hledané
oblasti zajisti, Ze pozemni komunikace majici SirSi hranice nez je prohledavana oblast (specifikovana
parametrem Dsearch_area), zahrne veskerou skladbu jizdnich pruhu, obrazek 2.

nezahrnuty z divodu
opacného sméru

D

2. jizdni pruh
1 . jizdni pruh

search_area

Obr. 2. PFiklad indikatoru paralelniho jizdniho pruhu

4. PRAVIDLA KODOVANI

Celkem se jedna o 42 pravidel. Pravidla kdédovani jsou rozdélena podle pfislusnosti k funkci lokaéniho
referenéniho systému. Pro vyuZiti v inteligentnich dopravnich systémech poskytuje zékladni oznaceni poloh
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kompletni a dostate€nou mnozinu pravidel pro vSechny pfipady lokace. RozSifena ¢ast pak doplriuje pravidla
uzivana pro cilové lokality. Kazdy bod vyuzity pfi oznaceni polohy mize obsahovat doplrikové atributy pro
zvyseni pfesnosti.

Priklady pravidel

Pravidlo 13

Pokud koncovy bod resp. poéateéni bod odkazované polohy je vzdalen méné nez vzdalenost stanovena
parametrem Dsearch_area na trase nachazejici se na dané silni¢ni siti pak z kfizeni, které neni soucasti
polohy (napfiklad z bodu kfizeni ktery je vybran na zakladé pravidla 12 [5]), ve sméru stanoveni polohy resp.
v opacném smeéru musi byt tento bod kfiZzeni zahrnut do oznacgeni polohy jako koncovy resp. po¢ateéni bod.
Obrazek 3 ukazuje priklad jak je méfFena vzdalenost od pocatku a konce odkazované polohy. Vzdalenost
mensi nez je hodnota Dsearch_area vyvola vlozeni bodu kfizeni jako prvniho bodu ozna&eni polohy.

krizeni vloZzené k oznaceni
polohy jako bod kfizeni
4

krizeni

/ vzdalenost na trase
=2 D

’_-- search-area

vzdalenost na trase

< * -
Dsearch area odkazovana poloha

(napf. dopravni kongesce)

oznaceni polohy které
bude zakddovano

Obr. 3. Pfiklad implementace pravidla 13

Pravidlo 18

Usek oznagené polohy mezi nasledujicimi trasovymi body by mél byt klasifikovan shodné&, pokud jsou
splnéna nasledujici tfi kritéria:

1. Délka useku nesmi pfesahnout dvojnasobek vzdalenosti mezi dvéma naslednymi trasovymi body na
hlavni kruznici (to reprezentuje nejkratSi trasu mezi dvéma body umisténymi na kruhové plose)

3. Jaké&koli jind alternativa pro zcela odlidnou trasou (s vyjimkou pocCate¢niho a koncového bodu) pro
jednotlivou €ast nebo cely usek musi mit vahovy faktor vzdalenosti alespori 0 25% Vvé&tsi nez je vahovy faktor
¢asti navrzené puvodni alternativou

Obrazek 4 reprezentuje tfeti podminku tohoto pravidla. Cerné zvyraznéné body v rdmci zobrazené silniéni
sité znazornuji jednotliva kfizeni. Pro kazdy usek od A do F, musi mit jakykoli jiny alternativni usek B-D-E,
ktery neprochazi pfes €asti trasy vymezené body A-B-C-E-F vahovy faktor vzdalenosti alespon o 25% vyssi
nez plvodni zamysSleny Usek.
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oznaceni polohy trasy

A: pocatek
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F: konec
uzavieno pro druhou trasu
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druha trasa zcela rozdélena, 25% vyssi vahovy faktor vzdalenosti

Obr. 4. llustrace pravidla 18 — ¢ast 3

5. SPECIFIKACE LOGICKEHO DATOVEHO FORMATU

Tato specifikace je rozdélena do péti ¢asti popisujicich minimalni pozadavky v pfipadé, ze je vyuzit fyzicky
format, jez neni popsan v informativnich pfilohach normy ISO 17572-3. Tato specifikace dava nalezity
pfehled vSech dat potfebnych pro rdzna pravidla definovana v této normé. Data jsou dale délena do tfi
zakladnich typu: bodd, atribut a jejich vzajemnych vztah(. V pfipadé bodu nestaéi pouze ulozit souradnice
téchto bod, ale i jejich odpovidajici pofadi korespondujici jejich topologické poloze v redlném svété. Body a
useky PK jsou nositeli atributd, jez je odliSuji od ostatnich sousednich usekl PK. Z toho divodu musi byt
mozné ukladat atributy rGznych typd definovanych normou ISO 17572-3. Pfedpoklada se, ze dynamické
oznaceni polohy obsahuje vice nez jeden bod &i usek PK.

5.1 Privodce kédovanim pro dynamicky ozna¢ené polohy

Tato pfiloha normy ISO 17572-3 pomaha implementovat metody oznaceni poloh co nejjednodusSim
zpusobem. Pro tento Ucel jsou poskytnuty pomocné informace a postupy kédovani zalozené na pravidlech
popsanych v této normé. Tyto postupy mohou byt vyuzity jako zaklad pro vyvoj kdédovacich algoritmu.
Metody oznaceni poloh zohledriuji ve svych pravidlech kategorizaci s vy$8i shodou mezi rdznymi 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 1 poskytuje vyklad v pravidlech pro uzZivané funkéni tfidy pozemnich
komunikaci.

Tab 1. Popis interpretace funkéni tfidy pozemni komunikace

funkéni tfida hlavni PK silnice prvni tfidy  silnice druhé tfidy  silnice tfeti tfidy
PK
interpretace spojeni zemi i narodni hlavni PK  narodni PK nebo ostatni PK
popisu metropolitnich spojujici centra, dalnice
oblasti, zejména zejména se
se sméroveé sméroveé
oddélenymi oddélenymi
jizdnimi pruhy jizdnimi pruhy

5.2 Specifikace komprimovaného datového formatu

V pfipadech pfenosu velkého mnoZstvi dat v jednom paketu oznadlujicich polohu, pfichazeji v tvahu dalSi
pozadavky. To vede ke snaze redukovat celkovou velikost dat na pfiméfenou hodnotu. Experimenty s
oznacenim polohy ukazaly, Ze jednim z vhodnych pfistupll takového feSeni je kédovani vdech pozemnich
komunikaci sité PK do jednoho paketu. Ziskani homogenni mnoZiny dat velmi efektivni komprimaci pak
pomaha k vyrazné redukci velikosti pfendSenych dat. Norma popisuje jen binarni datové formaty. Je zde
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vychazeno ze specifikace komunikace mezi centry a termindly jako jsou vozidlové jednotky, kde je
zohlednéna mala kapacita pfenosového média v podobé rozhlasového vysilani.

Jak je znazornéno na obrazku 5 proces kédovani a dekddovani je realizovan ve dvou krocich. Jak po&atecni
vstupni data na strané kodéru tak koneCna vystupni data na strané dekodéru pFedstavuji tvar popsany
soufadnicemi jednotlivych liniovych prvkl ve formé fetézcl soufadnic.

kodér dekodér
[ komprimace] [dekomprimace] .
o - P - zem. &
—— — —— 4 zem.d. ) zem. 5./
zem. 5./ .
zem. 8./
soufadnice soufadnice iy zem. d.
" n Zem. s. 7em. £,
"shape data" shape data rem. o zem. d.;’
] soufadnice "shape data”
1 - o
C — |

proces spolecné proces
prevzorkovani (En) parametry | |pfevzorkovani (De)| poé. bod
_T 1 . zem. 5./ absolutni
T T L ‘—|—|'—'*:—_~: zem. d. thel
'

uhlovy ukazatel dhel

uhlovy ukazatel
¥ elka %x

n " .
___siagdati___ shape data" ofevzor- thel Lihel UhEIukazatel dhel
- = - — kowani
Ghlovy ukazatel "shape data”
VILC spolefné VLC
proces (En) parametr':’* proces (De)

[:::: — [ N

komprimovana data mprlmovana data

—_— — —

|:[-'j| vysilani ,J

Obr. 5. Proces komprimace a dekomprimace

V prvnim kroku je upraven vstupni tvar trasy a pfili§ podrobné informace jsou odstranény. Tento krok je také
oznacovan jako "proces pievzorkovani". Vysledkem tohoto kroku je nahrazeni soufadnic popisujicich tvar
trasy Uhlovym ukazatelem sloZzenym z mnozstvi Uhld a pfisluSnych ukazatel(. Tim vznikne format vhodné;si
pro komprimaci.

Ve druhém kroku je sniZena redundance datové struktury prostfednictvim komprimacniho algoritmu
kédovani s vyuZitim entropie polohovych dat. Tato metoda je také oznalovéana jako "Variable-Length-
Coding" (VLC - kédovani s proménnou délkou slov). Vystupem této metody je vystup ve formé
komprimovanych dat. Na strané dekodéru je proces pfevzorkovani a VLC kdédovani realizovan jako
obraceny konverzni proces. Proces kddovani a dekédovani vyuziva stejné parametry pfevzorkovani.

6. ROZSIRENi SPECIFIKACi MAPOVE DATABAZE PRO LOKALNi DYNAMICKOU MAPU V RAMCI
APLIKACi KOOPERATIVNICH ITS SYSTEMU

Funkéni pozadavky a datovy model pro vozidlovou navigaci jsou jiz definovany v technické specifikaci
ISO/TS 20452 Pozadavky a logicky datovy model pro format fyzického ukladani dat (PSF) a rozhrani
aplikaéniho programu (APIl) a logicka organizace dat pro PSF pouzivana v inteligentnich dopravnich
systémech. Nicméné mapové vztazené funkéni pozadavky, datovy model (logicky datovy model/logicka
organizace dat) a datové prvky potfebné pro lokalni dynamické mapy kooperativnich ITS sluzeb, které jsou
obsahem této technické specifikace, doposud definovany nebyly. Technicka specifikace se zaméfuje na
datové prvky statické povahy. Za u¢elem pInéni planovaného poZadavku smérnice M/453 vydané Evropskou
komisi, je rozsah tohoto navrhu omezen na vydani technické specifikace pro lokélni dynamické mapové
komponenty normy ISO 14296 RozsSifeni specifikaci mapové databaze pro aplikace kooperativnich ITS
systému.
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Tato specifikace mize pomoci vyvojafiim kooperativnich ITS aplikaci, ktefi budou mit prospéch z
dostupnosti normalizovaného datového modelu a datovych prvkd. To umozni vyvojafim novych produktt a
sluzeb zkratit ¢as mezi vyvojem a uplatnénim na trhu. Obsah tohoto dokumentu koresponduje s obsahem
dokumentu ISO 14296, jez byl schvalen v dubnu 2011. Tato technicka specifikace poskytuje s mapou
souvisejici funkéni pozadavky, datovy model a datové prvky pro lokalni dynamickou mapu pro ty aplikace z
oblasti kooperativnich ITS aplikaci, které vyzaduji informace odvozené z mapovych databazi. Tato technicka
specifikace vyuziva UML k vyjadfeni specifickych vztahl(. Grafické prvky jsou vyuzivany k vyjadreni
specifickych vazeb a strukturnich vztahlG. Plnou definici Ize nalézt v ISO/IEC 19501:2005 Oteviené
distribuované zpracovani, UML. Tato technicka specifikace podporuje zakladni mnozinu aplikaci
kooperativnich systému, sluzeb podporujicich fizeni a navigaénich sluzeb.

6.1 Funkéni pozadavky

Zakladni funkce jsou shodné s dokumentem ISO/TS 20452:2007 ¢lenény do Sesti oblasti: zobrazeni mapy,
stanoveni polohy, planovani trasy, privodce trasou, pfistup k informacim o sluzbach a zajmovych bodech
POI (Point of interest) a pfifazeni adresy. Ostatni funkce jsou nové definovany touto technickou specifikaci.

a) Zobrazeni mapy
Funkce Zobrazeni mapy je pouzivana k zobrazeni mapy urcité geografické oblasti. Aplikace muze zobrazit
mapy koncovému uzivateli, ale také pfijimat od koncového uzivatele vstup oznacujici polohu zobrazené
mapy.

b) Stanoveni polohy

Funkce Stanoveni polohy je pouzivana k uréeni polohy vozidla, napfiklad zemépisnou Siftkou a zemépisnou
délkou entity silniéni sité nebo pro pfizplusobeni polohy na mapu ,Map Matching“. Map Matching je metoda
ur€ujici, kde se navigacni systém na silni¢ni siti pohyboval a to na zakladé pfedchazejici polohy navigaéniho
systému a dat o pohybu naviga¢niho systému z externich vstupl. Metoda umozniuje zpfesnit geo-lokalizaci
na pozemnich komunikacich.

c) Planovani trasy

Funkce Planovani trasy je pouzivana pro stanoveni trasy z jedné uzivatelsky definované polohy do jiné.
d) Prdvodce trasou

Funkce Priivodce trasou je pouzivana pro generovani instrukci pro nasledovani trasy.
e) Pfistup k informacim o sluzbach a zajmovych bodech POI

Funkce Pfistup k informacim o sluzbach a zajmovych bodech (POI) poskytuje pfistup k datim, ktera jsou
bézné uzivana jako poCatky nebo cile tras a které obsahuji informace uzitené pro cestujici. Sluzby
reprezentuji polohu na trase, ktera je znama spiSe svym jménem nez svou adresou. Sluzby zahrnuji
komeréni sluzby pro cestujici, jako jsou hotely, restaurace a Cerpaci stanice pohonnych hmot. Sluzby také
zahrnuji polohu nebo zajmové body pro cestujici, jako jsou narodni parky, narodni pamatky &i turistické
zajimavosti. Sluzby mohou byt uspofadany podle typu (napf. letisté, centra mést, hotely) a mohou nést rGizné
informacni atributy (napf. hodnoceni, druh gastronomické kuchyné, pfijem kreditnich karet).

e Pfifazeni adresy
Tato funkce se pouziva pro pfistup k datim uzivanym k ur€ovani poloh, jak v redlném prostfedi, tak pfi jejich
datové reprezentaci v mapé.

e Podpora jizdy

Funkce Podpory jizdy je pouzivana k poskytovani informaci pro podporu bezpecné jizdy.

6.2 Logicky datovy model

Celkovy model znazornény na obrazku 6 pfedstavuje vztahy mezi niZze popsanymi objekty datového modelu.
Tento celkovy model je zalozen na ISO/TS 20452. Obsahuje nasledujici entity: doprava, kartograficka mapa,
pfifazeni adresy, sluzby/POI, dynamické dopravni informace.
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Obr. 6. Celkovy model

e Doprava

Objekt Doprava je navrzen tak, aby podporoval kooperativni ITS.

Doprava obsahuje silniéni data, topologické uspofadani silni¢ni sité€ a navadéni na trasu.
e Kartograficka mapa

Kartografickd mapa je slozena z grafického pozadi a grafického textu.
e Sluzby/POI

Sluzby/POl jsou definovany sluzbami v ISO/TS 20452. Nicméné sluzby/POI jsou v této specifikaci slozeny ze
sluzeb a referenéniho bodu sluzby/POI.

e Pfifazeni adresy

Pfifazeni adresy je v ISO/TS 20452 slozeno z mista, nazvu naviganiho geoprvku, useku pozemni
komunikace, vedlejSi pozemni komunikace, propojeni a postovniho smérovaciho €isla. Nicméné v této
specifikaci pfifazeni adresy obsahuje misto a referen¢ni bod mista.

e Dynamické dopravni informace

Dynamické dopravni informace jsou vyuzivany k poskytovani informaci o dopravnich podminkach v redlném
Case. Tyto podminky mohou byt vyuzity pfi dynamickém vypoctu trasy, podpofe jizdy a ve spolupracujicich
sluzbach ITS. Navic mohou byt tyto dopravni informace zobrazeny jen jako informaéni podklad spole¢né s
ostatnimi funk&nimi zobrazenimi mapy.

Zakladni entitou dynamickych dopravnich informaci je dopravni poloha. V redlném svété to mize odpovidat
poloze oblasti, linearni poloze, napf. useku pozemni komunikace, nebo poloze bodu, napf. poloze kfizeni na
pozemni komunikaci.

6.3 Prehled prikladd vyslednych sluzeb

Norma CSN P ISO/TS 17931 Rozsiteni specifikaci mapové databaze pro lokalni dynamickou mapu pro
aplikace kooperativnich ITS systém( [4] pfinasi Ctyfi zakladni pfiklady informaci: informace o pozemni
komunikaci, informace z okoli vozidla, fizeni vozidla a dopravni informace. Pfikladem informace o jizdnim
pruhu, obr. 7 mize byt zprostfedkovani informaci o pozemni komunikaci s jizdnim pruhem pro otaceni
vozidel, ktery je navrzen pro zménu sméru jizdy za ucelem zmirnéni dopravni kongesce.
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Obr. 7. Informace o jizdnich pruzich

Pfiklad informace o dopravni zéné, obr. 8 predstavuje systém, ktery muize nabizet Fidi¢i informace o
momentalnim vyuziti mistni pozemni komunikace, napfiklad o rozdéleni pozemni komunikace na Cast
vyuzivanou chodci a ¢ast vyuzivanou vozidly, za ucelem zvySeni bezpecnosti Zakl a déti pfi cesté do Skoly.
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Obr. 8. Informace o dopravni zéné
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