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V poslednich letech si jisté kazdy povSiml vyznamného nérustu telematickych aplikaci v doprave.
Tento néarust klade neustéle vétsi pozadavky na elektronické systémy ve vozidle, ale i na dopravni
infrastrukturu vlastni.

Jednim ze zékladnich predpokladi pro takovyto vyvoj je existence digitdlnich mapovych podklada
a na to uzce navazujici definice jednotného standardu umoznujiciho vyménu dat, jejich vizualizaci
a odpovidajici archivaci. Snad ani nemusi byt zduraznovano, ze toto vSe je realizovano s cilem
podporit bezpec¢né a rychlé rozhodovani ridice. S timto cilem byl také realizovan projekt NextMAP,
jehoz dosavadni vysledky bych velice rad ve struc¢nosti priblizil.

Jedna se o spolecny projekt ERTICA a spolecnosti Navigation Technologies, TeleAtlas, BMW Group,
Daimler Chrysler, Jaguar, Fiat a Renault. Dvoulety projekt byl zapocat v lednu 2000, pricemz

v soucasné dobé je k dispozici zavérecny navrh verze 1.6 z brezna 2002. Vedoucim projektu je Jean-
Charles Pandazis (Ertico). Celkové naklady na projekt dosahuji 1.8 M EUR, z toho polovina byla
hrazena z fonda EU.

Predmétem projektu je posoudit technickou a ekonomickou proveditelnost rozsirenych formata
mapovych databazi a posoudit vyhody pro ITS (Intelligent Transport Systems) vozidlové systémy
a zejména pak dopad na ADAS (Advanced Driver Assistance Systems).

Zpracovavany dokument velice Uzce navazuje na vytvareny standard GDF (Geographic Data Files),
jez byl ve strucnosti predstaven ¢tenarum Silniéniho obzoru v ¢. 7/2001. Dokument NextMAP tento
standard rozsiruje o dalsi aspekty vyuzitelné v dopravné-telematickych aplikacich:

 Topologicky liniovy model a souvisejici geometricka zpresnéni

e Atributy a relacni vztahy mostnich a jinych ,nadzemnich” silni¢nich konstrukci
e Rizen{ dopravy pomoci SSZ (svételného signalizaéniho zaf{zeni)

e Regulace rychlosti

e Tramvajova krizeni; Prechody pro pési;...

Topologicky liniovy model

Predmeétem topologického liniového modelu je presentovat topologické liniové informace

v digitélnich silni¢nich databézich. V navrzeném datovém modelu jsou liniové informace prirazeny
silni¢nim prvkum ve formé jednoduchych ¢i slozenych atributu. Jednim z takovychto atributt je
,PocCet jizdnich pruhu”. Dalsi informace o jizdnim pruhu jsou popsany atributem ,Lane Info”.
Podatributy tohoto atributu jsou:

« Direction Category - je stanoven v souladu s odpovidajicim vodorovnym dopravnim znacenim
(Sipka vlevo,...)

e Width - stanovi Sitku jizdniho pruhu v cm

e Lane Type - specifikuje typ jizdniho pruhu (odbocovaci, pripojovaci,...)

« Divider - stanovuje typ pouzité stredové délici ¢ary. Je slozen z dal$ich atributt: Divider
Marking, Divider Colour, Divider Impact.

Topologicky liniovy model je zndzornén na obr. 1.
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Obr. 1: Topologicky liniovy model zndzornény pomoci NIAM modelu (Nijssens Information Analysis
Method)

Geometrické charakteristiky liniovych modelu:

Mezi geometrické aspekty popisujici liniové geoprvky patri zejména stredova délici ¢ara. Vyrazna
pozornost je vénovana pozadované absolutni geometrické presnosti.

Tabulka 1 prindsi informativni hodnoty pozadavku kladenych na digitalni mapové podklady (pro
ucely varovnych a informacnich systému).

Tab. 1: Pozadavky kladené na digitalni mapové podklady
Generace map

Pozad digitalni ¢ podklad
ozadavky na digitalni mapoveé podklady 2000 2004 2008 2012

Polohova presnost +/-15m+/-4m +/-1m +/-0.1m
Geometricka presnost 5-25m 4m 1m 0.1m
Doplnkové informace:
- Objekty v mapé 5-25m4-10m1-4m 0.1-1m
- Uli¢ni informace - 4-10m1-4m 0.1-1m
- Dopravni regulace a znaceni - 4-10m1-4m 0.1-4m

Priklad prechodu stredovych délicich car v oblasti odbocCovaciho a pripojovaciho jizdniho pruhu je
znazornén na obrazku 2.
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Obr. 2: Priklad prechodové oblasti pri zméné jizdniho pruh - datovy model

V tabulce 2 je znazornén priklad navrzenych atributi definovanych pro topologicky liniovy model.

Tab. 2: Priklad navrZzenych atributt definovanych pro topologicky liniovy model

Nazev atributu

Number of Lanes
(Pocet j. pruhti)
Lane Info
(Informace o jizdnim
pruhu)

Lane Type
(Kategorie jizdniho
pruhu)

Width
(Sitka)

Direction Category
(Smér)

Lane Divider Colour
(Barva délici ¢dry)
Divider Marking
(Typ délici ¢ary)

Vehicle Type
(Typ vozidla)

Typ
Ciselny

Slozeny

Kod

Ciselny
(cm)

Kod

Kod
Kod

Kod

Obor hodnot

Integer

1 = vyhrazeny jizdni pruh (sanitni vozy,

policie,..)

2 = pripojovaci/odboc¢ovaci pruh
3 = radici

4 = odstavny

5 = predjizdéci

Integer

0 = zadny smér nevyhrazen

1...7 = reservovano
8 = rovné

32 = vpravo
128 = zpét
512 = vlevo,...

Kombinace je mozn4, pr. znaceni rovné

a vlevo muze byt ulozeno jako 520

(84+512).
1 = bhila
2 = 7luta

0 = zadné znaceni
1 = prerusSovana cara

2 = dvojita souvisla Céra,....

0 = vSechna vozidla
11 = osobni vozidla

12 = residentni vozidla ...
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Poznamka

viz GDF3.0 & 4.0

nové

nové

viz GDF3.0 & 4.0

viz GDF3.0 & 4.0;
rozsireno

nové

nové

viz GDF3.0 & 4.0
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Atributy a relacni vztahy mostnich a jinych ,,nadzemnich” silni¢nich
konstrukci

Jedna se o silni¢ni prvky jez jsou zcela situovany pod silni¢ni mostni konstrukci (viaduct,...), jejichz
Sirku miizeme povazovat za nevyznamnou. Jednim z takovychto atributi popisujici zminény silni¢ni
prvek je ,Structure Abutment” (mostova podpéra resp. nosnik), jez se s ohledem na vlastni lokalizaci
mize vyskytovat opakované. V tabulce 3 jsou uvedeny priklady navrzenych atributu.

Tab. 3: Navrzené atributy popisujici informace o mostnich ¢i jinych nadzemnich konstrukcich
Nazev atributu Typ Obor hodnot Poznamka

0 = Silni¢ni prvek neni umistén pod silni¢ni

Road Under Structure ,
2d konstrukci

(Vozovka ROd siinicnt Ko 1 = Silnicni prvek je zcela umistén pod silni¢ni hove
konstrukci) ,

konstrukci

1 = mostova podpéra vlevo od silniéniho prvku
Structure Abutment Kéd 2 = mostova podpéra vpravo od silnicniho prvku nové

3 = komunikace rozdélena castmi mostové
podpéry

(Mostova podpéra)

Realny priklad mostni konstrukce je zndzornén na obrazku 3.
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Obr. 3: Redlna situace pripadu Vozovka pod silni¢ni konstrukci, Praha 9
Silnicni konstrukce situované podél komunikace:
Jedna se o svislé dopravni znaceni (jejich nosné konstrukce) jez zcela i castecné zasahuji do

silni¢niho profilu, 1avky pro pési, zelezni¢ni ¢i silniéni mosty jejichz $itku muzeme povazovat za
nevyznamnou.
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Obr. 4: Priklad realného umisténi dopravnich informacnich tabuli a odpovidajici representace
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v databazi, Praha 9
Rizeni dopravy pomoci SSZ

V ramci datového modelu rizeni dopravy pomoci svételného signalizaéniho zarizeni jsou
specifikovany dopravni sméry jez prislusi jednotlivym svételnym néavéstidlim, vlastni poloha
néavéstidla a silni¢ni prvek z jehoz sméru ridi¢ k dané kiizovatce prijizdi. Priklad navrzenych atributt
definovanych pro potreby rizeni SSZ je obsazen v tabulce 4.

Tab. 5: Atributy popisujici informace o SSZ
Nazev atributu Typ Obor hodnot Poznamka

1 = napravo od komunikace
2 = nalevo od komunikace
Road Furniture Position , + 4 = nad komunikaci

(Pozice SSZ) Kod Kombinace je moznd, pr. umisténi SSZ hove

vpravo nahore nad komunikaci muze byt

uloZeno do databaze jako 5 (= 1+4)
Direction Category L viz GDF3.0 & 4.0;
(Smeér) Kod viz tab. 2 rozsireno

Na obrézku 5 je zndzornéna realna situace ¢tyrramenné prusecné krizovatky rizené SSZ.
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S5E muite bit uvedeno jako afribuf |, Trafic Light bifo " v zdvorce.

Obr. 5: Priklad rizeni dopravy pomoci SSZ

Dopravni znaceni podél silnicniho télesa vyuziva shodnou filozofii zapisu. Pro tyto ucely je definovan
relacni vztah , Traffic Sign along Road Element”, jez specifikuje spojeni dopravniho znaceni
a prislusného silnicniho prvku. Silni¢ni infrastruktura pak kvalitativné vyjadruje lokalizaci

vvvvv

znaceni do obsahu informace o poloze.
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Regulace rychlosti
V navrzeném datovém modelu je pojem regulace rychlosti popsan nasledovné:

¢ Rychlostni omezeni: redlna hodnota rychlostniho limitu reprezentujici rychlostni omezeni
v meéritelnych jednotkach.

o Casova platnost: specifikuje, kdy rychlostni limit je/neni aktivni (pt. v zims,...)

e Smér: v ramci silni¢niho prvku specifikuje smér, na néjz se rychlostni limit vztahuje

 Typ vozidel: na jaka se rychlostni limit vztahuje

Mérné jednotky (napt. km/h ¢i mph) by mély byt definovany prostrednictvim atributu prislusného
k dané spravni oblasti. Pro potreby popisu proménného dopravniho znaceni (jehoz model je
definovan v rdmci GDF) je navrZeno, aby jednotlivé hodnoty proménného dopravniho znaceni byly
modelovany jako dynamické informace, jez by mohly byt zndzornény v rdmci proménného
dopravniho znaceni.

Navrzené atributy definované pro ucely regulace rychlosti jsou obsazeny v tabulce 5.

ma | = Regulace \ Rrchlostnd
rychlost omezen

Clasova
platnost

Typ
wozidla

Tab. 5: Datovy model Regulace rychlosti

Zavérem tohoto kratkého predstaveni projektu NextMAP zminme vycCet aplikaci jez rozsirené
databaze vyuzivaji (viz. tabulka 6):

Tab. 6: Aplikace vyuzivajici rozsirené databaze
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Aplikace

Automaticka kontrola s ohledem na rychlost a odstup

Adaptivni rizeni (ACC) vpredu jedoucich vozidel

Adaptivni rizeni nastaveni ot
p Dynamické ovladani svétlometl

svétlometu
Podélng Varovné rychlostni systémy Varuji pred prajezdem zatdc¢kou neprimérenou rychlosti
odélné
v g . : Systémy zvysSujici dohlednost v nepriznivych svételnych
rizeni Zlepseni dohlednosti ystemy zvysty Ay p vy y
a klimatickych podminkach
o N . Systémy poskytuji vizualni a akustické informace
Vizualni a akusticka signalizace ystemy b ky, J LT v
S varujici pred vyskytem potencionalné nebezpecnych
mist
Varovné protikolizni systémy  Varuji ridice pred moznosti kolize
Varovéani pred zménou sméru  Varuji ridice pred nezdmérnou zménou smeéru
oy Asistent ,drzeni jizdni stopy”  Napomaha ridi¢i zachovat jizdni drahu vozidla
ricné v ew , f o
M : Y y Informuje ridice o vozidlech v sousednich jizdnich
rizeni Asistent zmeny smeru ,
pruzich
Autonomni rizeni Podporuje plné automatické rizeni
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