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1 Uvod

Tento dokument detailné definuje konkrétni C-ITS sluzby (use case) a jejich scénére, které jsou/budou
feSeny a nasazovany v ramci projektu C-Roads CZ. Dokument vychazi z katalogovych listd, které byly
vytvoreny v rdmci sub-aktivity 2.1 projektu C-Roads CZ (ukol 37.1.3) a na zakladé analyzy stavajicich
standardu a projekt( tykajicich se C-ITS technologii. Tento dokument je pribézné aktualizovan tak, aby
reflektoval zmény v evropskych a narodnich standardech, normach a technickych a funkénich
specifikacich pan-evropské platformy C-ROADS.

Prostfednictvim bezpecnostnich a informacnich C-ITS sluzeb budou fidi¢i informovani o
mimoradnostech spojenych s provozem v okoli vozidla.

Tyto systémy v této fazi implementace aktivné nezasahuiji do fizeni vozidla, pouze poskytuji relevantni
informace, na zakladé kterych fidi¢ nasledné provede nezbytné tkony (napf. snizeni rychlosti, zménu
jizdniho pruhu apod.)

Seznam C-ITS sluzeb, které budou feSeny v ramci projektu C-Roads CZ, byl definovan partnery projektu
na jeho pocatku. Oproti plvodnimu rozsahu sluzeb byl do seznamu navic zafazen UC Electronic
Emergency Brake Lights. Konecny seznam C-ITS sluieb pro detailni zpracovani obsahuje tedy
nasledujici use cases:

. Road Works Warning

. In-Vehicle Information

. Slow or Stationary Vehicle

. Emergency Vehicle Approaching
. Traffic Jam Ahead Warning

. Hazardous Location Notification
o Weather Conditions Warning

o Railway Level Crossing

. Intersection Signal Violation

. Public Transport Preference

. Public Transport Safety

. Electronic Emergency Brake Lights

Nékteré UC spolu souviseji a funkéné se mohou Castecné prekryvat (napf. Hazardous Location
Notification a Weather Conditions Warning, nebo Road Works Warning a Slow or Stationary Vehicle),
avsak z dlivodu rozdilnych scéndri je déleni use cast vychazejici z grantové dohody ponechano.

Tento dokument (,,Use case katalog“) naplnuje kol 37.1.4 stanoveny v projektovém planu projektu C-
Roads CZ.
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1.1 Struktura popisu C-ITS sluzeb

Nazev sluzby dle grantové dohody

Nazev scénare

Kod scénare

Vycet prostredi, pro ktera je dana sluzba urcena.

Prostredi * Dalnice
e Silnice
e  Mistni komunikace
Typ komunikace
Komunikace ° V&V
o |2V
o V2I
Primarné pouzity typ zprav pro danou C-ITS sluzbu
e CAM
e DENM
o |VI
Typ zprav e SPaT
e MAP

Nékteré informace v ramci jednotlivych sluzeb je mozZné prenaset
raznymi typy zprav. V katalogu je vsak vidy uveden pouze primarné

vyuzivany typ zprav.

Skupina uzivatelll vyuZivajici pfinosy dané C-ITS sluzby
e Ridi¢ vozidla
e Cestujici
e Ridi¢ vozidla MHD
e Posadka vozidla I1ZS

e Pracovnici udrzby

Cilovy uZivatel

e Spravce komunikace
e Operator MHD
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Obecné informace

Obecny popis C-ITS sluzby a jejiho fungovani.
Cile sluzby

Vycet ptinosu dané C-ITS sluzby.
Ocekavané chovani uzivatele

Vycet ocekavanych zmén v chovani uZivatele.
Zpusob generovani zpravy

Popis zplsobu generovani C-ITS zprav v moznych situacich relevantnich pro danou

sluzbu.

V této sekci je dalevidy popsana nejkratsi cesta C-ITS zpravy v ramci celého systému
od zdroje zpravy aZ ke koncovému uZivateli (fidi¢i) prostifednictvim infrastruktury ITS-
G5 a zaroven prostrednictvim datovych siti mobilnich operatora pfimo z C-ITS BO.

Dale je zde uveden typovy zdroj informaci pouzitych pro generovani C-ITS zprdv v dané

situaci.

OBU jednotka mUZe navic ve vSech pfipadech C-ITS zpravu obdrZet preposlanim od jiné
OBU/RVU/RSU. Tato moznost obdrzeni zprav vsak neni u jednotlivych situaci explicitné
popsana, nebot preposilani C-ITS zprav mezi C-ITS jednotkami ve vymezené oblasti je
jednou z klicovych vlastnosti celého C-ITS systému (tzv. Geonetworking).

V ndzvu jednotlivych zplGsob( generovani zpravy je uvedeno v jaké ¢asti C-ITS systému
se zprava generuje (tj. OBU/RVU, RSU nebo C-ITS BO) a déle o jakou situaci se jedna.

Scénar

Popis krok( od vygenerovani C-ITS zpravy po interpretaci zpravy fidi¢i pro jednotlivé
situace dané sluzby.

Zpusob zobrazeni informace

Seznam informaci, které mohou byt v rdmci dané sluzby fidi¢i prezentovany.

Spusténi sluzby




-
fo\

St

P ———

Spoluﬁnancovéno Evropskou unii
Nastroj pro propojeni Evropy

Seznam podminek, pfi kterych je spusténa danad sluzba (tj. generovani zpravy, agregace
zprav, aj.).

Aktualizace zpravy
Seznam podminek, pfi kterych dojde k aktualizaci vysilanych zprav dané sluzby.

To jestli je zprava nova nebo pouze aktualizovana OBU jednotka vyhodnoti pomoci
atributu actionld, ktery je pfifazen kazdé udalosti pfi generovani zpravy a sklada se ze
stationld zafizeni, které udalost jako prvni vytvofilo, a pofadového Cisla. Pti aktualizaci
zpravy, se toto Cislo neméni.

Ukonceni sluzby

Seznam podminek, pfi kterych je ukoncena dana sluzba (tj. generovani zprav ukoncujici
platnost vyslanych zprav, ukonceni agregace zprav, aj.).

Pro ukoncovani platnosti DENM/IVI zprav (resp. udalosti, které predstavuji) jsou
vyuzivany dva pfistupy.

Jednim ze zplsobu je vytvareni zprav s nizsi hodnotou atributu validityDuration, kdy
platnost zprdv po opusténi zajmové oblasti postupné vyprchda. Po ukonceni sluzby je
navic jesté vyslana série zprdv upravujici dobu platnosti na minimalni hodnotu.

Druhym pfistupem je nastavovani vyssi hodnoty atributu validityDuration (napt. 3600
s) u jednotlivych zprdv. Pro predcasné ukonceni zpravy je vyslana série zprav
s pouzitym atributem termination, ktery platnost zprdvy okamiité ukoncuje.
Nevyhodou tohoto fesSeni je skutec¢nost, Ze pokud OBU jednotka nezachyti ukoncovaci
zprdvu, povazuje zpravu za platnou po celou dobu jeji pvodni platnosti. Z toho divodu
je upfednostfiovana prvni metoda, kdy jsou jiz od zacatku vysilany zpravy s kratsi
dobou platnosti.

Specifické parametry pouzitych zprav

Seznam atribut(l C-ITS zpravy, které jsou vyuzivany pro danou sluzbu a jejich kratky
popis.

1.2 Vysvétleni pojm0

OBU Komunikaéni jednotka umisténa pfimo ve vozidle. Tato jednotka zajistuje komunikaci
s infrastrukturou a okolnimi C-ITS jednotkami prostfednictvim ITS G5 a/nebo komunikuje




-
fo\

St

e ——

Spolufinancovano Evropskou unii
Nastroj pro propojeni Evropy

napfimo s C-ITS back office pomoci datovych siti mobilnich operatord. Zaroven slouZi uZivateli
v kombinaci s HMI k interpretaci zachycenych C-ITS zprav.

RVU Komunikaéni jednotka umisténda pfimo ve vozidle/voziku spravce silni¢ni infrastruktury. Tato
jednotka zajistuje komunikaci s infrastrukturou a okolnimi C-ITS jednotkami prostfednictvim
ITS G5 a zaroven mlze komunikovat napfimo s C-ITS BO pomoci datovych siti mobilnich
operatord. Zaroven slouZi uzivateli v kombinaci s HMI k interpretaci zachycenych zprav.

RSU Stacionarni komunikacni jednotka umisténa na infrastrukture (sloup VO, portal dopravniho
znaceni, sloup meteohlasky). Tato jednotka obousmérné komunikuje s C-ITS jednotkami ve
svém okoli a zaroveri s C-ITS BO. Nékterd data jsou v jednotce rovnou predzpracovana, predtim
nez jsou odeslana do C-ITS BO.

C-ITSBO | C-ITSBO je centralnim prvkem celého C-ITS systému, kde se koncentruje vétsina dlleZitych dat
(RSU/OBU/RVU/Mobilnich aplikaci), popf. do dopravnich Fidicich center (NDIC, resp. IP).
Komunikace C-ITS BO se vSemi prvky C-ITS systému probiha obousmérné.

Kromé kooperativnich funkci poskytuje C-ITS BO zadklad pro vizualizace, mapy, manualni
vytvareni udalosti (resp. C-ITS zprav), uZivatelsky management, archivaci a dalsi souvisejici
funkce.

HMI Zatizeni vybavené vhodnym SW nastrojem umozZnujici interpretaci ptijatych C-ITS zprav.
Prostfednictvim tohoto zatizeni mlze uZivatel manualné upravovat nebo i vytvaret nové C-ITS
zpravy. HMI mizZe v projektu C-ROADS CZ predstavovat mobilni telefon, tablet, ¢i displej ve

vozidle.
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2 Popis C-ITS sluzeb

2.1 Road Works Warning

2.1.1 Staticky rezim

Road Works Warning
Staticky rezim
RWW_1
Prostredi Dalnice, silnice, mistni komunikace
Komunikace V2V, 12V
Typ zprav DENM
Cilovy uZivatel Ridi¢ vozidla, pracovnici udrzby, spravce komunikace

Obecné informace

Cilem sluzby ,Prace na silnici” (Road Works Warning) je vcasné upozornit fidice na prace na
silnici/dalnici, které probihaji pfed nim na predpokladané trase. Ridi¢i je prezentovéna informace o
rozsahu praci a s nimi spojenych dopravnich omezenich (napf. uzavieni jizdnich pruhd, rychlostni
omezeni) jesté pred tim, neZ je schopen prace fyzicky zpozorovat a uzpusobit tomu svou jizdu. Jedna
se o dopliikovou sluzbu k jiz existujicim informacim o pracich na silnici distribuovanych jinymi kanaly
(rozhlasové dopravni zpravodajstvi, RDS-TMC, atd.), ktera je zamérena na lokalizované konkrétni
informace v blizkém okoli pfislusnych praci. Vyrazné se tim redukuje riziko vzniku nehody na zacatku
pracovnich mist (napf. naraz do zabezpecovacich vozik(), a tim se vyrazné zvysi i bezpecnost
pracovnikld udrzby pohybujicich se v misté praci.

Kvalita této sluzby zavisi na dostupnosti jednotek RSU/RVU v misté praci ¢i jeho blizkém okoli proti
sméru jizdy tak, aby fidice mohla vcas informovat o hrozicim nebezpedi. V zasadé lze jednotku RVU
umistit na vystrazny vozik, zatizeni predbéiné vystrahy (predzvéstny vozik) ¢i pfimo na vozidla
provadéjici udrzbu nebo vyuzit jednotky RSU umisténé na vybaveni infrastruktury v blizkosti
pracovniho mista. Z pohledu fidi¢e neni v téchto dvou variantach prakticky rozdil. Sluzba je tedy
zaloZzena na komunikaci mezi RSU/RVU jednotkou a jednotkou OBU umisténou ve vozidlech, které se
blizi k pracovnimu mistu. Ve vSech pripadech se vsak jedna o docasné statické udalosti, které

dynamicky neméni svou polohu (na rozdil od mobilniho rezimu — viz kap. ¢.2.1.2).
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Cile sluzby

e Zvyseni bezpecnosti a snizeni rizika nehod

e Zvyseni informovanosti fidica

e Zvyseni komfortu jizdy

e Zvyseni bezpecnosti pracovnikd udrzby silnic
e Efektivnéjsi fizeni dopravy

Ocekavané chovani uzivatele

e ZvySenad ostrazitost
e PrizplGsobeni rychlosti jizdy
e Zména jizdniho pruhu

Zpusob generovani zpravy
Rozsah a presnost informaci poskytovanych uvnitt varovnych zprdv v ramci sluzby RWW zavisi na zdroji

informaci a zplsobu generovani zpravy. Déleni zplsobu generovani zprav v rdmci sluzby RWW je
nasledujici:
A. V RVU jednotce — bez spojeni s C-ITS BO
Varovné zprdvy jsou generovany a vysilany pfimo RVU jednotkou instalovanou napf. na
zabezpecovacim voziku/vozidle udrzby. PFi tomto reZimu jsou vysilany pouze informace, které

ma RVU jednotka k dispozici bez pfipojeni na C-ITS BO (tzn. informace, které automaticky
detekuje - poloha, smér, typ udalosti, poloha svételné Sipky, aj.)Vysilani zpravy je pripadné

mozné validovat prostfednictvim HMI zatizeni ve vozidle ¢i voziku.
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I Mobilni sit
b Ts-es
- Obecne ] J__

Integradni platforma

telekomunikaénf & g |
spojeni -

=]
Primarni tok informaci C-ITS back-office

— — - Vedlejsi tok informaci

Obrazek 1: Schéma fungovani sluzby RWW - staticky rezim (RVU- bez spojeni s C-ITS BO )
B. V RVU jednotce —se spojenim s C-ITS BO

Varovné zpravy jsou generovany RVU jednotkou v zabezpedovacim voziku/vozidle udrzby. Pro
generovani zpravy jsou pouzity informace, které jsou vyéteny pfimo z voziku/vozidla, ale také
doplnujici informace z C-ITS BO (pocet jizdnich pruh(, rychlostni omezeni, poloha v ramci
jizdnich pruh(, aj.) Kompletni zprava je navic kdispozici v C-ITS BO, ktery zpravu dale
distribuuje do patfi¢nych RSU/RVU v okoli mista praci, a ty nasledné zpravu dale Sifi.

- Mobilni sit

Integracni platforma

[ ITS-G5

- Obecné t
telekomunikaéni ]
spojeni -

Primarni tok informaci
— — - Vedlejsi tok informaci

Obrazek 2: Schéma fungovani sluzby RWW - staticky rezim (RVU-se spojenim s C-ITS BO)
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C. V C-ITS back office — manualni vytvoreni

Timto zplsobem je udalost generovana v C-ITS BO prostfednictvim GUI. Vytvorena zpréava je
nasledné distribuovana do pfislusnych RSU/RVU jednotek v okoli polohy udalosti. Tyto
jednotky nasledné varovani $ifi projizdéjicim vozidlim. Urover detailu zprav je uréena
zpUsobem vyplnéni zadavaciho formulare v GUI (druh prace, uzaviené jizdni pruhy, omezeni

rychlosti, délka stavebniho zdboru, apod.).

I Mobilni it Integraéni platforma
! ITS-G5
- Obecné [ I

telekomunikaéni

spojeni Manudini i ‘

vstup

-~

Primarni tok informaci C-ITS back-office - % DIC
— — = Vedlejsi tok informaci l \

Y— RSU |- g

Prace na silnici

Obrazek 3: Schéma fungovani sluzby RWW - staticky rezim (C-ITS BO-manualni)

D. V C-ITS back office — pfijem z externich zdroj(

V tomto reZimu je varovna zprava generovana v C-ITS BO na zakladé dat z externich zdroju
(napf. IP, NDIC). Vytvorena zprava je nasledné distribuovana do pfislusnych RSU/RVU jednotek
v okoli dané udalosti. RSU jednotky nasledné zpravu Sifi projizdéjicim vozidlim. Obsah zprav je

zavisly na rozsahu informaci z externich zdroju.
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Mobilni sit Integraéni platforma

ITS-G5 ] I
- Obecné -
-

telekomunikaéni
SRR Manualni ﬁ (= | 44—

vstup -
~

Primarni tok informaci C-ITS back-office L
— — — Vedlejsi tok informaci l X

i
\i/— RSU :

Prace na silnici
Obrazek 4: Schéma fungovani sluzby RWW - staticky rezim (C-ITS BO-externi)
Scénar

A. V RVU jednotce — lokalni rezim
1) Generovani a vyslani zpravy RVU jednotkou po splnéni aktivacnich podminek.
2) Pfenos informaci do vozidel vybavenych OBU jednotkami, pfipadné do RVU/RSU v okoli.
3) Zpracovani dat OBU jednotkou vozidla.
4) Zobrazeniinformaci fidici.
B. V RVU jednotce — rozsireny rezim
1) Generovani zpravy RVU jednotkou po splnéni aktivacnich podminek a odeslani do C-ITS BO
(pfes datové sité mobilnich operator().
2) Rozsifeni zpravy o doplnujicich informaci z C-ITS BO (pocet jizdnich pruh(, uzaviené jizdni
pruhy, moznost vyuZiti krajnice, rychlostni omezeni v misté praci, aj.)
3) Distribuce zpravy do vozidel v dané oblasti vybavenych OBU prostrednictvim infrastruktury
ITS-G5 nebo siti mobilnich operatord.
4) Zpracovani dat OBU jednotkou vozidla.
5) Zobrazeniinformace ridici.
C. VC-ITS back offce — manualni vytvoreni
1) Vytvorenivarovné zpravy operatorem prostiednictvim GUI C-ITS BO.
2) Distribuce zpravy do vozidel v dané oblasti vybavenych OBU prostfednictvim infrastruktury
ITS-G5 nebo siti mobilnich operator(.
3) Zpracovani zpravy OBU jednotkou vozidla.

4) Zobrazeni informace fidici.
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D. V C-ITS back office — pfijem z externich zdroj(i
1) Prijem dat do C-ITS BO z externich systém
2) Vytvorenivarovné zpravy v C-ITS BO na zakladé pfrijatych dat.
3) Distribuce zpravy do vozidel v dané oblasti vybavenych OBU prosttednictvim infrastruktury
ITS-G5 nebo siti mobilnich operatord.
4) Zpracovani zpravy OBU jednotkou vozidla.
5) Zobrazeniinformace fidici.

Zpusob zobrazeni informace
Ridi¢i mohou byt zobrazovany nésledujici parametry:

e Typ uddlosti

e Poloha udalosti (respektive vzdalenost k udalosti, smér k udalosti)

e Délka trvani udalosti (délka pracovniho zaboru)

e Zobrazovany symbol (pfipadné symbol vyvozeny ze zobrazovaného symbolu)
e Rychlostni omezeni v misté udalosti

e Uzavrené jizdni pruhy

e Sjizdnost krajnice

ROAD WORKS! 4N
Drive carefully
N20m in front of you T

Obrazek 5: MoZnost prezentace zpravy v ramci sluzby RWW na displeji ve vozidle
Spusténi sluzby
Sluzba bude spusténa v pripadé splnéni alespon jedné z nasledujicich podminek:

e Aktivace vystrazného voziku (zvednuti rampy voziku)

e Aktivace majaku vozidla Udrzby a zastavenivozidla po dobu delSi nez stanovena hodnota (napf.
60 s)

e UlozZeni zaddvaci sekvence tvorby zpravy v GUI C-ITS BO
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e Manualni vytvoreni zpravy prostfednictvim HMI
e Automatické vytvoreni zpravy z informaci z externich zdroja.

Aktualizace zpravy
Aktualizace zprav probiha v ptipadé splnéni alespon jedné z nasledujicich podminek:

e Manualni Gprava atributd v GUI C-ITS BO

e Manualni Gprava atributd v mobilni aplikaci HMI zafizeni

e Splnéni podminky (validityDuration/2<(currentTime - detectionTime))— zajisténi vcasné
aktualizace zpravy (viz dokument Amsterdam Group - Message Set and Triggering Conditions
for Road Works Warning Service?)

e Zména nékterého atributu (napf. smér Sipky na zabezpecovacim voziku)

Ukonceni sluzby
Sluzba je ukoncena v pripadé splnéni alespon jedné z nasledujicich podminek:

e Deaktivace vystrazného voziku

e Deaktivace majaku vozidla udrzby

e Vozidlo/vozik udrzbyse da do pohybu (pfechod do mobilniho rezimu)
e Manualni deaktivace prostfednictvim HMI

e Vyprseni doby platnosti uddlosti

Specifické parametry pouzitych zprav

DENM zprava

Nazev atributu P/V* Zakladni popis

Management Container

actionlD P Cislo udalosti (actionID = originatingStationID + pofadové
detectionTime P Cas, kdy byla udalost detekovana (aktualizace hodnoty po

kazdé aktualizaci zpravy)

referenceTime Cas, kdy byla zprava generovana/aktualizovéna
termination Parametr slouzici k ukonceni udalosti
eventPosition Poloha udalosti

relevanceDistance Vzddlenost relevance zpravy

relevanceTrafficDirection Smeér Siteni zpravy

v (v < |v < |(©

validityDuration Doba platnosti zpravy

Yhttps://amsterdamgroup.mett.nl/White+papers/default.aspx
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stationType P Zdroj vysilani zpravy

InformationQuality P Kvalita poskytované informace (viz kap.¢. 3.1)
eventType P Typ udalosti (causeCode + subCauseCode) — roadworks
eventHistory Vv Usek trvani udalosti (viz kap. €. 3.3)

Location Container P

eventSpeed Vv Rychlost pohybu udalosti

eventPositionHeading P Smér udalosti

traces P Skupina bodd, definujici trasu k udalosti (1-7 bod( pro jednu

trasu) viz kap. ¢. 3.2

roadType Vv Typ komunikace

RWW Alacarte Container Vv

closedLanes Y Uzavrené jizdni pruhy

TrafficFlowRule Vv Zobrazovany symbol (smérova Sipka nebo kiz)
speedLimit Y Rychlostni omezeni

startingPointSpeedLimit Vv Zacatek rychlostniho omezeni (v prvni fazi projektu =

eventPosition)

referenceDenms Vv Seznam souvisejicich DENM zprav

lanePosition Y Poloha zatizeni v rdmci jizdnich pruht

*P.......... Povinny atribut

Vi Volitelny atribut

Tabulka 1: Atributy DENM zpravy vztahujici se ke sluzbé RWW - staticky rezim




-
fo\

St

P ———

Spolufinancovano Evropskou unii
Nastroj pro propojeni Evropy

2.1.2  Mobilni rezim

Road Works Warning
Mobilni rezim
RWW_2
Prostredi Dalnice, silnice
Komunikace V2V, (12V)
Typ zprav DENM
Cilovy uZivatel Ridi¢ vozidla, pracovnici udrzby, spravce komunikace

Obecné informace

V rdmci této sluzby jsou poskytovany informace o pohyblivych pracich na silnici. Mobilni rezim je
zaméren na detekci a upozornéni na vozidla udrzby silnic, ktera se vyskytuji na komunikaci a pohybuji
se vyrazné nizsi rychlosti nez je rychlost dopravniho proudu. Doplfiujicimi informacemi mlze byt
poloha v rdmci jizdnich pruhl a dlivod pomalé jizdy, které mohou byt nastavovany prostfednictvim
HMI. Néktera vozidla vykondvajici praci na silnici mohou byt vybaveny svételnou rampou, kterd
indikuje prikdzany smér objizdéni. V takovém pripadé muiZe byt tento stav automaticky vycitan
OBU/RVU jednotkou ve vozidle a nasledné vysilan ve varovné zpravé.

Pokud se na trase jizdy vozidla udrzby nachazeji jednotky RSU, je zprava DENM prendsena pres tyto
RSU jednotky do C-ITS back office a nasledné do nadfazenych fidicich systéma (IP, DIC). Na zakladé
téchto informaci mlze byt nastaveno obecné upozornéni na pomalu jedouci vozidlo na pfislusnych
dopravnich portalech ¢i dalSich komunikacnich kandlech. RSU jednotky vSak zachycené DENM
projizdéjicim vozidlim dale nepreposilaji z divodu dynamicky se ménici rychlosti pomalu jedouciho

vozidla.
Cile sluzby

e Zvyseni bezpecnosti a snizeni rizika nehod
e Zvyseni informovanosti fidica
e Zvyseni komfortu jizdy

Ocekavané chovani uzivatele

e ZvySenad ostrazitost

e PrizplGsobeni rychlosti jizdy
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e Zmeéna jizdniho pruhu
Zpusob generovani zpravy

Rozsah a presnost informaci poskytovanych uvnitf varovnych zprav v rdmci mobilniho rezimu sluzby
RWW zavisi na zdroji informaci a zplsobu generovani zpravy. Déleni zplsobu generovani zprav v ramci
sluzby RWW je nasleduijici:

A. V OBU/RVU jednotce — automatické vytvoreni
Varovné zpravy jsou automaticky generovany a vysilany pouze OBU/RVU jednotkou ve vozidle
po splnéni aktivacnich podminek. Zdrojem informaci pro generovani zpravy jsou pouze
informace, které OBU/RVU jednotka vyéte z vozidlového systému a GNSS modulu.

m- Mobilni sit Integraéni platforma
- ITS-G5
I obecré | l :

telekomunikacni I"'" E;,]

spojeni
pEET--~<)

Primarni tok informaci back-offi
— — — Vedlejsi tok informaci -~ kil aTc il

OBU/RVU OBU/RVU
30 km/h 80 km/h

Obrazek 6: Schéma fungovani sluzby RWW — mobilni reZzim (RVU/OBU — automatické)
B. V OBU/RVU jednotce — manualni vytvoreni (HMI)

Varovna zprava je timto zplsobem generovéna fidicem manualné prostfednictvim HMI
zatizeni. Na zékladé zadanych informaci OBU/RVU jednotka vygeneruje a vysila danou DENM
zpravu, obsahujici zakladni informace (typ udélosti), pficemzpoloha udalosti se pribézné méni

dle aktualni polohy ziskané z GNSS modulu.
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I Mobilni sit

Integracni platforma

D G5
I obecné

telekomunikaéni
spojeni

Primarni tok informaci
— — = Vedlejsi tok informaci

DIC

L rsu

OBU/RVU
30 km/h

OBU/RVU
80 km/h

Obrazek 7: Schéma fungovani sluzby RWW — mobilni reZim (RVU/OBU — manudlni)

C. VC-ITS BO - z externich zdrojl

V tomto reZzimu je varovna zprava generovana v C-ITS BO na zakladé dat z externich zdroja.

Témito zdroji mohou byt jednotlivé dispecinky (SSUD, aj.), které disponuiji real time fleetovymi

daty z jednotlivych vozidel. Na zakladé téchto dat mohou byt nasledné vytvoreny a pribézné

aktualizovdny varovné zpravy v C-ITS BO. Vytvorené varovné zpravy jsou nasledné

distribuovany do pfislusnych RSU jednotek v okoli dané udalosti. RSU jednotky nasledné zpravu

Sifi projizdéjicim vozidlGm. Alternativné jsou tyto zpravy distribuovana pfimo z C-ITS BO do

OBU pomoci mobilnich siti mobilnich operatord. Obsah zprav je zavisly na rozsahu informaci z

externich zdroja.
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Primarni tok informaci "
— — = Vedlejéi tok informaci C-ITS back-office ¥ Dispetink
3

OBU/RVU

Obrazek 8: Schéma fungovani sluzby RWW — mobilni reZzim (C-ITS BO — externi)

V OBU/RVU jednotce — automatické vytvoreni

1) Generovani a vyslani zpravy OBU/RVU jednotkou po splnéni aktiva¢nich podminek.

2) Prenos informaci do vozidel vybavenych OBU jednotkami prostfednictvim ITS-G5.

3) Zpracovani dat OBU jednotkou vozidla.

4) Zobrazeniinformaci fidici.

V OBU/RVU jednotce — manualini vytvoreni (HMI)

1) Vytvorenivarovné zpravy ve vozidle vybaveném OBU/RVU prostifednictvim HMI.

2) Prenos informaci do vozidel vybavenych OBU jednotkami prostfednictvim ITS-G5.

3) Zpracovani dat OBU jednotkou vozidla.

4) Zobrazeni informaci fidici.

V C-ITS BO — z externich zdrojl

1) Prlbézné zasilani fleetovych dat z vozidel do dispecinku, ktery data zasila do C-ITS BO.

2) Analyza fleetovych dat v C-ITS BO - identifikace pomalu jedouciho vozidla a vytvofeni
varovné zpravy.

3) Distribuce zpravy do vozidel vdané oblasti vybavenych OBU prostfednictvim
infrastruktury ITS-G5 nebo siti mobilnich operatoru.

4) Zpracovani zpravy OBU jednotkou vozidla.

5) Zobrazeniinformace fidici.

Pozndmka: poloha uddvand ve varovnych zprdvdch je v C-ITS BO v krdtkych intervalech
aktualizovand na zdkladé fleetovych dat z konkrétniho vozidla.

Zpusob zobrazeni informace
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Ridi¢i mohou byt zobrazovany nésledujici parametry:

e Typ uddlosti (Prace na silnici)

e  Podtyp udalosti (pohybliva prace na silnici)

e Poloha udalosti, respektive vzdalenost k udalosti, smér k udalosti
e Jizdni pruh

e Rychlost pohybu

e Typvozidla

e Prikdzany smér objizdéni.

SLOW VEHICLE!
Salting vehicle
N200n in front of you P

Obrazek 9: Moznost prezentace zpravy v ramci sluzby RWW (mobilni rezim) na displeji ve vozidle
Spusténi sluzby
Sluzba bude spusténa v pripadé splnéni alespon jedné z nasledujicich podminek:

e Automaticka aktivace vystrahy spjata s aktivaci jiného zatizeni (napf. aktivace snézného pluhu)
e Rychlost vozidla je po stanoveny interval niZsi nez preddefinovana hodnota rychlosti

e Automaticka aktivace vystrahy na zakladé typu vozidla (napf. zemédélska technika)

e Manualni aktivace vysilani prostfednictvim HMI (v¢. zadani dopliujicich parametr()

e Automatické vyhodnoceni pomalé jizdy vozidla dle fleetovych dat

Aktualizace zpravy
Aktualizace zprav probéhne v pfipadé splnéni alesponi jedné z nasledujicich podminek:

e Zména polohy OBU/RVU/fleetové jednotky
e Splnéni podminky (validityDuration/2<(currentTime - detectionTime)) — zajisténi vcasné
aktualizace zpravy (viz dokument Amsterdam Group - Message Set and Triggering Conditions
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for Road Works Warning Service?)
e Zmeéna nékterého atributu

Ukonceni sluzby
Sluzba bude ukoncena v pfipadé splnéni alespon jedné z nasledujicich podminek:

e Manualni deaktivace vystrahy prostfednictvim HMI
e Rychlost vozidla je po dany interval vyssi nez preddefinovand hodnota rychlosti
e Zastaveni vozidla na dobu delsi nezZ je stanovena hodnota

Specifické parametry pouzZitych zprav

DENM zprava

Nazev atributu P/V* Zakladni popis

Management Container P

actionID P Cislo udalosti (actionID = originatingStationID + pofadové
detectionTime P Cas, kdy byla udalost detekovana (aktualizace hodnoty po

kazdé aktualizaci zpravy)

referenceTime P Cas, kdy byla zprava generovana/aktualizovéna

termination Vv Parametr slouZici k ukonCeni udalosti

eventPosition P Poloha udalosti

relevanceDistance Vv Vzdalenost relevance zpravy

relevanceTrafficDirection P Smeér Siteni zpravy

validityDuration P Doba platnosti zpravy

stationType P Zdroj vysilani zpravy

Situation Container P

InformationQuality P Kvalita poskytované informace (viz kap. €. 3.1)

eventType P Typ udalosti (causeCode + subCauseCode)

Location Container P

eventSpeed Y Rychlost pohybu udalosti

eventPositionHeading P Smér udalosti

traces P Skupina bodu, definujici trasu k udalosti (1-7 bodu pro jednu
trasu) viz kap. €. 3.2

roadType Y Typ komunikace

2https://amsterdamgroup.mett.nl/White+papers/default.aspx
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Alacarte Container

<

TrafficFlowRule Vv Zobrazovany symbol (smérova Sipka nebo k¥iz)
referenceDenms Vv Seznam souvisejicich DENM zprav
lanePosition Vv Poloha zatizeni v rdmci jizdnich pruh
ol Povinny atribut

Veeeees Volitelny atribut

Tabulka 2: Atributy DENM zpravy vztahujici se ke sluzbé RWW — mobilni rezim
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2.2 In-Vehicle Information

In-Vehicle Information

Prostiredi Dalnice, silnice, mistni komunikace

Komunikace 12V

Typ zprav VI

Cilovy uzivatel Ridi¢ vozidla, pracovnici udrzby, spravce komunikace

Obecné informace

In-Vehicle Information predstavuje sluzbu zaloZzenou na C-ITS technologii, jejimzZ zakladnim cilem je
zdUraznit fidici informaci, kterd je pro néj urcena, pfimo ve vozidle (zobrazeni dopravnich informaci na
HMI zafizeni ve vozidle). Takovymi informacemi je mysleno predevsim dopravni znaceni a provozni
informace z dopravnich portal(. Obsahem zprav tedy jsou zejména vystrazné, zakazové a prikazové
dopravni znacky doplnéné textovym popisem. V budoucnu se pocitd i se zobrazenim klasickych
(statickych) dopravnich znacek umisténych podél komunikaci, pfip. i ,virtudlnich” dopravnich znacek.

Na dopravnich portadlech muiZe byt mimo jiné zobrazen staticky Udaj o vzdalenosti k dané
mimoradnosti nebo je hlavni vystrazny symbol doplnén o Udaj platnosti dané znacky (v metrech).
Oproti tomu vyuZziti sluzby IVI pfinasi moznost tyto vzdalenostni informace dynamicky ménit na zakladé
polohy vozidla a udalosti. Diky tomu muZe Fidi¢ presnéji prizplsobit své chovani (sniZzeni rychlosti,
zména jizdniho pruhu, zména trasy jizdy).

Vyhodou tohoto systému je fakt, Ze IVI informace mohou byt fidi¢i zobrazeny kdekoliv v dosahu C-ITS
systému (jesté pred fyzickym zpozorovanim dopravni znacky, popf. po celou dobu/oblast jeji platnosti)
a navic mohou byt zobrazeny cilené pouze tém fidi¢lim, kterym jsou uréeny (napf. zakaz predjizdéni
pro nakladni vozidla, ¢asové omezené snizeni rychlosti).

Cile sluzby

e Zvyseni bezpecnosti a snizeni rizika nehod

e Zvyseni informovanosti fidica

e Zvyseni komfortu jizdy

e SniZeni rizika pfehlédnuti dopravniho znaceni

e Efektivnéjsi fizeni dopravy
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Ocekavané chovani uzivatele

e ZvysSena ostrazitost

e Vasné zpozorovani dopravnich symbol(
e Pfizplsobeni rychlosti jizdy

e Zmeéna jizdniho pruhu

e Zména trasy jizdy

Zpusob generovani zpravy

Rozsah a presnost informaci poskytovanych uvnitf varovnych zprav v ramci sluzby IVI zavisi na zdroji
informaci a zplUsobu generovani zpravy. Déleni zplsobu generovani zprav vramci sluzby VI je

nasledujici:
A. V C-ITS back office — prijem z externich zdrojG

V drtivé vétsiné pripadl jsou IVl zpravy generovany v C-ITS BO na zadkladé informaci
z dopravnich center o aktualné zobrazovanych symbolech na stavajicich dopravnich portalech.
Generovana IVl zprdva je nasledné distribuovana do RSU jednotek v oblasti danych dopravnich
portald. RSU jednotky nasledné zpravu Sifi projizdéjicim vozidliim. Alternativné je tato zprava
distribuovana pfimo z C-ITS BO do OBU pomoci mobilnich siti mobilnich operator.

- Mobilni sit Integracni platforma
. ITSGS '
- Obecné

telekomunikaéni
spojeni

Primarni tok informaci
— — — Vedlejsi tok informaci

i \
& “
RSU \

Do OBU/RVU

Obrazek 10: Schéma fungovani sluzby IVI (C-ITS BO-externi)

B. V C-ITS back offce — manuadlni vytvoreni
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Dalsim zpUsobem generovani zprav vramci sluzby IVI je manualni vytvoreni v C-ITS BO
prostfednictvim GUI. Timto zplsobem lze vytvofit ,virtualni“ portal a nastavit jaké informace
budou fidi¢i prezentovany po prlijezdu zony daného portalu. Takto lze fidiéi prezentovat bézné
dopravni symboly, informace o dojezdovych dobach na preddefinovanych Usecich, informace
o volnych parkovacich stanich, aj.

© Mobilnf sit Integraéni platforma
I 1rs-G5 I ]
- Obecné j,:J
telekomunikacéni L» Q <
spojeni ﬁ
iManuélnE vstup - i
Prlmai:'l"ll tok |nf0rmarfi C-ITS back-office .
— — = Vedlejsi tok informaci \
\
! \
Y ‘
A
RSU \
f2]
a

Virtualni OBU/RVU

dopravni
portal

Obrazek 11: Schéma fungovani sluzby IVI (C-ITS BO-manudlni)
Scénar

A. V C-ITS back office — prijem z externich zdroj(
1) Pfenos aktualné zobrazovanych provoznich informaci na dopravnich portalech do C-ITS
BO.
2) Generovani IVl zpravy.
3) Distribuovani zpravy do vozidel vdaném useku vybavenych OBU prostfednictvim
infrastruktury ITS-G5 nebo siti mobilnich operatoru.
4) Zpracovani dat OBU jednotkou vozidla.
5) Zobrazeni informaci fidici.
B. V C-ITS back offce — manualni vytvoreni
1) Vytvoreni IVl zpravy operatorem prostfednictvim GUI C-ITS BO.

2) Distribuovani zpravy do vozidel vdaném uUseku vybavenych OBU prostrednictvim
infrastruktury ITS-G5 nebo siti mobilnich operatoru.

3) Zpracovani dat OBU jednotkou vozidla.

4) Zobrazeni informaci fidici.
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Zpusob zobrazeni informace
Ridi¢i mohou byt zobrazovany nésledujici parametry:

e Zobrazované symboly

e Poloha vzhledem k oblasti platnosti

e Vzdalenost k mimoradnostem signalizovanym na dopravnim portalu

e Vzdalenost k dopravnimu portalu

e Textova zprava (napt. dojezdové doby, pocet volnych parkovacich stani apod.)

© A O A O

N 200m N

in front of you

D1 42 km
Road works
1 lane open

N200n in front of you P

Obrazek 12: MoZnost prezentace zpravy v ramci sluzby IVI na displeji ve vozidle

Dojezdové doby ziskané napfriklad na zakladé dat z PVD (viz kap. €. 2.3) mohou byt uZivateli pfeneseny
také IVl zpravou a zobrazeny prostiednictvim HMI obdobné jakou jsou v soucasnosti prezentovany

prostfednictvim ZPI se tfemi fadky textu.
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TRAVEL TIME:
Exit 21 15 min
Exit 16 30 min

Obrazek 13: MoZnost prezentace zpravy v ramci sluzby IVI (dojezdové doby) na displeji ve vozidle
Spusténi sluzby

e SluZba bézi kontinudlné bez preruseni.
e Vpfipadé manualniho vytvoreni v C-ITS BO je vysilani zpravy spusténo dle nastaveného
zacatku platnosti.

Aktualizace zpravy

e Aktualizace zpravy probéhne v pfipadé zmény zobrazovanych symbolu ¢i textu.
Ukonceni sluzby

e Vysilani zpravy je ukonceno v pfipadé vyprseni doby platnosti.

Specifické parametry pouzitych zprav

Nazev atributu P/Vv* Zakladni popis

ManagementContainer P

serviceProviderld P ID poskytovatele dopravnich symbol( (narodni kod + kdd
poskytovatele)
narodni kod dle 1SO 3166-1

ivildentificationNumber P Identifikacni Cislo IVI zpravy
TimeStamp P Cas, kdy byla zprava vytvorena nebo kdy byla naposledy
upravena

validFrom P Cas zacatku platnosti zpravy
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validTo P Cas konce platnosti zpravy

iviStatus P Status IVI zpravy (update, cancellation, negation)

Geographic Location Poznamka: vzdy pouze jeden kontejner v jedné IVI zpravé
Container

referencePosition P Poloha dopravniho portalu

referencePositionHeading Smér dopravniho portalu

zonelD P ID zény na portalu (alespon jedna relevanceZone a jedna
detectionZone)

zoneHeading P Smér jednotlivé zény

zone P Skupina bodu definujici zdnu — pro definici pouzity referencni

souradnice (obdoba Traces v DENM —viz kap. €. 3.5)

General IVI Application Pozndmka: vZdy pouze jeden kontejner v jedné 1VI zpravé

Container

detectionZoneslds P ID informacni oblasti
relevanceZonelds P ID oblasti platnosti
direction P Smeér, pro ktery je zprava relevantni
applicableLanes Vv Seznam jizdnich pruh(, pro které je dopravni informace
iviType P Typ IVI zpravy
laneStatus Vv Stav jizdniho pruhu
Vv

completeVehicle Seznam vozidel, pro ktera je dopravni informace urcena

Characteristics

roadSignCode P

code P V ramci projektu bude vZdy pouZita knihovna dopravnich
symbold dle ISO/TS 14823: 2017

1ISO14823Code P Koéd dopravniho symbolu

extraText Vv Text zobrazovany na dopravnim portalu
*P.......... Povinny atribut

Vi Volitelny atribut

Tabulka 3: Atributy IVI zpravy vztahuijici se ke sluzbé IVI

2.3 Probe Vehicle Data

NEYZ Probe Vehicle Data
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Prostredi Dalnice, silnice, mistni komunikace
Komunikace V2|

Typ zprav CAM

Cilovy uzivatel Spravce komunikace, operator MHD

Obecné informace

Prostfednictvim této sluzby jsou spravci komunikace ¢i operatorovi MHD dodatecné poskytovany
dopravni informace.. RSU umisténé podél komunikace sbiraji data z projizdéjicich vozidel (vybavenych
OBU/RVU) a v definovanych ¢asovych intervalech zasilaji nashromazdéna data do C-ITS back office (a
dile do nadfazenych fidicich systém(). Kazdé RSU zafizeni umisténé na infrastrukture lze
nakonfigurovat na nékolik virtudlnich detekcnich zén, tudiz je mozné sledovat jednim RSU vice zén
najednou (v¢. protismérnych).

Agregace a zpracovani dat nemusi probihat pouze na RSU, ale také pfimo v C-ITS BO v ptipadech
pfimého propojeni OBU a C-ITS BO prosttednictvim mobilnich siti.

RSU umisténé na infrastrukture provadéji kratkodoby sbér dat (pro potfeby fizeni dopravy) v fadu
desitek sekund a dlouhodoby sbér dat (pro statistické Ucely bez rozliSeni kategorii vozidel) v fadu
nékolika hodin. Mezi sledované veli¢iny miZe patfit: kategorie vozidla, intenzita, rychlost, aj.

Sluzbou PVD lze sbirat i data, ktera nejsou bézné dopravni scitae schopny zaznamenat (napf. stav
svétlometl, mlhovych svétel, apod.), vtakovém pripadé je vSak nezbytné, aby projizdéjici vozidla
vybavena C-ITS jednotkami méla tyto jednotky pfipojeny k vozidlovym systémim.

Nad ramec kratkodobého a dlouhodobého sbéru dat jednotka RSU odesila do C-ITS back office také
zakladni data (ID OBU jednotky, kategorii vozidla, c¢as, polohu, rychlost a smér) z kazdého
detekovaného vozidla v dosahu, vidy vSak pouze informace z prvni CAM zprdvy, kterou od daného
vozidla obdrzi. Diky datlm z jednotlivych vozidel je mozné stanovit dojezdové doby mezi
preddefinovanymi profily a nasledné je fidicim prezentovat formou IVl zprav (viz kap. €. 2.2) nebo
prostfednictvim standardnich kanalG (napf. portalt dopravnich informaci).

Na zakladé vnitfnich algoritm( v C-ITS back office je dale moZné s agregovanymi daty pracovat a dale
je vyhodnocovat celkové nebo zvlast v ramci jednotlivych virtudlnich zén (prdmérna rychlost, intenzita,

min./max. rychlost, délka kolon, aj.) Pfesnost téchto vypoltl je nicméné svazana se stupném
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penetrace vozidel vybavenych C-ITS jednotkou. Ziskand data mohou bytndsledné vyuzivana

v nadfazenych fidicich centrech.

Na zakladé dat z CAM zprav jednotlivych vozidel Ize vyhodnotit rizné udalosti na komunikaci (napf.
kolona) a nasledné generovat zpravy DENM/IVI varujici ostatni Fidice pfed témito mimofadnostmi.

Agregovana data (data vysilana z RSU do C-ITS back office, resp. data zpracovavana na C-ITS
BO)

e ID RSU jednotky (roadsidelD)
e (Casova stopa konce intervalu sbéru dat (camAggregationTimestamp)
e Typ sbéru dat: dlouhodoby ¢i kratkodoby (typelndicator)
e Nastaveni délky intervalu (collectionInterval)
e Pro kazdou detekéni zonu:
o |ID detekéni zény (detectionZonelD)
o Definice detekéni zony (detectionZones)
o Pro kazdou kategorii vozidel:
= |D kategorie vozidel (stationTypeGrouplID) — u kratkodobého séitani
=  Prdmérna rychlost (averageSpeedTime)
=  Min. a max. rychlost (minSpeed, maxSpeed)
= |Intenzita/pocet vozidel (trafficVolume)
= Dalsi parametry (beamHeadlightsOn, fogLightOn...)

Tyto parametry jsou na RSU nastavitelné z C-ITS back office.

Data z jednotlivych vozidel k vypoctu dojezdovych dob (data vysilana z OBU pies RSU, resp.
pfimo prostifednictvim siti mobilnich operatoru, do C-ITS back office)

e |D OBU jednotky (stationID)

e Kategorie vozidla (stationType)
e Cas (timestamp)

e Poloha (position)

e Rychlost (speed)

e Smér (heading)

Cile sluzby

e Plynulejsi fizeni dopravy

e Identifikace problematickych usekl na komunikaci

e Napomocny prvek pfi vyhodnocovani fidicich dopravnich strategii

e Sledovani vyvoje dopravnich jevl (kongesce, dopravni $picky, apod.)

e Dalsi zdroj dat pro poskytovani kvalitnich informaci fidi¢im
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Ocekavané chovani uzivatele

Neocekava se zadné specifické chovani ze strany uUcastnik( silni¢ni dopravy, pro které je provoz této

sluzby zcela nepostiehnutelny.
Zpusob generovani zpravy

V ramci této sluzby neni generovana a vysilana zadna zprava pro fidice. Vystupem této sluzby jsou
pouze informace pro spravce komunikace a data, kterd mohou slouZit jako zdroj informaci pro
automatické ¢i manudlni vytvoreni zprav na C-ITS BO v ramci jinych sluZzeb (napf. HLN, dojezdové
doby).

Mobilni sit —
- obilni sit Integracni platforma
B rs-cs

B obecné 1

telekomunikacni 'T.T'-“| Q

spojeni

- e A
C-ITS back-office

— — - Vedlejsi tok informaci { \
Travel

Times

Primarni tok informaci

Obrazek 14: Schéma fungovani sluzby PVD

1) Definice detekcnich zén.

2) Sbér dat RSU jednotkami podél komunikace od vozidel vybavenych C-ITS jednotkami
projizdéjicich jednotlivé detekéni zony

3) Agregace a predzpracovani dat v RSU.

4) Odeslani dat do C-ITS back office v predem definovaném intervalu.

Alternativné mohou byt vozidlova data odesildna rovnou do C-ITS BO prostfednictvim siti
mobilnich operatord a tam mohou byt dale zpracovavana.

Zpusob zobrazeni informace

Nepredpoklada se zobrazeni Zadné zpravy (zobrazeni informace o dojezdovych dobdach viz sluzba IVI -
kap. ¢. 2.2).
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Spusténi sluzby

Sluzbaje spusténa manualné prostrednictvim C-ITS BO.
Ukonceni sluzby

SluzZbaje ukoncena manualné prostrednictvim C-ITS BO.

Specifické parametry pouzitych zprav

CAM zprava

Nazev atributu P/V Zakladni popis
CAM P

o

generationDeltaTime Cas vytvoreni zpravy

Basic Container

‘

StationType Typ zdroje vysilani

referencePosition Poloha vozidla

2" U | O

High Frequency Container

speed Rychlost vozidla

heading Smér vozidla

longitudinalAcceleration Akcelerace vozidla

driveDirection Smeér jizdy

<N v (U |W |©

Low Frequency Container

vehicleRole Role vozidla

< <

exteriorLights Aktivované svétlomety

‘

Special Vehicle Container

dangerousGoodsBasic V | Popis prepravovaného nebezpecného nakladu
P, Povinny atribut
LV Volitelny atribut

Tabulka 4: Atributy CAM zpravy vztahujici se ke sluzbé PVD
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2.4 Slow or Stationary Vehicle

Cilem sluzby Slow or Stationary Vehicle je v€asné upozornéni fidice na pomalu jedouci nebo stojici
vozidlo na predpokladané trase. Sluzba se rozdéluje do dvou zakladnich scénar:

e Pomalé vozidlo
e Stojici vozidlo

Tato sluzba je pfinosna fidicm hlavné v pfipadech, pokud stojici nebo pomalu jedouci vozidlo neni
vidét z dlivodu Spatnych rozhledovych pomérl nebo z divodu nepfiznivého podasi. Rlist vyznamnosti
sluzby roste srozdilem rychlosti mezi pomalym/stojicim vozidlem a ostatnimi vozidly na dané
komunikaci. Z toho divodu je sluzba navrZena zejména do prostredi dalnic a komunikaci v extravilanu,
kde se vozidla pohybuji vysokou rychlosti, tudiz zde hrozi nejvyssi riziko srazky s pomalym/stojicim
vozidlem. Ridi¢i je v rdmci této sluzby prezentovana varovnd zprava prostiednictvim HMI.

V nékterych pfipadech se mizZe jednat o doplrikovou sluzbu k jiz existujicim distribu¢nim kanaldm
varovnych zprdav (radiové dopravni zpravodajstvi, RDS-TMC, apod.) Tato sluzba vsak nabizi presnou
lokalizaci konkrétni mimoradnosti na komunikaci v jejim okoli, navic v kombinaci s jeji okamZitou a
spolehlivou detekci. Timto zplisobem se muZe vyrazné redukovat riziko srazky s pomalym ¢i stojim

vozidlem na pozemni komunikaci.
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2.4.1 Stojici vozidlo

Slow and Stationary Vehicle

Stojici vozidlo

SSV_1
Prostifedi Dalnice, silnice,(mistni komunikace)
Komunikace V2V, 12V
Typ zprav DENM
Cilovy uZivatel Ridi¢ vozidla, spravce komunikace, fidi¢ vozidla MHD

Obecné informace

Objektem tohoto scénare sluzby SSV jsou vozidla, kterd se zastavi na komunikaci a vytvareji tim
potencialné nebezpecnou prekazku pro ostatni ucastniky provozu. Tato sluzba neni zamérena pouze
na vozidla, ktera cilené zastavi napriklad u krajnice (odstavny pruh), ale také na neocekavané
»Zastaveni” vozidla zplisobeného napf. poruchou vozidla. Dlvod stani vozidla mUze byt vysilan v ramci
varovné zpravy DENM. Dopliujicimi informacemi o stojicim vozidle mohou byt poloha v ramci jizdnich
pruhl, popt. pfi¢ina zastaveni, které mohou byt nastavovany prostfednictvim HMI zafizeni. Rozsah
poskytovanych informaci je vSak opét ve vSech pfipadech limitovan pouze na informace, které
generuje samotné vozidlo nebo které fidi¢ zadd manualné prfes HMI. Poloha stojiciho vozidla je
ziskdvana pomoci GNSS prijimace, ktery je soucasti C-ITS jednotky.

Zdrojem varovnych zprav je OBU/RVU jednotka umisténa v samotném stojicim vozidle. Pokud se v3ak
v misté zastaveni vozidla nachdzi i jednotka RSU, muiZe byt tato udalost detekovana také RSU
jednotkou na zakladé CAM zprav z vozidla. V takové pfipadé je zprava o stojicim vozidle posilana také
do C-ITS back office a na nasledné do nadrazenych fidicich systém (napf. IP, DIC). V tomto reZimu
mUze byt varovna zprava nasledné vysilana i RSU jednotkami v okoli, nebot poloha stojiciho vozidla je
staticka a nehrozi tedy zaslani zpravy s neaktudlni polohou vozidla (na rozdil od pfipadu varovani pred
pomalu jedoucim vozidlem, které svou rychlosti dynamicky méni). Na zakladé téchto informaci mohou
byt nasledné okolni fidi¢i varovani také prostfednictvim standardnich kanald.

Cile sluzby

e ZvySeni bezpecnosti a snizeni rizika nehod
e Zvyseni informovanosti fidica

e Zvyseni komfortu jizdy
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Ocekavané chovani uzivatele

e ZvysSena ostrazitost
e Prizplsobeni rychlosti jizdy
e Zmeéna jizdniho pruhu

Zpusob generovani zpravy

Spolufinancovano Evropskou unii
Nastroj pro propojeni Evropy

Rozsah a presnost informaci poskytovanych uvnitf varovnych zprav v ramci sluzby SSV zavisi na zdroji
informaci a zplsobu generovani zpravy. Déleni zplsobu generovani zprav vramci sluzby SSV je

nasledujici:

A. V OBU/RVU jednotce — automatické vytvoreni

Varovné zpravy jsou automaticky generovany a vysilany pfimo OBU/RVU jednotkou ve vozidle
po splnéni aktivacnich podminek. Zdrojem informaci pro generovani zprdvy jsou pouze
informace, které OBU/RVU jednotka vycte z vozidlového systému a GNSS modulu.

I Mobilni sit

Integracni platforma

. ITSGS
- Obecné

telekomunikacni
spojeni

Primarni tok informaci
— — - Vedlejsi tok informaci

|

a

C-ITS back-office

Y_ RSU | :

‘f-—t—

\

Q"

OBU/RVU
0 km/h

OBU/RVU
80 km/h

Obrazek 15: Schéma fungovani sluzby SSV — stojici vozidlo (OBU/RVU-automatické)

B. V OBU/RVU jednotce — manualni vytvoreni (HMI)

Varovna zprava je timto zplsobem generovana fidicem manualné prostfednictvim HMI
zafizeni. Na zékladé zadanych informaci OBU/RVU jednotka vygeneruje danou DENM zpravu,
obsahuijici zakladni informace (typ udalosti) a polohové informace aktualni v okamzik zadani .
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- Mobilni sit Integraéni platforma
. ITSGS
I obecné

telekomunikacni

spojeni \‘
==

™ —

Primarni tok informaci C-ITS back-office ,
— — - Vedlejsi tok informaci g ‘\\ DIC
' I RSU : '
%, \
OBU/RVU OBU/RVU
0 km/h 80 km/h

Obrazek 16: Schéma fungovani sluzby SSV - stojici vozidlo (OBU/RVU-manualni)
C. V C-ITS back office — manualni vytvoreni

Timto zplUsobem je udalost generovana v C-ITS BO prostrednictvim GUI. Vytvorena zpréava je
nasledné distribuovana do pfislusnych RSU jednotek v okoli polohy vytvorené udalosti. Tyto
jednotky nasledné varovani Sifi projizdéjicim vozidlim. Alternativné je tato zprava
distribuovana piimo z C-ITS BO do OBU pomoci mobilnich siti mobilnich operatord. Urover

detailu zprav je urcena zplsobem vyplnéni zadavaciho formuldre v GUI (divod zastaveni

stojiciho vozidla, poloha v ramci jizdnich pruh(, apod.).
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I Mobilni sit
. ITSGS l
I obecné @

Integracni platforma

telekomunikacni

spojeni '
Manualnl vstup _\A -
Primarni tok informaci C-ITS back-office . -

— — - Vedlejséi tok informaci

\t RSU \

OBU/RVU
80 km/h

OBU/RVU
0 km/h

Obrazek 17: Schéma fungovani sluzby SSV - stojici vozidlo (C-ITS BO-manudlni)

D. V C-ITS back office — z externich zdrojud

V tomto rezimu je varovnd zprdva generovana v C-ITS BO na zakladé dat z externich zdroju
(napf. IP, DIC). Vytvorena varovna zprava je nasledné distribuovana do pfislusnych RSU
jednotek v okoli dané udalosti. RSU jednotky nasledné zpravu Sifi projizdéjicim vozidlim.
Alternativné je tato zprdva distribuovana pfimo z C-ITS BO do OBU pomoci mobilnich siti

mobilnich operatorl. Obsah zprav je zavisly na rozsahu informaci z externich zdroju.
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— — - Vedlejsi tok informaci i a

Scénar
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Primarni tok informaci C-ITS back-office "

& )
RSU :

OBU/RVU
0 km/h 80 km/h

Obrazek 18: Schéma fungovani sluzby SSV - stojici vozidlo (C-ITS BO-externi)

A. V OBU/RVU jednotce — automatické vytvoreni

1)
2)

3)
4)

Generovani a vyslani zpravy OBU/RVU jednotkou po splnéni aktiva¢nich podminek.
Pfenos informaci do vozidel vybavenych OBU jednotkami prostfednictvim ITS-G5 nebo siti
mobilnich operatora.

Zpracovani dat OBU jednotkou vozidla.

Zobrazeni informaci fidici.

B. V OBU/RVU jednotce — manualni vytvoreni (HMI)

1)
2)

3)
4)

Vytvoreni varovné zpravy ve vozidle vybaveném OBU/RVU prostfednictvim HMI.

Pfenos informaci do vozidel vybavenych OBU jednotkami prostfednictvim ITS-G5 nebo siti
mobilnich operatord.

Zpracovani dat OBU jednotkou vozidla.

Zobrazeni informaci fidici.

C. V C-ITS back office — manualni vytvoreni

1)
2)

3)
4)
D. V C-ITS back office — prijem z externich zdroj(
1)

Vytvoreni varovné zpravy operatorem prostrednictvim GUI C-ITS BO.

Distribuce zpravy do vozidel vdané oblasti vybavenych OBU prostifednictvim
infrastruktury ITS-G5 nebo siti mobilnich operatord.

Zpracovani zpravy OBU jednotkou vozidla.

Zobrazeni informace Fidici.

Vytvoreni varovné zpravy v C-ITS BO na zakladé dat z externich zdroju.
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2) Distribuce zpravy do vozidel vdané oblasti vybavenych OBU prostfednictvim
infrastruktury ITS-G5 nebo siti mobilnich operatord.

3) Zpracovani zpravy OBU jednotkou vozidla.

4) Zobrazeni informace fidici.

Zpusob zobrazeni informace
Ridi¢i mohou byt zobrazovany nésledujici parametry:

o Typ uddlosti (stojici vozidlo)
e Duvod zastaveni
e Poloha udalosti (respektive vzdalenost k udalosti, smér k udalosti)

e Jizdni pruh, ve kterém stoji vozidlo

STATIONARY VEHICLE!
Vehicle breakdown

N200m in front of you ™

Obrazek 19: MoZnost prezentace zpravy v ramci sluzby SSV (stojici vozidlo) na displeji ve vozidle
Spusténi sluzby
Sluzba bude spusténa v pripadé splnéni alespon jedné z nasledujicich podminek:

e Manualni aktivace vystrahy prostfednictvim HMI zafizeni (uZivatel je uvnitf vozidla)

e Automaticka aktivace - zastaveni vozidla po dobu delsSi neZ je stanoveny limit (popf. jiny
automaticky spoustéci mechanismus ve vozidle — napt. spusténi vystraznych svétel)

e UlozZeni zaddvaci sekvence tvorby zprdvy v GUI C-ITS BO

e  Manualni vytvoreni zprav v mobilni aplikaci HMI zafizeni (jiné vozidlo)

e Automatické vytvoreni zpravy z informaci z externich zdroja.

Aktualizace zpravy
Aktualizace zprav probéhne v pfipadé splnéni alespon jedné z nasledujicich podminek:

e Splnéni podminky (validityDuration/2<(currentTime - detectionTime)) — zajisténi véasné
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aktualizace zpravy (viz dokument Amsterdam Group - Message Set and Triggering Conditions
for Road Works Warning Service?)
e Zména nékterého atributu

Ukonceni sluzby
Sluzba bude ukoncena v pfipadé splnéni alespon jedné z nasledujicich podminek:

e Manualni deaktivace vystrahy prostfednictvim HMI
e Vozidlo se da do pohybu

e Manualni deaktivace v GUI C-ITS BO

e Vyprseni platnosti udalosti

Specifické parametry pouzZitych zprav

DENM zprava

Nazev atributu P/V* Zakladni popis

Management Container P

actionlD P Cislo udalosti (actionID = originatingStationID + pofadové
detectionTime P Cas, kdy byla udalost detekovana (aktualizace hodnoty po

kazdé aktualizaci zpravy)

referenceTime Cas, kdy byla zprava generovana/aktualizovana
termination Parametr slouzici k ukonceni udalosti
eventPosition Poloha udalosti

relevanceDistance Vzdalenost relevance zpravy

relevanceTrafficDirection Smeér Siteni zpravy

validityDuration Doba platnosti zpravy

stationType Zdroj vysilani zpravy
Situation Container

InformationQuality Kvalita poskytované informace (viz kap.¢. 3.1)

eventType Typ udalosti (causeCode + subCauseCode) —stationaryVehicle
Location Container

eventSpeed Rychlost pohybu udalosti

v < U U PO (U (U< (v (< |©

eventPositionHeading Smér udalosti

3https://amsterdamgroup.mett.nl/White+papers/default.aspx
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CROADS

traces P Skupina bodd, definujici trasu k udalosti (1-7 bod pro jednu
trasu) viz kap. €. 3.2

roadType Vv Typ komunikace

Alacarte Container Vv

StationarySince Y Doba, po kterou vozidlo stoji na misté

referenceDenms Vv Seznam souvisejicich DENM zprav

lanePosition Y Poloha zafizeni v rdmci jizdnich pruht

*P.......... Povinny atribut

Vi Volitelny atribut

Tabulka 5: Atributy DENM zpravy vztahujici se ke sluzbé SSV — stojici vozidlo
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2.4.2 Pomalu jedouci vozidlo

Slow and Stationary Vehicle

Pomalu jedouci vozidlo

SSV_2
Prostredi Dalnice, silnice
Komunikace V2v
Typ zprav DENM
Cilovy uZivatel Ridi¢ vozidla, spravce komunikace

Obecné informace

Objektem tohoto reZimu sluzby SSV jsou vyrazné pomald vozidla pohybujici se po komunikaci v
extravilanu. Dopliujicimi informacemi o téchto vozidlech jsou poloha v rdmci jizdnich pruh( a davod
pomalé jizdy, které mohou byt nastavovany prostrednictvim HMI. Zdrojem vysilani zprav DENM je v
tomto scénafi pfimo OBU/RVU v pomalu jedoucim vozidle. Rozsah poskytovanych informaci je tedy ve
véech ptipadech limitovdn pouze na informace, které generuje samotné vozidlo nebo které fidi¢ zada
manudlné pres HMI. Poloha vozidla je uréovana pomoci GNSS ptijimace, ktery je soucasti OBU/RVU

jednotky.

Pokud se na trase pomalu jedouciho vozidla nachazeji jednotky RSU, je zprava DENM prenasena pres
tyto RSU jednotky do C-ITS back office a nasledné do nadrazenych fidicich systém (IP, DIC). Na zakladé
téchto informaci mlze byt nastaveno obecné upozornéni na pomalu jedouci vozidlo na pfislusnych
dopravnich portalech ¢i dalSich komunikacnich kandlech. RSU jednotky vSak zachycené DENM
projizdéjicim vozidlim dale nepreposilaji z divodu dynamicky se ménici rychlosti pomalu jedouciho

vozidla.
Cile sluzby

e Zvyseni bezpecnosti a snizeni rizika nehod
e Zvyseni informovanosti fidica
e Zvyseni komfortu jizdy

Ocekavané chovani uzivatele

e ZvySenad ostrazitost

e PrizplGsobeni rychlosti jizdy
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e Zmeéna jizdniho pruhu
Zpusob generovani zpravy

Rozsah a presnost informaci poskytovanych uvnitf varovnych zprav v ramci sluzby SSV zavisi na zdroji
informaci a zplsobu generovani zpravy. Déleni zplsobu generovani zprav v ramci sluzby SSV je
nasledujici:

D. V OBU/RVU jednotce — automatické vytvoreni
Varovné zpravy jsou automaticky generovany a vysilany pouze OBU/RVU jednotkou ve vozidle
po splnéni aktivacnich podminek. Zdrojem informaci pro generovani zpravy jsou pouze
informace, které OBU/RVU jednotka vyéte z vozidlového systému a GNSS modulu.

. Mobilni sit Integracni platforma

ﬂg ITS-G5

- Obecné |l l=.
¢ ¢

telekomunikacni
spojeni

e-p =T~
Primarni tok informaci i ﬁ; S
— — — Vedlejsi tok informaci LR S T TNIEE Ny

—> RSU ;

OBU/RVU OBU/RVU
30 km/h 80 km/h

Obrazek 20: Schéma fungovani sluzby SSV — pomalu jedouci vozidlo (RVU/OBU - automatické)

E. V OBU/RVU jednotce — manualni vytvoreni (HMI)
Varovna zprava je timto zplsobem generovéna fidicem manualné prostfednictvim HMI
zafizeni. Na zékladé zadanych informaci OBU/RVU jednotka vygeneruje a vysila danou DENM
zpravu, obsahujici zakladni informace (typ udalosti), pficemz poloha udalosti se priibézné méni

dle aktualni polohy ziskané z GNSS modulu.
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Obrazek 21: Schéma fungovani sluzby SSV — pomalu jedouci vozidlo (RVU/OBU — manualni)

F. V C-ITS BO — z externich zdrojl
V tomto reZzimu je varovna zprava generovana v C-ITS BO na zakladé dat z externich zdroja.
Témito zdroji mohou byt jednotlivé dispecinky (MHD, IZS, aj.), které disponuji real time
fleetovymi daty z jednotlivych vozidel. Na zakladé téchto dat mohou byt nasledné vytvoreny a
prabézné aktualizovany varovné zpravy v C-ITS BO. Vytvorené varovné zpravy jsou ndsledné
distribuovany do pfislusnych RSU jednotek v okoli dané udalosti. RSU jednotky nasledné zpravu
Sifi projizdéjicim vozidlGm. Alternativné jsou tyto zpravy distribuovana pfimo z C-ITS BO do
OBU pomoci mobilnich siti mobilnich operatord. Obsah zprav je zavisly na rozsahu informaci z

externich zdroja.
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Obrazek 22: Schéma fungovani sluzby SSV — pomalu jedouci vozidlo (C-ITS BO — externi)
Scénar

A. V OBU/RVU jednotce — automatické vytvoreni
1) Generovani a vyslani zpravy OBU/RVU jednotkou po splnéni aktivaénich podminek.
2) Prenos informaci do vozidel vybavenych OBU jednotkami prostfednictvim ITS-G5.
3) Zpracovani dat OBU jednotkou vozidla.
4) Zobrazeni informaci fidici.
B. V OBU/RVU jednotce — manualni vytvoreni (HMI)
1) Vytvorenivarovné zpravy ve vozidle vybaveném OBU/RVU prostfednictvim HMI.
2) Prenos informaci do vozidel vybavenych OBU jednotkami prostfednictvim ITS-G5.
3) Zpracovani dat OBU jednotkou vozidla.
4) Zobrazeniinformaci fidici.
C. VC-ITS BO —z externich zdroj(
1) Prlbézné zasilani fleetovych dat z vozidel do dispedinku, ktery data zasila do C-ITS BO.
2) Analyza fleetovych dat v C-ITS BO - identifikace pomalu jedouciho vozidla a vytvofeni
varovné zpravy.
3) Distribuce zpravy do vozidel vdané oblasti vybavenych OBU prostiednictvim
infrastruktury ITS-G5 nebo siti mobilnich operatoru.
4) Zpracovani zpravy OBU jednotkou vozidla.
5) Zobrazeniinformace fidici.

Pozndmka: poloha uddvand ve varovnych zprdvdch je v C-ITS BO v krdtkych intervalech
aktualizovand na zdkladé fleetovych dat z konkrétniho vozidla.

Zpusob zobrazeni informace
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Ridi¢i mohou byt zobrazovany nésledujici parametry:

e Typ uddlosti (pomalu jedouci vozidlo)

e  Pficina pomalé jizdy (vozidlo udrzby, porucha motoru, aj.)

e Poloha udalosti, respektive vzdalenost k udalosti, smér k udalosti
e Jizdni pruh

e Rychlost pomalu jedouciho vozidla

e Typ vozidla.

SLOW VEHICLE!
Salting vehicle
N200n in front of you P

Obrazek 23: MoZnost prezentace zpravy v ramci sluzby SSV (pomalu jedouci vozidlo) na displeji ve vozidle
Spusténi sluzby
Sluzba bude spusténa v pripadé splnéni alespon jedné z nasledujicich podminek:

e Automaticka aktivace vystrahy spjata s aktivaci jiného zatizeni (napf. aktivace snézného pluhu)
e Rychlost vozidla je po stanoveny interval niZsi nez preddefinovana hodnota rychlosti

e Automaticka aktivace vystrahy na zakladé typu vozidla (napf. zemédélska technika)

e Manualini aktivace vysilani prostfednictvim HMI (v¢. zadani doplrujicich parametr()

e Automatické vyhodnoceni pomalé jizdy vozidla dle fleetovych dat

Aktualizace zpravy
Aktualizace zprav probéhne v pfipadé splnéni alespon jedné z nasledujicich podminek:

e 7Zména polohy OBU/RVU/fleetové jednotky

e Splnéni podminky (validityDuration/2<(currentTime - detectionTime))— zajisténi vcasné
aktualizace zpravy (viz dokument Amsterdam Group - Message Set and Triggering Conditions
for Road Works Warning Service?*)

https://amsterdamgroup.mett.nl/White+papers/default.aspx
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e Zmeéna nékterého atributu
Ukonceni sluzby
Sluzba bude ukoncena v pripadé splnéni alesporn jedné z nasledujicich podminek:

e Manualni deaktivace vystrahy prostfednictvim HMI
e Rychlost vozidla je po dany interval vyssi nez pfeddefinovana hodnota rychlosti
e Zastavenivozidla na dobu delsi nez je stanovena hodnota (pfechod do rezimu ,,Stojici vozidlo“)

Specifické parametry pouzitych zprav

DENM zprava

Nazev atributu P/Vv* Zakladni popis

Management Container P

actionlID P Cislo udalosti (actionID = originatingStationID + pofadové
detectionTime P Cas, kdy byla udalost detekovana (aktualizace hodnoty po

kazdé aktualizaci zpravy)

referenceTime P Cas, kdy byla zprava generovana/aktualizovéna

termination Vv Parametr slouZici k ukonceni udélosti

eventPosition P Poloha udalosti

relevanceDistance Y Vzdalenost relevance zpravy

relevanceTrafficDirection P Smér Siteni zpravy

validityDuration P Doba platnosti zpravy

stationType P Zdroj vysilani zpravy

Situation Container P

InformationQuality P Kvalita poskytované informace (viz kap.¢. 3.1)

eventType P Typ udalosti (causeCode + subCauseCode) —slowVehicle

Location Container P

eventSpeed Y Rychlost pohybu udalosti

eventPositionHeading P Smér udalosti

traces P Skupina bodd, definujici trasu k udalosti (1-7 bod( pro jednu
trasu) viz kap. €. 3.2

roadType Vv Typ komunikace

Alacarte Container \'

referenceDenms Y Seznam souvisejicich DENM zprav
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lanePosition Y Poloha zafizeni v rdmci jizdnich pruht
*P.......... Povinny atribut

Vi Volitelny atribut

Tabulka 6: Atributy DENM zpravy vztahujici se ke sluzbé SSV — pomalu jedouci vozidlo

2.5 Emergency Vehicle Approaching

Ukolem sluzby ,Blizici se vozidlo 1ZS“ (Emergency Vehicle Approaching) je dostate¢né predem
upozornit fidice na bliZici se vozidlo integrovaného zachranného systému (IZS) nebo na misto zasahu
jednotek 1ZS (napf. dopravni nehoda). Ridici jsou véasné informovani prostfednictvim DENM zprav a
mohou vozidldm 1ZS umozZnit volny prijezd. Ridi€dm je primarné vysildna poloha vozidla 1ZS -
vzdalenost od vozidla a smér pfijezdu.

Cilem této sluzby je zajistit vozidliim 1ZS volny a plynuly prijezd k mistu zdsahu a vyrazné tim zkratit
dojezdové doby zasahu poskytovanim varovnych zprdv pfimo do vozidla v dostate¢né dobé pred
ptijezdem. V okamZik, kdy se vozidlo IZS jiz nachazi na misté zasahu, informuje o této mimoradnosti
bliZici se fidice, coz vede ke zvyseni bezpecnosti nejen provozu, ale také posadky vozu IZS.

Ke zvyseni bezpecénosti provozu a zkrdceni dojezdové doby k zasahu vozidel I1ZS v kontextu této sluzby
vsak nedochazi pouze prostfednictvim varovani ostatnich Fidi¢li pfed bliZicim se nebo zasahujicim

vozidlem IZS, ale také prosttednictvim aktivni absolutni preference na kfizovatkach fizenych SSZ.
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2.5.1 Mobilni rezim
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Emergency Vehicle Approaching

Mobilni rezim

EVA 1

Prostredi Dalnice, silnice, mistni komunikace
Komunikace V2V
Typ zprav DENM

Cilovy uZivatel

Ridi¢ vozidla, posadka IZS

Obecné informace

Tato sluzba poskytuje upozornéni fidicdm na bliZici se vozidlo integrovaného zachranného sboru.

Zprévu o bliZicim se vozidlu 1ZS vysila pouze samotné vozidlo vybavené OBU jednotkou. Ridi¢i jsou tak

v€asné informovani prostfednictvim DENM zprav a mohou vozidlim 1ZS umozZnit volny prijezd.
Pfipadné mohou byt vozidla 1ZS detekovana prostfednictvim CAM zprav, které automaticky vysilaji po
celou dobu jizdy. Ridi¢m je primarné zobrazovana informace o typu varovani a vzdalenosti od vozidla
IZS. Pokud je zprdva zachycena jednotkou RSU na infrastruktute, zpravu pouze preposle do C-ITS BO,
ale dale ji uz projizdéjicim vozidlim vybavenym C-ITS jednotkami nevysila z dlvodu rychlé zmény

polohy vozidla IZS.

Cile sluzby

e Zvyseni bezpecnosti a snizeni rizika nehod

e ZvySeni informovanosti fidica

e ZvySeni bezpecnosti posadky vozl 1ZS

e Snizeni dojezdovych ¢asl vozidel 1ZS

Ocekavané chovani uzivatele

e Uvolnéni jizdniho pruhu pro vozidlo 1ZS

e ZvySenad ostrazitost

e Prizplsobeni rychlosti jizdy (zastaveni vozidla)

e Zména jizdniho pruhu

e Ukonceni predjizdécich manévr(

Zpusob generovani zpravy
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Rozsah a presnost informaci poskytovanych uvnitf varovnych zprdv v ramci sluzby SSV zavisi na zdroji
informaci a zplsobu generovani zpravy. Déleni zplsobu generovani zprav v ramci sluzby SSV je

nasledujici:

A. V OBU/RVU jednotce — automatické vytvoreni
Varovné zpravy jsou automaticky generovany a vysilany pouze OBU/RVU jednotkou ve vozidle
po splnéni aktivacnich podminek. Zdrojem informaci pro generovani zpravy jsou pouze
informace, které OBU/RVU jednotka vycte z vozidlového systému a GNSS modulu.

Mobilni sit Integracni platforma
- ITS-G5 [ I
- Obecné i B
telekomunikaéni = { 1
spojeni
=} 4-
Primarni tok informaci C-ITS back-office A
— — - Vedlejsi tok informaci T

OBU/RVU oBU
B. Obrazek 24: Schéma fungovani sluzby EVA — mobilni reZim (RVU/OBU — automatické)

C. VC-ITS BO - z externich zdrojl
V tomto reZzimu je varovna zprava generovana v C-ITS BO na zakladé dat z externich zdroja.
Témito zdroji mohou byt jednotlivé dispecinky IZS, které disponuji real time fleetovymi daty
z jednotlivych vozidel. Na zdkladé téchto dat mohou byt nasledné vytvoreny a pribéziné
aktualizovdny varovné zpravy v C-ITS BO. Vytvorené varovné zpravy jsou nasledné
distribuovany do pfislusnych RSU jednotek v okoli dané udalosti. RSU jednotky nasledné zpravu
Sifi projizdéjicim vozidlim. Alternativné jsou tyto zpravy distribuovana pfimo z C-ITS BO do
OBU pomoci mobilnich siti mobilnich operatord. Obsah zprav je zavisly na rozsahu informaci z

externich zdroju.
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Obrazek 25: Schéma fungovani sluzby EVA — mobilni reZim (C-ITS BO - externi)

7 v

Scénar

A. V OBU/RVU jednotce — automatické vytvoreni
1) Generovani a vyslani zpravy OBU/RVU jednotkou po splnéni aktiva¢nich podminek.
2) Prenos informaci do vozidel vybavenych OBU jednotkami prostfednictvim ITS-G5.
3) Zpracovani dat OBU jednotkou vozidla.
4) Zobrazeni informaci fidici.
B. V C-ITS BO —z externich zdroj(i
1) Prlbézné zasilani fleetovych dat z vozidel do dispedinku, ktery data zasila do C-ITS BO.
2) Analyza fleetovych dat v C-ITS BO - identifikace pomalu jedouciho vozidla a vytvoreni
varovné zpravy.
3) Distribuce zpravy do vozidel vdané oblasti vybavenych OBU prostfednictvim
infrastruktury ITS-G5 nebo siti mobilnich operatoru.
4) Zpracovani zpravy OBU jednotkou vozidla.
5) Zobrazeniinformace fidici.

Pozndmka: poloha uddvand ve varovnych zprdvdch je v C-ITS BO v krdtkych intervalech
aktualizovand na zdkladé fleetovych dat z konkrétniho vozidla.

Zpusob zobrazeni informace
Ridi¢i by mély byt zobrazovany nasledujici parametry:

e Typ uddlosti
e Poloha udalosti (respektive vzdalenost k udalosti, smér k udalosti)

e Jizdni pruh, ktery maji fidici uvolnit (je-li tato informace k dispozici)
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WARNING!

Emergency venhicle approc
J-200m behind you,

Obrazek 26: MoZnost prezentace zpravy v rdmci sluzby EVA (bliZici se vozidlo 1ZS) na displeji ve vozidle
Spusténi sluzby
Sluzba bude spusténa v pripadé splnéni alespon jedné z nasledujicich podminek:

e Aktivace majaku a zaroven rychlost vyssi neZ stanovena hodnota po urcitou dobu (pro odliseni
od mobilniho rezimu)
e Vyhodnoceni fleetovych dat (napt. aktivace majaku, rychlost)

Aktualizace zpravy
Aktualizace zprav probéhne v pfipadé splnéni alespon jedné z nasledujicich podminek:

e Zmeéna polohy OBU

e Splnéni podminky (validityDuration/2<(currentTime - detectionTime))— zajisténi vcéasné
aktualizace zpravy (viz dokument Amsterdam Group - Message Set and Triggering Conditions
for Road Works Warning Service®)

e Zména nékterého atributu

Ukonceni sluzby
Sluzba bude ukoncena v pfipadé splnéni alesporn jedné z nasledujicich podminek:

e Deaktivace majaku
e Zastaveni vozidla na dobu delsi nezZ je stanovena hodnota.

Shttps://amsterdamgroup.mett.nl/White+papers/default.aspx
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Specifické parametry pouzitych zprav

DENM zprava

Nazev atributu

Management Container

P/V*
P

Zakladni popis

actionlD P Cislo udalosti (actionID = originatingStationID + pofadové
¢islo)

detectionTime P Cas, kdy byla udalost detekovana (aktualizace hodnoty po
kazdé aktualizaci zpravy)

referenceTime P Cas, kdy byla zprava generovana/aktualizovana

termination Vv Parametr slouZici k ukonéeni udalosti

eventPosition P Poloha udalosti

relevanceDistance Y Vzddlenost relevance zpravy

relevanceTrafficDirection P Smér Siteni zpravy

validityDuration P Doba platnosti zpravy

stationType P Zdroj vysilani zpravy

Situation Container P

InformationQuality P Kvalita poskytované informace (viz kap.¢. 3.1)

eventType P Typ udalosti (causeCode + subCauseCode) —
emergencyVehicleApproaching

Location Container P

eventSpeed Vv Rychlost pohybu udalosti

eventPositionHeading P Smér udalosti

traces P Skupina bodu, definujici trasu k udalosti (1-7 bodu pro jednu
trasu) viz kap. €. 3.2

roadType Vv Typ komunikace

*P.......... Povinny atribut

Vi Volitelny atribut

Tabulka 7: Atributy DENM zpravy vztahujici se ke sluzbé EVA — mobilni rezim
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2.5.2 Staticky rezim

Spolufinancovano Evropskou unii
Nastroj pro propojeni Evropy

Emergency Vehicle Approaching

Staticky rezim

EVA 2

Prostifedi Dalnice, silnice, (mistni komunikace)
Komunikace V2V, 12V
Typ zprav DENM

Cilovy uZivatel

Ridi¢ vozidla, pracovnici udrzby, spravce komunikace

Obecné informace

V tomto scénafi jsou Fidi¢i upozornéni na misto zasahu vozidel integrovaného zachranného systému.
Varovnou zpravu vysild OBU jednotka ve stojicim vozidle IZS se zapnutymi majaky, pficemz vozidlo
musi stat déle nez po stanovenou hodnotu. Informace o zasahu vozidel IZS muze byt pfipadné Sifena i
jednotkou RSU v okoli zdsahu. Ridi¢i jsou tak véasné informovéni o mimoradnosti na komunikaci a

mohou pfizpUsobit svoji rychlost a drahu.

Informace o aktivaci statického rezimu (prislusna DENM zprava) je odeslana do C-ITS back office, odkud
muZe byt tato informace déle preposlana na okolni RSU, které mohou prostiednictvim DENM zpravy

varovat pfrijizdéjici fidice.

Cile sluzby

e Zvyseni bezpecnosti a snizeni rizika nehod

e Zvyseni informovanosti fidica

e Zvyseni komfortu jizdy

e ZvySeni bezpecnosti posadky vozl 1ZS

Ocekavané chovani uzivatele

e ZvysSena ostrazitost

e Prizplsobeni rychlosti jizdy (zastaveni vozidla)

e Zmeéna jizdniho pruhu

e Zména trasy jizdy
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Zpusob generovani zpravy

Rozsah a presnost informaci poskytovanych uvnitf varovnych zprdv v rdmci mobilniho scénare sluzby
EVA zavisi na zdroji informaci a zplsobu generovani zpravy. Déleni zplsobu generovani zprav v ramci

sluzby EVA je nasledujici:
A. V OBU jednotce —automatické vytvoreni

Varovné zpravy jsou automaticky generovany a vysildny pfimo OBU jednotkou ve vozidle 1ZS
po splnéni aktivacnich podminek. Zdrojem informaci pro generovani zprdvy jsou pouze
informace, které OBU jednotka vyéte zvozidlového systému a GNSS modulu (+ pfipadné
informace zadané manudlné prostrednictvim HMI). Pokud se v blizkosti praci nachazi RSU
jednotky, mohou varovnou zpravu déle preposilat i tato zafizeni.

"- Mobilni sit Integracni platforma
- ITS-G5
- Obecné {’Il Q]

:; it

telekomunikacni ~
spojeni e |- »

Primarni tok informaci
— — — Vedlejsi tok informaci 1

OBU/RVU

OBU/RVU

Obrazek 27: Schéma fungovani sluzby EVA - staticky rezim (OBU/RVU-automatické)
B. V C-ITS back office — manualni vytvoreni

Timto zplUsobem je udalost generovana v C-ITS BO prostifednictvim GUI. Vytvofend DENM
zprava je nasledné distribuovana do prislusnych RSU jednotek v okoli polohy vytvorené
udalosti. Tyto jednotky nasledné varovani Sifi projizdéjicim vozidlim. Alternativné je tato
zprava distribuovana pfimo z C-ITS BO do OBU pomoci mobilnich siti mobilnich operator(.

Uroven detailu zprav je uréena zptisobem vyplnéni zadavaciho formulare v GUI.
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OBU/RVU

Obrazek 28: Schéma fungovani sluzby EVA - staticky reZzim (C-ITS BO-manualni)
C. V C-ITS back office — pfijem z externich zdrojl
V tomto reZimu je varovna zprava generovana v C-ITS BO na zakladé dat z externich zdroju

(napt. IP, dispecink 1ZS). Vytvofena zprava je nasledné distribuovana do prislusnych RSU
jednotek v okoli dané udalosti. RSU jednotky nasledné zpravu Sifi projizdéjicim vozidlim.

Alternativné je tato zprdva distribuovana pfimo z C-ITS BO do OBU pomoci mobilnich siti
mobilnich operatord. Obsah zprav je zavisly na rozsahu informaci z externich zdroja.
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Obrazek 29: Schéma fungovani sluzby EVA - staticky rezim (C-ITS BO-externi)
Scénar

A. V OBU/RVU jednotce — lokalni rezim
1) Generovani a vyslani zpravy OBU jednotkou po splnéni aktivaénich podminek.
2) Prenos informaci do vozidel vybavenych OBU jednotkami prostfednictvim ITS-G5 nebo siti
mobilnich operatora.
3) Zpracovani dat OBU jednotkou vozidla.
4) Zobrazeniinformaci fidici.
B. V C-ITS back office — manualni vytvoreni
1) Vytvorenivarovné zpravy operatorem prostrednictvim GUI C-ITS BO.
2) Distribuce zpravy do vozidel vdané oblasti vybavenych OBU prostiednictvim
infrastruktury ITS-G5 nebo siti mobilnich operatord.
3) Zpracovani zpravy OBU jednotkou vozidla.
4) Zobrazeniinformace fidici.
C. V C-ITS back office — pfijem z externich zdrojl
1) Vytvorenivarovné zpravy v C-ITS BO na zakladé dat z externich zdroju.
2) Distribuce zpravy do vozidel vdané oblasti vybavenych OBU prostiednictvim
infrastruktury ITS-G5 nebo siti mobilnich operatoru.
3) Zpracovani zpravy OBU jednotkou vozidla.
4) Zobrazeniinformace fidici.

Zpusob zobrazeni informace
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Ridi¢i mohou byt zobrazovany nésledujici parametry:

e Typ uddlosti
e Poloha udalosti (respektive vzdalenost k udalosti, smér k udalosti)

WARNING!

Rescue and recovery work
"200m in front of you T

Obrazek 30: MoZnost prezentace zpravy v ramci sluzby EVA (misto zasahu) na displeji ve vozidle
Spusténi sluzby
Sluzba bude spusténa v pripadé splnéni alespon jedné z nasledujicich podminek:

e Aktivace majaku a zastaveni vozidla minimalné po stanovenou dobu
e UlozZeni zadavaci sekvence tvorby zpravy v GUI C-ITS BO
e Automatické vytvoreni zpravy z informaci z externich zdroja.

Aktualizace zpravy
Aktualizace zprav probéhne v pfipadé splnéni alesponi jedné z nasledujicich podminek:

e Splnéni podminky (validityDuration/2<(currentTime - detectionTime))— zajisténi vcasné
aktualizace zpravy (viz dokument Amsterdam Group - Message Set and Triggering Conditions
for Road Works Warning Service®)

e Zména nékterého atributu

Ukonceni sluzby
Sluzba bude ukonéena v pfipadé splnéni alesponi jedné z nasledujicich podminek:

e Deaktivaci majaku vozidla 1ZS
e Vozidlo IZS se da do pohybu (pfechod na mobilni rezim)
e Manualni deaktivace v GUI C-ITS BO

Shttps://amsterdamgroup.mett.nl/White+papers/default.aspx
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e Vyprseni platnost udalosti

Specifické parametry pouzitych zprav

DENM zprava

Nazev atributu P/V* Zakladni popis

Management Container P

actionID P Cislo udalosti (actionID = originatingStationID + pofadové
detectionTime P Cas, kdy byla udalost detekovana (aktualizace hodnoty po

kazdé aktualizaci zpravy)

referenceTime Cas, kdy byla zprava generovana/aktualizovana

termination Parametr slouZici k ukoncéeni udalosti

eventPosition Poloha udalosti

relevanceDistance Vzdalenost relevance zpravy

relevanceTrafficDirection Smér Siteni zpravy

validityDuration Doba platnosti zpravy

stationType Zdroj vysilani zpravy

Situation Container

InformationQuality Kvalita poskytované informace (viz kap.¢. 3.1)

O |9 Y (U U < (U | |T©

eventType Typ udalosti (causeCode + subCauseCode) —

rescueAndRecoveryWorkInProgress

Location Container P

eventPositionHeading P Smér udalosti

traces P Skupina bodd, definujici trasu k udalosti (1-7 bod( pro jednu
trasu) viz kap. €. 3.2

roadType Vv Typ komunikace
*P.......... Povinny atribut
Vi Volitelny atribut

Tabulka 8: Atributy DENM zpravy vztahujici se ke sluzbé EVA - staticky rezim
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2.5.3 Priorita SSZ

Emergency Vehicle Approaching

Priorita SSZ
EVA_3
Prostredi Mistni komunikace
Komunikace V2i
Typ zprav CAM
Cilovy uZivatel Posdadka 1ZS

Obecné informace

Tento scénar zajistuje volny prajezd vozidel IZS kfiZzovatkou fizenou svételnym signalizacnim zafizenim
(SSZ).Na kriZzovatce jsou nejprve jednorazové nastaveny virtudlni detekcni oblasti (obdobné jako ve
sluzbé PVD — viz kap. €. 2.3).Pfi pfijezdu vozidla do téchto oblasti RSU jednotka identifikuje pfitomnost
preferenéniho vozidla (EmergencyPriority) na zdkladé CAM zprav a zaroven rozeznd, pro které
pfijezdové rameno kfizovatky ma byt nastaven signal ,volno”. Tyto informace jsou zaslany do fradice
SSZ. Ten nasledné zajisti zménu faze na dany signal pro vsechny kfizovatkové pohyby ve sméru pfijezdu
IZS, respektive signal ,,stlij“ pro vSechny ostatni sméry. V kfizovatce budou dale definovany odhlasovaci
oblasti, které budou indikovat uspésny prijezd preferen¢niho vozidla. Po prijezdu odhlasovaci oblasti
zasle RSU jednotka zpravu do fadice SSZ a ten opét spusti bézny signalni plan.

Zacatek detekénich zén je vhodné vytvofit v dostatecné vzdalenosti pred stopcdrou pro zajisténi
dostatecného ¢asu na vhodnou reakci rfadice SSZ i vyklizeni prostoru pfed kfizovatkou ostatnimi fidici.

Cile sluzby

e Zvyseni bezpecnosti a snizeni rizika nehod
e ZvySeni bezpecnosti posadky vozl 1ZS
e Snizeni dojezdovych ¢asl pro vozidla 1ZS

Ocekavané chovani uzivatele

e ZvySenad ostrazitost
e Prizplsobeni rychlosti a sméru jizdy

Zpusob generovani zpravy
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V ramci této sluzby je vyuZivano standardni CAM zpravy, kterou generuje OBU jednotka ve vozidle IZS
automaticky v danych intervalech. V pfipadé aktivace majaku bude v ramci této zpravy vysilan specialni
pozadavek pro udéleni priority na kfiZovatkach fizenych SSZ (EmergencyPriority). Neni tedy potreba
zadné soucinnosti ze strany fidice vozidla IZS ani z C-ITS back office.

|- Mobilni sit Integraéni platforma

|-Iﬂ ITS-G5

- Obecné p l I—
2 !

telekomunikacni
spojeni

<4-.

C-ITS back-office
A

=‘ \t RSU |g—

SSZ radic

Primarni tok informaci
— — = Vedlejsi tok informaci

Obrazek 31: Schéma fungovani sluzby EVA — priorita SSZ
Scénar

1) Detekce vozidla s narokem na prioritni jizdu v pfislusSném sméru na kfiZovatce jednotkou RSU
(pFipadné doplnéni ohlaseni jizdy prostfednictvim siti mobilnich operator().

2) Vyslani poZadavku na prioritni prijezd do fadice SSZ.

3) Modifikace cyklu.

4) Nastaveni signalu volno pro dany smér (signal stlij pro ostatni sméry).

5) Odhlaseni vozidla z kfizovatky.

Zpusob zobrazeni informace
Nepredpoklada se zobrazeni Zadné zpravy.
Spusténi sluzby

e Aktivace majaku vozidla 1ZS

Ukonceni sluzby

e Deaktivace majaku vozidla IZS
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Specifické parametry pouzitych zprav

CAM zprava

Nazev atributu P/V Zakladni popis
CAM P

generationDeltaTime Cas vytvoreni zpravy
Basic Container

StationType Typ zdroje vysilani
referencePosition Poloha vozidla

High Frequency Container

speed Rychlost vozidla
heading Smér vozidla

longitudinalAcceleration Akcelerace vozidla

driveDirection Smeér jizdy
Low Frequency Container

vehicleRole Role vozidla - emergency

< U QO (U (U |U B O (U KA TO

exteriorLights Aktivované svétlomety

Emergency Container

)

lightBarSireninUse V | Stav vystrainého majaku

emergencyPriority P | Zadost o preferenéni priijezd kiizovatkou fizenou SSZ
P, Povinny atribut

Vi Volitelny atribut

Tabulka 9: Atributy CAM zpravy vztahuijici se ke sluzbé EVA - priorita SSZ
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2.6 Traffic Jam Ahead Warning

Traffic Jam Ahead Warning

Prostiredi Dalnice, silnice, mistni komunikace
Komunikace V2V, 12V

Typ zprav DENM

Cilovy uzivatel Ridi¢ vozidla, spravce komunikace

Obecné informace

Naplni sluzby ,Upozornéni na dopravni kongesci“ (Traffic Jam Ahead Warning) je poskytovani
informaci nebo varovani o dopravnich kolonach véetné jejich zakladniho popisu. Zpravy generované
v ramci tohoto UC mohou obsahovat informaci o stavu dopravni kongesce (napf. silny narQst kongesce,
lehky narlst délky kolony), délce kolony a vzdalenosti ke konci kolony, pfipadné mUze byt uzivateli
prenasena informace o zdrZzeni v minutach). Tyto informace umozni fidi¢i vyhnout se této prekazce a
zvolit alternativni trasu nebo prizpUsobit svou rychlost a sniZit tim riziko narazu se stojicimi vozidly v
koloné.

Cile sluzby

e Zvyseni bezpecnosti a snizeni rizika nehod
e ZvySeni informovanosti fidica

e Zvyseni komfortu jizdy

e Efektivnéjsi fizeni dopravy

Ocekavané chovani uzivatele

e ZvySenad ostrazitost
e Prizplsobeni rychlosti jizdy
e Zména jizdniho pruhu

e 7Zmeéna jizdni trasy

Zpusob generovani zpravy
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Rozsah a presnost informaci poskytovanych uvnitf varovnych zprav v ramci sluzby TJA zavisi na zdroji
informaci a zplsobu generovani zpravy. Déleni zplsobu generovani zprav vramci sluzby TJA je
nasledujici:

A. V OBU/RVU jednotce — manualni vytvoreni (HMI)

Varovna zprdva je timto zplUsobem generovdana manualné prostiednictvim HMI zafizeni.
Zadané informace HMI preda do OBU/RVU jednotky, ktera vygeneruje danou DENM zpravu
obsahujici zakladni informace (typ udalosti) a polohové informace aktualni v okamzik zadani

mimoradnosti do HMI.

5 Mobiln{ sit Integracni platforma
ITS-G5
- Obecné p [| KI_]

telekomunikacni = L
spojeni

v &
Primarni tok informaci . C-ITS back-office

— — = Vedlejsi tok informaci

J RSU

OBU/RVU

Obrazek 32: Schéma fungovani sluzby TJA (OBU/RVU-manudlni)
B. V C-ITS back office — manualni vytvoreni

V tomto rezimu je udalost generovana v C-ITS BO prostfednictvim GUI. Vytvorena zprava je
nasledné distribuovana do pfislusnych RSU jednotek v okoli polohy vytvorené uddlosti. Tyto
jednotky nasledné varovani S$ifi projizdéjicim vozidlim. Alternativné je tato zprava
distribuovana piimo z C-ITS BO do OBU pomoci mobilnich siti mobilnich operatord. Urover

detailu zprav je urcena zplUsobem vyplnéni zadavaciho formulafe v GUI (stav dopravni

kongesce, délka, apod.)
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[ Mobilni sit Integraéni platforma
I 17s-G5 I I
- Obecné T —
telekomunikacni L = E;
spojeni i ﬁ

Manualni -

wstup \
C-ITS back-office

Primarni tok informaci
— — = Vedlejsi tok informaci

RSU | -

OBU/RVU

Obrazek 33: Schéma fungovani sluzby TJA (C-ITS BO-manualni)
C. V C-ITS back office — pfijem z externich zdrojl

V tomto reZimu je varovna zprava generovana v C-ITS BO na zakladé dat z externich zdroju
(napft. IP, DIC). Vytvofena zprava je nasledné distribuovana do prislusnych RSU jednotek v okoli
dané udalosti. RSU jednotky nasledné zpravu Sifi projizdéjicim vozidlim. Alternativné je tato
zprava distribuovana pfimo z C-ITS BO do OBU pomoci mobilnich siti mobilnich operator(.

Obsah zprav je zavisly na rozsahu informaci z externich zdroju.
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I Mobilni sit

Integracni platforma

. ITSGs
- Obecné

telekomunikacni
spojeni

Primarni tok informaci
— — = Vedlejsi tok informaci

1

"
E’ < !
- S sl

C-ITS back-office

\
A
‘

’ \

RSU | - I'.

OBU/RVU

Obrazek 34: Schéma fungovani sluzby TJA (C-ITS BO-externi)

D. V C-ITS back office — automatické vytvoreni

V C-ITS back office jsou shromazdovana a zpracovavana vystupni data ze sluzby PVD (viz kap.

¢. 2.3),manudlné nahlasené udalosti prostfednictvim HMI zafizeni, historicka data a dalsi

aktualné platné udalosti (resp. varovné zpravy). Pomoci vnitfnich algoritm( (porovnani

aktudlnich dat s historickym primérem, cetnost podobnych hlaseni, apod.) a vstupnich

informaci Ize vytvofit novou varovnou zpravu o dopravni kongesci, kterd je ndsledné

distribuovana do OBU prostfednictvim infrastruktury ITS-G5 nebo siti mobilnich operatord
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Obrazek 35: Schéma fungovani sluzby TJA (C-ITS BO-automatické)
Scénar

A. V OBU/RVU jednotce — manualni vytvoreni (HMI)
1) Vytvoreni udalosti ve vozidle vybaveném OBU/RVU prostfednictvim HMI.
2) Prenos informaci do vozidel vybavenych OBU jednotkami prostfednictvim ITS-G5 nebo siti
mobilnich operatord.
3) Zpracovani dat OBU jednotkou vozidla.
4) Zobrazeniinformaci fidici.
B. V C-ITS back office — manualni vytvoreni
1) Vytvoreni varovné zpravy operatorem prostiednictvim GUI C-ITS BO.
2) Distribuce zpravy do vozidel vdané oblasti vybavenych OBU prostifednictvim
infrastruktury ITS-G5 nebo siti mobilnich operatoru.
3) Zpracovani zpravy OBU jednotkou vozidla.
4) Zobrazeniinformace fidici.
C. V C-ITS back office — pfijem z externich zdrojG
1) Vytvorenivarovné zpravy v C-ITS BO na zékladé dat z externich zdroja.
2) Distribuce zpravy do vozidel vdané oblasti vybavenych OBU prostifednictvim
infrastruktury ITS-G5 nebo siti mobilnich operatoru.
3) Zpracovani zpravy OBU jednotkou vozidla.
4) Zobrazeniinformace fidici.
D. V C-ITS back office — automatické vytvoreni
1) Zpracovani a vyhodnoceni ptijatych informaci (PVD, manualni nahlaseni udalosti, aj.)

2) Vytvorenivarovné zpravy v C-ITS BO
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3) Distribuce zpravy do vozidel vdané oblasti vybavenych OBU prostfednictvim
infrastruktury ITS-G5 nebo siti mobilnich operatord.

4) Zpracovani zpravy OBU jednotkou vozidla.

5) Zobrazeniinformace fidici.

Zpusob zobrazeni informace
Ridi¢i mohou byt zobrazovany nésledujici parametry:

e Typ uddlosti

e Poloha udalosti (respektive vzdalenost k udalosti, smér k udalosti)

o Délka udalosti

o Casové zdrieni (tento parametr zatim neni mozné prenaset prostfednictvim DENM)

TRAFFIC JAM!
Length 3,5km
Delay Bmin

N200m in front of you ™

Obrazek 36: MoZnost prezentace zpravy v ramci sluzby TJA na displeji ve vozidle
Spusténi sluzby
Sluzba bude spusténa v pripadé splnéni alespon jedné z nasledujicich podminek:

e UlozZeni zaddvaci sekvence tvorby zpravy v GUI C-ITS BO

e Manualni vytvoreni zpravy v mobilni aplikaci HMI zafizeni

e Automatické vytvoreni zpravy v C-ITS BO z informaci z externich zdroji
e Automatické vytvoreni zpravy z internich informaci v C-ITS BO.

Aktualizace zpravy
Aktualizace zprav probéhne v pfipadé splnéni alesponi jedné z nasledujicich podminek:

e Zmeéna polohy udalosti
e Manualni Gprava atributd v GUI C-ITS BO
e Manualni Uprava atribut(l prostfednictvim HMI zafizeni
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e Splnéni podminky (validityDuration/2<(currentTime - detectionTime))— zajisténi vcasné
aktualizace zpravy (viz dokument Amsterdam Group - Message Set and Triggering Conditions
for Road Works Warning Service’)

e Zména nékterého atributu

Ukonceni sluzby
Sluzba bude ukonéena v pfipadé splnéni alespon jedné z nasledujicich podminek:

e Manualni deaktivace v GUI C-ITS BO
e Vyprseni platnosti udalosti

Specifické parametry pouzitych zprav

DENM zprava

Nazev atributu P/V* Zakladni popis

Management Container P

actionID P Cislo udalosti (actionlD = originatingStationID + pofadové
Cislo)

detectionTime P Cas, kdy byla udalost detekovana (aktualizace hodnoty po

kazdé aktualizaci zpravy)

referenceTime Cas, kdy byla zprava generovana/aktualizovana

termination Parametr slouZici k ukoncéeni udalosti

eventPosition Poloha udalosti

relevanceDistance Vzdalenost relevance zpravy

relevanceTrafficDirection Smér Siteni zpravy

validityDuration Doba platnosti zpravy

Zdroj vysilani zpravy

stationType

Situation Container

InformationQuality Kvalita poskytované informace (viz kap.¢. 3.1)

eventType Typ udalosti (causeCode + subCauseCode) —trafficCondition

eventHistory Usek trvani udalosti (viz kap. €. 3.3)

Location Container

U < U U U (U (U < (v < |©

Smeér udalosti

eventPositionHeading

https://amsterdamgroup.mett.nl/White+papers/default.aspx
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traces P Skupina bodd, definujici trasu k udalosti (1-7 bod pro jednu
trasu) viz kap. €. 3.2

roadType Y Typ komunikace

ol > Povinny atribut

LV Volitelny atribut

Tabulka 10: Atributy DENM zpravy vztahujici se ke sluzbé TJIA
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2.7 Hazardous Location Notification

Hazardous Location Notification

Prostiredi Dalnice, silnice, Mistni komunikace
Komunikace V2V, 12V

Typ zprav DENM

Cilovy uzivatel Ridi¢ vozidla, spravce komunikace

Obecné informace

Tato sluzba varuje Fidi¢e pfed misty, ktera jsou z jednoho nebo vice diivod( nebezpeénd. Ridi¢ je o
téchto rizikovych faktorech informovdn a muUZe tak pfizpGsobit svoji jizdu aktudlnim
podminkam(sniZeni rychlosti, zména jizdniho pruhu, zména trasy jizdy). Varovné zpravy jsou vysilany
predevsim RSU jednotkami podél komunikace, nicméné v nékterych pfipadech miiZze varovnou zpravu
generovat a rovnou vysilat OBU/RVU jednotka ve vozidle. Mezi udalosti, pfed kterymi mlze byt
uZivatel varovdn v ramci této sluzby, patfi:

e dopravni nehoda

e Spatny technicky stav komunikace

e prekazka na vozovce

e zvife navozovce

e (lovék ve vozovce

e nebezpecny smérovy oblouk

e obecné nebezpedi (napf. misto s ¢astym vyskytem dopravnich nehod).

Cile sluzby

e Zvyseni bezpecnosti a snizeni rizika nehod
e Zvyseni informovanosti fidica
e Zvyseni komfortu jizdy

Ocekavané chovani uzivatele

e ZvysSena ostrazitost

e Prizplsobeni rychlosti jizdy
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e Zmeéna trasy jizdy
Zpusob generovani zpravy
Rozsah a pfesnost informaci poskytovanych uvnitf varovnych zprav v rdmci sluzby HLN zavisi na zdroji

informaci a zplsobu generovani zpravy. Déleni zplsobu generovani zprav v ramci sluzby HLN je
nasledujici:
A. V OBU/RVU jednotce — manualni vytvoreni (HMI)
Varovna zprava je timto zplsobem generovdna manualné prostiednictvim HMI zafizeni.
Zadané informace HMI preda do OBU/RVU jednotky, ktera vygeneruje danou DENM zpravu

obsahuijici zakladni informace (typ udalosti) a polohové informace aktualni v okamzik zadani

mimoradnosti do HMI.

| Mobilni sit Integraéni platforma
U msGs
I obecné I [I

telekomunikacéni &

spojeni ___,-—" ‘___b

C-ITS back-office

DIC

/A
o= MV &
OBU/RVU A _:@i

Nebezpedi

Primarni tok informaci
— — - Vedlejsi tok informaci

Obrazek 37: Schéma fungovani sluzby HLN (OBU/RVU-manudlni)
B. V C-ITS back office — manualni vytvoreni

V tomto rezimu je udalost generovana v C-ITS BO prostfednictvim GUI. Vytvorena zprava je
nasledné distribuovdna do pfislusnych RSU jednotek v okoli polohy vytvorené uddlosti. Tyto
jednotky nasledné varovani $ifi projizdéjicim vozidlim. Urover detailu zprav je uréena

zpUsobem vyplnéni zaddvaciho formulare v GUI.
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Obrazek 38: Schéma fungovani sluzby HLN (C-ITS BO-manualni)
C. V C-ITS back office — prijem z externich zdroj

V tomto rezimu je varovnd zprdva generovana v C-ITS BO na zakladé dat z externich zdroju
(napf. IP, DIC). Vytvorfena zprava je nasledné distribuovana do prislusnych RSU jednotek v okoli

dané udalosti. RSU jednotky nasledné zpravu Sifi projizdéjicim vozidlim. Obsah zprav je zavisly
na rozsahu informaci z externich zdroja.
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Obrazek 39: Schéma fungovani sluzby HLN (C-ITS BO-externi)

D. V C-ITS back office — automatické vytvoreni

V C-ITS back office jsou shromazdovana a zpracovavana vystupni data ze sluzby PVD (viz kap.
¢. 2.3), manualné nahlasené udalosti prostfednictvim HMI zafizeni, historickd data a dalsi
aktualné platné udalosti (resp. varovné zpravy). Pomoci vnitfnich algoritm( (porovnani
aktudlnich dat s historickym prlimérem, cetnost podobnych hlaseni, apod.) a vstupnich
informaci lze vytvofit novou varovnouzpravu, kterd je nasledné distribuovana do OBU
prostfednictvim infrastruktury ITS-G5 nebo siti mobilnich operator(

L Mobilni sit Integraéni platforma

. ITSGS ] l

- Obecné £2e |
tele.kor':'iunikat':m' = Q >
spojeni - =7 ---
Primarni tok informaci e «” C-ITS back-office :
— — = Vedlejsi tok informaci . A

OBU/RVU OBU RVU OBU}’RVU Nebezpeti OBU/RVU

Obrazek 40: Schéma fungovani sluzby HLN (C-ITS BO-automatické)
Scénar

A. V OBU/RVU jednotce — manualni vytvoreni (HMI)
1) Vytvoreni udalosti ve vozidle vybaveném OBU/RVU prostfednictvim HMI.
2) Prenos informaci do vozidel vybavenych OBU jednotkami prostfednictvim ITS-G5 nebo siti
mobilnich operatord.
3) Zpracovani dat OBU jednotkou vozidla.
4) Zobrazeniinformaci fidici.
B. V C-ITS back office — manualni vytvoreni
1) Vytvoreni varovné zpravy operatorem prostiednictvim GUI C-ITS BO.
2) Distribuce zpravy do vozidel vdané oblasti vybavenych OBU prostfednictvim
infrastruktury ITS-G5 nebo siti mobilnich operatoru.

3) Zpracovani zpravy OBU jednotkou vozidla.
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4) Zobrazeni informace fidici.
C. V C-ITS back office — pfijem z externich zdrojl
1) Vytvorenivarovné zpravy v C-ITS BO na zakladé dat z externich zdroja.
2) Distribuce zpravy do vozidel vdané oblasti vybavenych OBU prostfednictvim
infrastruktury ITS-G5 nebo siti mobilnich operatoru.
3) Zpracovani zpravy OBU jednotkou vozidla.
4) Zobrazeni informace fidici.
D. V C-ITS back office — automatické vytvoreni
1) Zpracovani a vyhodnoceni prijatych informaci (PVD, manualni nahlaseni udalosti, aj.)
2) Vytvorenivarovné zpravy v C-ITS BO na zakladé dat z externich zdroj(.
3) Distribuce zpravy do vozidel vdané oblasti vybavenych OBU prostfednictvim
infrastruktury ITS-G5 nebo siti mobilnich operatord.
4) Zpracovani zpravy OBU jednotkou vozidla.
5) Zobrazeniinformace fidici.

Zpusob zobrazeni informace
Ridi¢i mohou byt zobrazovany nésledujici parametry:

e Typ udalosti / vystrazny symbol
e Poloha udalosti, respektive vzdalenost k udalosti, smér k udalosti
e Délka Useku

HUMAN ON THE ROAD!

Cyclist
N200n in front of you P

Obrazek 41: MoZnost prezentace zpravy v ramci sluzby HLN na displeji ve vozidle
Spusténi sluzby
Sluzba bude spusténa v pripadé splnéni alespon jedné z nasledujicich podminek:

e UlozZeni zadavaci sekvence tvorby zpravy v GUI C-ITS BO
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e Manualni vytvoreni zpravy v mobilni aplikaci HMI zafizeni
e Automatické vytvoreni zpravy v C-ITS BO z informaci z externich zdroj(i
e Automatické vytvoreni zpravy z internich informaci v C-ITS BO.

Aktualizace zpravy
Aktualizace zprav probéhne v pfipadé splnéni alesponi jedné z nasledujicich podminek:

e Manualni Gprava atributd v GUI C-ITS BO

e Manualni Gprava atributl prostfednictvim HMI zafizeni

e Splnéni podminky (validityDuration/2<(currentTime - detectionTime))— zajisténi vcasné
aktualizace zpravy (viz dokument Amsterdam Group - Message Set and Triggering Conditions
for Road Works Warning Service®)

Ukonceni sluzby
Sluzba bude ukonéena v pfipadé splnéni alesponi jedné z nasledujicich podminek:

e Manualni deaktivace v GUI C-ITS BO
e Vyprseni platnosti udalosti

Specifické parametry pouzitych zprav

DENM zprava

Nazev atributu P/V* Zakladni popis

Management Container P

actionlID P Cislo udalosti (actionID = originatingStationID + pofadové
¢islo)

detectionTime P Cas, kdy byla udalost detekovana (aktualizace hodnoty po

kazdé aktualizaci zpravy)

referenceTime P Cas, kdy byla zprava generovana/aktualizovana
termination Vv Parametr slouZici k ukonCeni udalosti
eventPosition P Poloha udalosti

relevanceDistance Y Vzdalenost relevance zpravy
relevanceTrafficDirection P Smér Siteni zpravy

validityDuration P Doba platnosti zpravy

stationType P Zdroj vysilani zpravy

Situation Container P

8https://amsterdamgroup.mett.nl/White+papers/default.aspx
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InformationQuality P Kvalita poskytované informace (viz kap.¢. 3.1)

eventType P Typ udalosti (causeCode + subCauseCode) —

eventHistory Vv Usek trvani udalosti (viz kap. €. 3.3)

Location Container P

eventPositionHeading P Smér udalosti

traces P Skupina bodu, definujici trasu k udalosti (1-7 bodu pro jednu
trasu) viz kap. ¢. 3.2

roadType Vv Typ komunikace

*P .......... Povinny atribut

LV Volitelny atribut

Tabulka 11: Atributy DENM zpravy vztahuijici se ke sluzbé HLN
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2.8 Weather Conditions Warning

Weather Conditions Warning

Prostiredi Dalnice, silnice, mistni komunikace
Komunikace V2V, 12V

Typ zprav DENM

Cilovy uzivatel Ridi¢ vozidla, spravce komunikace

Obecné informace

Cilem této sluzby je varovani fidice pfed misty, ktera jsou z jednoho nebo vice dlivodl nebezpecné,
pficemi dlvody téchto nebezpeéi jsou zplsobeny aktualnimi klimatickymi podminkami. Ridi¢ je o
téchto rizikovych faktorech informovan a muizZe tak prizpUsobit svoji jizdu aktualnim podminkam.
V radmci této sluzby Ize vyslat upozornéni na tato nebezpeci:

e Nebezpedi smyku (snizena adheze vozovky) — naledi, mokra vozovka
e Bocnivitr
e Spatnou viditelnost

e Destové/snéhové srazky

Ridi¢ je prostiednictvim varovnych zprav véasné upozornén a mize prizpdsobit svou jizdu (snizeni
rychlosti, zména jizdniho pruhu, zména trasy jizdy).

Cile sluzby

e Zvyseni bezpecnosti a snizeni rizika nehod
e Zvyseni informovanosti fidica
e ZvySeni komfortu jizdy

Ocekavané chovani uzivatele
e ZvySenad ostrazitost

e Pfizplsobeni rychlosti jizdy
e Zména jizdniho pruhu

e Zména trasy jizdy
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Zpusob generovani zpravy

Rozsah a presnost informaci poskytovanych uvnitf varovnych zprdv v rdmci sluzby WCW zavisi na zdroji
informaci a zplsobu generovani zpravy. Déleni zplsobu generovani zprav v ramci sluzby WCW je
nasledujici:

A. V OBU/RVU jednotce — manualni vytvoreni (HMI)

Varovna zprava je vtomto pfipadé generovdna manualné prostfednictvim HMI zafizeni.
Zadané informace HMI preda do OBU/RVU jednotky, ktera vygeneruje danou DENM zpravu

obsahuijici zakladni informace (typ udalosti) a polohové informace aktualni v okamzik zadani
mimoradnosti do HMI.

© Mobilni sit
‘ ITS-G5 ] I
- Obecné 4

Kot g
telekomunikacni =

Integraéni platforma

spojeni > ¢ )
Primarni tok informaci et = .
— — - Vedlejsi tok informaci .-~ C-ITS back-office .

/.‘/ RSU

OBU/RVU = A OBU/RVU

Vlivy pocasi

Obrazek 42: Schéma fungovani sluzby WCW (OBU/RVU-manualni)

B. V C-ITS back office — manualni vytvoreni

V tomto reZimu je udalost generovana v C-ITS BO prostfednictvim GUI. Vytvorena zprava je
nasledné distribuovana do pfislusnych RSU jednotek v okoli polohy vytvorené uddlosti. Tyto
jednotky nasledné varovani $ifi projizdéjicim vozidldm. Uroveri detailu zprav je urcena
zpUsobem vyplnéni zadavaciho formulare v GUI.
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Obrazek 43: Schéma fungovani sluzby WCW (C-ITS BO-manualni)
C. V C-ITS back office — pfijem z externich zdrojl

V tomto reZimu je varovna zprava generovana v C-ITS BO na zakladé dat z externich zdroju
(napft. IP, DIC). Vytvofena zprava je nasledné distribuovana do prislusnych RSU jednotek v okoli
dané udalosti. RSU jednotky nasledné zpravu Sifi projizdéjicim vozidlim. Obsah zprav je zavisly

na rozsahu informaci z externich zdroja.
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Obrazek 44: Schéma fungovani sluzby WCW (C-ITS BO-externi)

D. V C-ITS back office — automatické vytvoreni

V C-ITS back office jsou shromazdovana a zpracovavana vystupni data ze sluzby PVD (viz kap.
¢. 2.3), manualné nahlasené udalosti prostfednictvim HMI zafizeni, historickd data a dalsi
aktualné platné udalosti (resp. varovné zpravy). Pomoci vnitfnich algoritm( (porovnani
aktualnich dat s historickym primérem, cetnost podobnych hlaseni, apod.) a vstupnich
informaci Ize vytvofit novou varovnou zpravu, kterd je nasledné distribuovana do OBU
prostfednictvim infrastruktury ITS-G5 nebo siti mobilnich operator(.
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Obrazek 45: Schéma fungovani sluzby WCW (C-ITS BO-automatické)

Scénar

A. V OBU/RVU jednotce — manualni vytvoreni (HMI)
1) Vytvoreni udalosti ve vozidle vybaveném OBU/RVU prostfednictvim HMI.
2) Prenos informaci do vozidel vybavenych OBU jednotkamiprostfednictvim ITS-G5 nebo siti
mobilnich operatord.
3) Zpracovani dat OBU jednotkou vozidla.
4) Zobrazeni informaci fidici.
B. V C-ITS back office — manualni vytvoreni
1) Vytvoreni varovné zpravy operatorem prostiednictvim GUI C-ITS BO.
2) Distribuce zpravy do vozidel vdané oblasti vybavenych OBU prostifednictvim
infrastruktury ITS-G5 nebo siti mobilnich operatoru.

3) Zpracovani zpravy OBU jednotkou vozidla.




fe\

C-ROADS

CZECH REPUBLIC
A —— ...

Spolufinancovano Evropskou unii
Nastroj pro propojeni Evropy

4) Zobrazeni informace fidici.
C. V C-ITS back office — pfijem z externich zdrojl
1) Vytvorenivarovné zpravy v C-ITS BO na zakladé dat z externich zdroja.
2) Distribuce zpravy do vozidel vdané oblasti vybavenych OBU prostfednictvim
infrastruktury ITS-G5 nebo siti mobilnich operatoru.
3) Zpracovani zpravy OBU jednotkou vozidla.
4) Zobrazeni informace fidici.
D. V C-ITS back office — automatické vytvoreni
1) Zpracovani a vyhodnoceni prijatych informaci (PVD, manualni nahlaseni udalosti, aj.)
2) Vytvorenivarovné zpravy v C-ITS BO na zakladé dat z externich zdroj(.
3) Distribuce zpravy do vozidel vdané oblasti vybavenych OBU prostfednictvim
infrastruktury ITS-G5 nebo siti mobilnich operatord.
4) Zpracovani zpravy OBU jednotkou vozidla.
5) Zobrazeniinformace fidici.

Zpusob zobrazeni informace
Ridi¢i by mély byt zobrazovany nasledujici parametry:

e Typ uddlosti
e Poloha udalosti (respektive vzdalenost k udalosti, smér k udalosti)
e Délka udalosti

POOR VISIBILITY!
Length 4,5m
"800 in front of you P
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Obrazek 46: MoZnost prezentace zpravy v ramci sluzby WCW na displeji ve vozidle
Spusténi sluzby
Sluzba bude spusténa v pripadé splnéni alespon jedné z nasledujicich podminek:

e UlozZeni zadavaci sekvence tvorby zpravy v GUI C-ITS BO

e Manualni vytvoreni zpravy v HMI zafizeni

e Automatické vytvoreni zpravy v C-ITS BO z informaci z externich zdrojl
e Automatické vytvoreni zpravy z internich informaci v C-ITS BO.

Aktualizace zpravy
Aktualizace zprav probéhne v pfipadé splnéni alesponi jedné z nasledujicich podminek:

e Manualni Gprava atributd v GUI C-ITS BO

e Manualni Uprava atributl v HMI zafizeni

e Splnéni podminky (validityDuration/2<(currentTime - detectionTime))— zajisténi vcasné
aktualizace zpravy (viz dokument Amsterdam Group - Message Set and Triggering Conditions
for Road Works Warning Service®)

Ukonceni sluzby
Sluzba bude ukonéena v pfipadé splnéni alespon jedné z nasledujicich podminek:

e Manualni deaktivace v GUI C-ITS BO
e Vyprseni platnosti udalosti

Specifické parametry pouzitych zprav

https://amsterdamgroup.mett.nl/White+papers/default.aspx
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Nazev atributu

Management Container

P/V*
P

Spolufinancovano Evropskou unii

Nastroj pro propojeni Evropy

Zakladni popis

actionID P Cislo udalosti (actionID = originatingStationID + pofadové
Cislo)

detectionTime P | Cas, kdy byla udélost detekovéna (aktualizace hodnoty po
kazdé aktualizaci zprévy)

referenceTime P Cas, kdy byla zprava generovana/aktualizovéna

termination Vv Parametr slouzici k ukonéeni udalosti

eventPosition P Poloha udalosti

relevanceDistance Vv Vzdalenost relevance zpravy

relevanceTrafficDirection P Smeér Siteni zpravy

validityDuration P Doba platnosti zpravy

stationType P Zdroj vysilani zpravy

Situation Container P

InformationQuality P Kvalita poskytované informace (viz kap.¢. 3.1)

eventType P Typ udalosti (causeCode + subCauseCode) —
adverseWeatherCondition..

eventHistory Vv Usek trvani udalosti (viz kap. €. 3.3)

Location Container P

eventPositionHeading P Smér udalosti

traces P Skupina bodd, definujici trasu k udalosti (1-7 bod pro jednu
trasu) viz kap. €. 3.2

roadType Y Typ komunikace

ol > Povinny atribut

LV Volitelny atribut

Tabulka 12: Atributy DENM zpravy vztahuijici se ke sluzbé WCW
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2.9 Railway Level Crossing

Railway Level Crossing

Prostiredi Silnice, mistni komunikace

Komunikace 12V

DENM / SPaT, MAP — bude upfesnéno na zakladé testovani na

Typ zprav
ypzp pilotnich lokalitach

Cilovy uzivatel Ridi¢ vozidla, pracovnici udrzby, spravce komunikace, posadka 12S

Obecné informace

Varovna zprava o Zelezni¢nim prejezdu je v ramci této sluzby prenasena prostrednictvim C-ITS zprav
(DENM nebo SPaT a MAP), jejichz presna podoba bude upfesnéna na zakladé testd na pilotnich
lokalitdch a na zakladé diskuse s ostatnimi zahrani¢nimi partnery platformy C-ROADS. V ramci projektu
budou testovany tyto dva pfistupy:

e DENM
Pfislusnd zprava DENM popisuje potifebné parametry prejezdu a pfijizdéjicimu vozidlu
poskytuje informaci o parametrech prejezdu, k némuz se blizi, a o jeho momentalnim stavu.
Varovné zpravy DENM jsou generovany a vysilany pro kazdou prijezdovou cestu k Zelezni¢nimu
prejezdu zvlast (tzn. min dvé zpravy pro jeden Zelezniéni prejezd). V pfipadé budouciho
rozsiteni tohoto UC, umozZnuje DENM zprava prenaset informace o rychlostnim omezeni, dobé
do zmény signalu, aj.

e SPaT/MAP
Zpravy MAP umoznuji detailné popsat topologii a geometrii Zelezni¢niho prejezdu a jasné
definovat jakd komunikace je vyhrazena pro jaky typ dopravy (napt. silni¢ni komunikace,
Zeleznice) a diky tomu ziska Fidi¢ komplexni informaci o podobé Zelezni¢niho prejezdu (tzn.
pocet koleji, uhel kfiZeni, Sitka Zelezni¢niho prejezdu). V kombinaci se zpravami SPaT je navic
mozné fidice informovat o stavu svételné signalizace na prejezdu. V pfipadé budouciho
rozsiteni tohoto UC, umoziuje SPaT zprdva prendset informace o rychlostnim omezeni, dobé
do zmény signalu, aj.

Poznamka: Z bezpeénostnich ddivodd (pfi nejmensim v podminkach Ceské republiky), nelze vysilat

explicitni informaci charakteru ,Prejezd je volny“. Ani OBU nesmi neexistenci vystrahy takto
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interpretovat! V pfipadé, Ze je Zeleznicni prejezd ,volny” bude Sifena pouze zprdva obsahujici obecnou
informaci o existenci Zelezni¢niho prejezdu na predpokladané trase (spolu s dalSimi parametry
prejezdu).

Cile sluzby

e Zvyseni bezpecnosti a snizeni rizika nehod na Zelezni¢nim prejezdu, vlivem nepozornosti Ci
neukaznénosti fidicd

e Zvyseni informovanosti fidicd a autonomnich vozidel

e SniZeni rizika prehlédnuti znacek A29, A31a,b,c a A32a,b a signdlu vystraha na prejezdovém
zabezpecovacim zafizeni

e Snizeni rizika projeti pfejezdu nepfizplsobenou rychlosti
Ocekavané chovani uzivatele

e Zvyseni ostrazitosti pred Zelezni¢nim prejezdem a na prejezdu
e Prizplsobeni rychlosti jizdy v souladu s pravidly silniéniho provozu

e Zastaveni vozidla pred hranici Zelezni¢niho prejezdu, ktery je ve vystraze
Vyse uvedené body se mohou vztahovat i na autonomni vozidla.
Zpusob generovani zpravy

Rozsah a typ informaci poskytovanych uvnitf varovnych zprav v rdmci sluzby RLX se vyrazné lisi dle
vybéru pouzité C-ITS zpravy nebo kombinace vice typU zprav. V rdmci narodniho projektu C-Roads
Czech Republic bude testovano poufZiti zprav DENM a kombinace zprav SPaT a MAP.

A. DENM

Zpravy DENM jsou vidy generovany na zakladé prednastavenych statickych parametrd pfislusného
Zelezniéniho prejezdu a dle aktudlnich dynamickych informaci z prejezdového zabezpelovaciho
zafizeni (PZZ) o jeho stavu. Zprava muZze byt navic obohacena o informace z C-ITS BO, pokud to spravce
BO povaZuje za vhodné. Zpravy DENM jsou vysilany RSU jednotkou na prejezdu.

B. SPaT a MAP

Zpravy SPaT jsou vidy generovany na zakladé aktudlnich informaci z prejezdového zabezpecovaciho
zafizeni (PZZ) na daném Zelezni¢nim prejezdu. MAP zprdvy jsou jednorazové vytvoreny manualné v C-

ITS BO (popf. pfimo na RSU) a poté jsou vysilany spolecné se SPaT zpravami RSU jednotkou na prejezdu.
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- Mobilni sit Integracni platforma
I mmses
- Obecné

telekomunikacni
spojeni

=
i

' Di t' ky
o . F iagnosticky
Primarni tok informaci C-ITS back-office Sk
— — - Vedlejsi tok informaci 4
1
!
!
+— < RSU
zelezniéni pFej ezd OBU/ RVU *PZZ - pfejezdové zabezpedovaci

zafizenl

Obrazek 47: Schéma fungovani sluzby RLX

A. DENM

1) Pfiprava a vysilani informaci ze zafizeni RSU napojeného na PZZ.

2) Prenos informaci do vozidel vybavenych OBU jednotkami prostfednictvim ITS-G5 nebo siti
mobilnich operatord.

3) Zpracovani prijatych informaci OBU jednotkou vozidla.

4) Zobrazeniinformaci fidi¢i nebo predani informaci fidicimu systému autonomniho vozidla.

B. SPaT a MAP

1) Rozesilaniinformaciz fadi¢e formou zprav SPaT a MAP jednotkou RSU napojenou na radic PZZ.
2) Prenos informaci do vozidel prostfednictvim SPaT a MAP.

3) Zpracovani dat OBU jednotkou vozidla.

4) Zobrazeniinformaci fidici

Zpusob zobrazeni informace
Ridi¢i mohou byt zobrazovany nésledujici parametry:

e Typ udalosti (,Zelezniéni prejezd na trase jizdy“)

e Identifikace piejezdu (v CR Pxxxx)

e Pocet koleji
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e ZplUsob zabezpeceni Zelezni¢cniho prejezdu (vizualizace patficnym symbolem, pfipadé
doplrikovou informaci)
e Vzdalenost k hranici Zelezni¢niho prejezdu ve sméru jizdy

e Stav PZZ (nespecifikovan, ve vystraze, v dlouhodobé vystraze, ve vyluce)
Volitelné informace dle poZadavkd spravce Zelezni¢ni sité:

e Cas do ukonéeni vystrahy PZZ

e Smér prijizdéjiciho vlaku

e Prljezdna Sitka a vyska Zelezni¢niho prejezdu

e Aplikovatelna a maximalni povolena rychlost pfed a na Zelezni¢nim prejezdu
e Omezeni za prejezdem (nedostatek prostoru za piejezdem)

RAILWAY LEVEL CROSSING!
Two tracks
N200n in front of you P

Prejezd: Pxxxx

Obrazek 48: MoZnost prezentace zpravy v rdmci sluzby RLX na displeji ve vozidle

Spusténi sluzby

e Sluzba bézi kontinualné bez preruseni
e Vpfipadé, Ze je Zeleznicni prejezd uzavien (blizi se vlak), zprava se dynamicky zméni

Aktualizace zpravy

e Na zakladé zmény stavu PZZ

e Na zakladé predanych informaci z C-ITS BO, pokud to spravce BO povaZuje za potiebné

Specifické parametry pouzZitych zprav
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DENM zprava

Nazev atributu Zakladni popis

Management Container

actionID P Cislo udalosti (actionlD = originatingStationID +
poradové Cislo)

detectionTime P Cas, kdy byla udalost detekovana RSU (aktualizace
hodnoty po kazdé aktualizaci zpravy)

referenceTime P Cas, kdy byla zprava generovana/aktualizovéna

eventPosition P Poloha udalosti — po kazdy smér vysilani vycitana z
konfigurace

relevanceDistance Vv Vzdalenost relevance zpravy (circle 500m)

relevanceTrafficDirection P Smeér sifeni zpravy (all)

validityDuration P Doba platnosti zpravy (<2s)

stationType P Zdroj vysilani zpravy (RSU=15)

Situation Container P

informationQuality P Kvalita poskytované informace (viz kap.cC.
3.1)(6=certain)

eventType P Typ uddlosti- navrh na vytvoreni novych atribut(:
causeCode (101) + subCauseCode (stav O unavailable, 1
alert/warning, 2 longtermAlert/warning, 3 Closure))

EventHistory Vv Délka prejezdu (relativni vzdalenost)

Location Container P

traces P Skupina bod(, definujici trasu k udalosti (1-7 cest

k pfejezdu, max 40 bodu/cesta) viz kap. ¢. 3.2

RLX Specific Container \')

type Typ prejezdu (0 no signalling/protection, 1 warning
P lights only, 2 with barriers only, 3 warning lights with
barrriers, 4 reserve)

numberOfTracks p Pocet koleji(0 unavailable, 1 single, 2 double, 3 more
than 2)

lengthOfCrossing P délka prejezdu (0,1 m)
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ID Vv Identifikace prejezdu — xxxxxxx (Pro CR Pxxxx)
endOfAlertTime Y Predpokladany ¢as ukonceni vystrahy
heightLimit Vv Prijezdna vyska (0,1 m zaokrouhleno dolt)
widthLimit Vv Prijezdna sirka (0,1 m zaokrouhleno dolt)
spaceRestraintBehindCrossing v Omezeni za pfejezdem - nedostatek prostoru za
prejezdem pred dalsim k¥izenim (0 no, 1 yes)
speedLimits Vv zakonna maximalni rychlost prljezdu — 2 hodnoty
(applicable speed limit, absolute speed limit) [km/h]
trainDirection Vv Smeér prijizdéjiciho vlaku(O unavailable, 1 from right, 2
from left, 3 from both, 4 shunting (posun))
RoadWorksExtended.Restriction Vv omezeni dle typu auta
ol Povinny atribut
Veeeees Volitelny atribut

Tabulka 13: Atributy DENM zpravy vztahuijici se ke sluzbé RLX

MAP zprava

Nazev atributu P/V* Zakladni popis

\YETDELE] P

msglssueRevision P Nastaveno na hodnotu O (dle ISO TS 19091)

intersection P Viz IntersectionGeometry

IntersectionGeometry P

name Vv Identifikacni kdd Zelezni¢niho prejezdu

id P ID SSZ pro propojeni zprav SPaT a MAP

revision P Cislo revize zpravy. Cislo musi byt navy$eno po kazdé
aktualizaci MAP zpravy. Hodnota musi byt totozna s hodnotou
ve zpraveé SPaT pro danou kfiZzovatku.

refPoint P Referencni bod (stfed SSZ / poloha RSU), v¢. nadmofrské vysky

laneWidth Y Sitka jizdniho pruhu / koleji

RegulatorySpeedLimit Vv

type Vv Typ omezeni

speed Y Rychlostni limity

LaneSet Vv Vlastnosti pfijezdového jizdniho pruhu
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Genericlane P
lanelD P ID jizdniho pruhu/koleji
name Vv Nazev jizdniho pruhu / koleji
laneAttributes P
directionalUse P Smér jizdniho pruhu / koleji
sharedWith P Vedlejsi uzivatelé jizdniho pruhu / koleji
LaneType P Typ jizdniho pruhu — pro Zelezni¢ni trat explicitné nastavena
hodnota ,trackedVehicle”
nodelist P Poloha jizdnich pruht koleji definujicich jizdni pas
delta P Referenéni soufadnice vztazeni k refPoint
ol >SS Povinny atribut
Voeeeeee Volitelny atribut

Tabulka 14: Atributy MAP zpravy vztahujici se ke sluzbé RLX

SPaT zprava

Nazev atributu P/V* Zakladni popis

Spat P

intersection P Viz intersectionState

IntersectionState P

name Vv Identifikacni kdd Zelezni¢niho prejezdu

Id P ID SSZ pro propojeni zprav SPaT a MAP

revision P Cislo revize zpravy. Cislo musi byt navy$eno po kazdé
aktualizaci MAP zpravy. Hodnota musi byt totozna s hodnotou
ve zpravé SPaT pro danou kfiZzovatku.

status P Stav SSZ (manualControllsEnabled, failureFlash,...)

timeStamp P Cas generoviéni/aktualizace zpravy

moy P Minuta aktualniho roku — validace hodnoty timeStamp

states P Stavy svételného zafizeni (viz MovementState)

signalGroup P | Cislo signalni skupiny

State-time-speed P Podrobné informace tykajici se jednotlivych prejezdovych
pohybi
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MovementEvent

eventState P Stav signalni skupiny:

e unavailable (0)
e stop-And-Remain (3)
e caution-Conflicting-Traffic (9)

timing Vv Casovani signalni skupiny
TimeChangeDetails Vv
minEndTime Y Minimalni ¢as do zmény
likelyTime Vv Pravdépodobny ¢as do zmény
maxEndTime Vv Maximalni ¢as do zmény
ol Povinny atribut

Voo Volitelny atribut

Tabulka 15: Atributy SPaT zpravy vztahuijici se ke sluzbé RLX
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2.10 Intersection Signal Violation

Use case ,Detekce jizdy na ¢ervenou” (Intersection Signal Violation) cili na zvySeni bezpecnosti na
kfizovatkach fizenych SSZ. Tato sluzba je rozdélena do dvou scénaru, pricemz druhy pfimo navazuje na

prvni, tj.:

e [nformovani o stavu SSZ

e Varovani pred jizdou na cervenou

Ridici, ktery se blizi ke kfiZovatce Fizené SSZ, bude zaslana informace o aktudalnim signalu pro jeho smér,
kterd mu bude nasledné prezentovdna na HMI zafizeni. V ptipadé, Ze se bude fidi¢ pfibliZovat ke
kfizovatce ve sméru, pro ktery aktudlné plati signal ,,stGj”, vyssi rychlosti, bude fidiéi tato informace
jesté zdUraznéna varovnou notifikaci na HMI ve vozidle. V takovy okamzik zacne byt samotnym
vozidlem, resp. OBU jednotkou v tomto vozidle, generovana varovna zprava, ktera bude ostatni fidice
varovat pred nebezpecim srazky z dlivodu jizdy jiného vozidla na signal ,,stj“.

2.10.1 Informovani o stavu SSZ

Intersection Signal Violation

Informovani o stavu SSZ

ISV_1
Prostredi Mistni komunikace
Komunikace 12v
Typ zprav SPaT, MAP
Cilovy uzivatel Ridi¢ vozidla

Obecné informace

Vozidlo prijizdéjici ke krizovatce fizené svételné signalizacnim zafizenim (SSZ)je v predstihu
informovdno o stavu svételné signalizace v jeho sméru. Informace o aktudlnich signdlech na
jednotlivych ramenech kfiZovatky jsou zprostfedkovavany pomoci zprav SPaT a MAP. Tyto zprdvyjsou
generovany automatickyRSU jednotkou umisténou v blizkosti dané kfizovatky a propojenou s
fadicemSSZ.Vyhodnocovani zprav nasledné probihd v OBU jednotce ve vozidle. Na zakladé téchto

zprav je fidi¢i ve vozidle zobrazen aktuadlni signal pro dany smér.
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Cile sluzby

e Zvyseni bezpecnosti a snizeni rizika nehod
e Zvyseni informovanosti fidica

e Zvyseni komfortu jizdy

e Efektivnéjsi fizeni dopravy

Ocekavané chovani uzivatele

e ZvysSena ostrazitost
e Pfizplsobeni rychlosti jizdy

Zpusob generovani zpravy

Zpravy SPaT jsou vidy generovany na zakladé aktualnich informaci z fadi¢e SSZ na dané kfiZovatce.
MAP zpravy popisujici topologii kfizovatky jsou vytvoreny manualné v C-ITS BO (popft. pfimo na RSU) a
nasledné jsou vysilany spolecné se SPaT zpravami RSU jednotkou v blizkosti kfizovatky, popf. budou
tyto zpravy vysilany ptimo z C-ITS BO do OBU prostfednictvim siti mobilnich operatord.

S mobilni sit Integracni platforma
L ITS-G5 | [
- Obecné |: _ﬁ_w
telekomunikaéni ) ‘,
spojeni <’
[=F =
Primarni tok informaci C-ITS back-office N
1

— — - Vedlej&i tok informaci _ & r

]
! \
|

- RsU |
f SSZ fadié o

OBU/RVU

Obrazek 49: Schéma fungovani sluzby ISV — informovani o stavu SSZ

”

Scén

[N
=<

1) Rozesilaniinformaciz fadice formou zprav SPaT a MAP jednotkou RSU napojenou na fadi¢ SSZ,
popf. pfenos zprav z RSU do C-ITS BO a nasledné primo do OBU prostrednictvim siti mobilnich
operatord.

2) Prenos zprav do vozidel s OBU.

3) Zpracovani zprav OBU jednotkou vozidla.
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4) Zobrazeniinformaci fidici.

Zpusob zobrazeni informace
Ridi¢i mohou byt zobrazovany nésledujici parametry:

e Stav svételné signalizace pro jednotlivé sméry
e Razeni jizdnich pruhd

e Vzdalenost ke stopcare

e Cas do zmény faze

e Doporucena rychlost

WARNING!
Traffic lights
N100n in front of you P

TRAFFIC LIGHT!
STOP sign
N100n in front of you P

Obrazek 50: MoZnost prezentace zpravy v rdmci sluzby ISV (stav SSZ) na displeji ve vozidle
Spusténi sluzby

e SluZba bude spusténa soucasné se spusténim SSZ
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Aktualizace zpravy

e Sluzba poskytuje informace z fadice v redlném ¢ase = zprava SPaTje aktualizovana, pti kazdé
zméné signalniho planu.
e MAP zprava muZe byt aktualizovana v C-ITS BO

Ukonceni sluzby

e Vypnuti SSZ do reZzimu blikavé Zluté nebo vypnuti SSZ do ,,tmy*“.

Specifické parametry pouzitych zprav

MAP zprava

Nazev atributu P/V* Zakladni popis

MapData P

msglssueRevision P Nastaveno na hodnotu O (dle ISO TS 19091)

intersection P Viz IntersectionGeometry

IntersectionGeometry P

name Y Jméno kfizovatky

id P ID SSZ pro propojeni zprav SPaT a MAP

revision P Cislo revize zpravy. Cislo musi byt navy$eno po kazdé
aktualizaci MAP zpravy. Hodnota musi byt totozna s hodnotou
ve zpraveé SPaT pro danou kfiZzovatku.

refPoint P Referencni bod (stfed SSZ / poloha RSU), v¢é. nadmorské vysky

type P [ Typ

speed P Rychlostni limity

LaneSet P Vlastnosti jizdniho pruhu

Genericlane P

lanelD P ID jizdniho pruhu

name Vv Nazev jizdniho pruhu

laneAttributes P

directionalUse P Smeér jizdniho pruhu

sharedWith P Vedlejsi uzivatelé jizdniho pruhu

LaneType P Typ jizdniho pruhu

nodelist P Poloha jizdnich pruht definujicich jizdni pas
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delta P Referenéni souradnice vztazeni k refPoint
*P .......... Povinny atribut
Vi, Volitelny atribut

Tabulka 16: Atributy MAP zpravy vztahujici se ke sluzbé ISV — informovani o stavu SSZ

SPaT zprava
Nazev atributu P/V* Zakladni popis

Spat P

o

intersection Viz intersectionState

IntersectionState

name Vv Nazev kfizovatky

Id P ID SSZ pro propojeni zprav SPaT a MAP

revision P Cislo revize zpravy. Cislo musi byt navy$eno po kazdé
aktualizaci MAP zprdvy. Hodnota musi byt totoZzna s hodnotou
ve zpravé SPaT pro danou kfizovatku.

status P Stav SSZ (manualControllsEnabled, failureFlash,...)

timeStamp P Cas generoviéni/aktualizace zpravy

moy P Minuta aktualniho roku — validace hodnoty timeStamp

states P Stavy svételného zafizeni (viz MovementState)

o

MovementState

signalGroup P | Cislo signalni skupiny

State-time-speed P Podrobné informace tykajici se jednotlivych kfizovatkovych
pohybU

MovementEvent

eventState P Stav signalni skupiny

timing Y Casovani signalni skupiny

TimeChangeDetails Vv

minEndTime Vv Minimalni ¢as do zmény

likelyTime Y Pravdépodobny ¢as do zmény

maxEndTime Y Maximalni ¢as do zmény

*P .......... Povinny atribut

V......... Volitelny atribut

Tabulka 17: Atributy SPaT zpravy vztahujici se ke sluzbé ISV — informovani o stavu SSZ




-
fo\

St

P ———

Spolufinancovano Evropskou unii
Nastroj pro propojeni Evropy

2.10.2 Varovani pred jizdou na ¢ervenou

Intersection Signal Violation

Varovani pred jizdou na ¢ervenou

ISV_2
Prostredi Mistni komunikace
Komunikace V2v
Typ zprav DENM
Cilovy uZivatel Ridi¢ vozidla

Obecné informace

Tento scéndf v podstaté navazuje na predchozi scénat.Ridi¢ ve vozidle pFijizd&jici ke kFizovatce Fizené
svételné signalizacnim zatizenim (SSZ)je prostfednictvim zprav SPaT a MAPa nasledné zobrazenim
informace na HMI zafizeni v predstihu informovan o aktivnim signalu pro dany smér.M(zZe se ovsem
stat, Ze je fidi¢ rozptylen a nezaznamenda zménu ze signalu ,,volno“ na signal ,stdj“. Nicméné diky
kontinudlné vysilanym zpravam SPaT a MAP je vozidlo schopné detekovat potencialni jizdu na signal
,stdj“ a fidice upozornit (napf. varovna zprava, akusticky signal). Pokud je pro dany jizdni smér aktivni
signdl ,,st0j” a fidi¢ i pres tento imperativ nezacne zpomalovat (vyhodnoceni aktualni rychlosti a
akceleracnich hodnot), zacne jednotka OBU ve vozidle generovat zpravu DENM, ktera ostatni Ucastniky
oot

provozu na kfiZzovatce varuje pred jizdou vozidla na signal ,st(j“, a tudiZ na potencialni riziko srazky

s timto vozidlem.
Cile sluzby

e Zvyseni bezpecnosti a snizeni rizika nehod
e ZvySeni informovanosti fidica

Ocekavané chovani uzivatele

e ZvysSena ostrazitost
e Prizplsobeni rychlosti jizdy

Zpusob generovani zpravy
A. V OBU/RVU jednotce — automatické vytvoreni

Varovna zprava o nebezpedi srazky s vozidlem z dlivodu nerespektovani signdlu ,stlj“ zacne

byt automaticky generovana a vysilana OBU jednotkou v okamZzik, kdy vozidlo vyhodnoti, Ze je
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jiz velmi mald nebo Zadna Sance zastavit pred kfizovatkou. Varovnd zprava obsahuje informaci
o typu nebezpedi a polohu daného vozidla, které pred kfizovatkou nezpomaluje.

" Mobilni sit Integraéni platforma

ITS-G5 I T

- Obecné W
telekomunikacni [
=

spojeni

PriméTJ tokhlnformat-:t CITS back-office
— — = Vedlejsi tok informaci A

OBU/RVU OBU/RVU
/ A\
Obrazek 51: Schéma fungovani sluzby ISV — varovani pred jizdou na ¢ervenou

B. V RSU jednotce — automatické vytvoreni

RSU jednotka pribézné sbird a vyhodnocuje CAM zpravy od vozidel v okoli kfizovatky. RSU
analyzuje primarné CAM zprdvy vozidel, ktera se nachdzeji na vjezdech do ktiZovatky, pro kterd
v danou chvili plati signal ,,st(j“ na SSZ (popft. signal ,,stlj“ zacne v blizké dobé platit — napf. 2
s). Vtéchto CAM zpravach je porovndvana vzddlenost jednotlivych vozidel od stopcary,
aktualni rychlost a akcelerace. Pokud RSU vyhodnoti, Ze nékteré z vozidel neni schopné zastavit
pred stopcérou, vytvori a vysle ostatnim vozidlim v tésné blizkosti kfizovatky varovnou zpravu

o jizdé na ,Cervenou”.

Scénar

A. V OBU/RVU jednotce — automatické vytvoreni
1) Prijem informaciz fadic¢e formou zprav SPaT a MAP rozesilanych jednotkou RSU umisténou
v blizkosti kfiZzovatky.
2) Zpracovani zprav OBU jednotkou vozidla (vyhodnoceni aktualniho signalu a vlastni
rychlosti, akcelerace, polohy).
3) Zobrazeni varovné zpravy fidi¢i + generovani zpravy DENM.
4) Prenos zprav do ostatnich vozidel s OBU.
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5) Zpracovani zprav OBU jednotkou vozidla.
6) Zobrazeniinformaci fidici.
B. V OBU/RVU jednotce — automatické vytvoreni
1) Pfijem a analyzovani CAM zprav v zavislosti na signdlnim planu.
2) Generovanivarovné zpravy DENM.
3) Prenos zprav do ostatnich vozidel s OBU.
4) Zpracovani zprdv OBU jednotkou vozidla.
5) Zobrazeni informaci fidici.

Zpusob zobrazeni informace
Ridi¢i by mély byt zobrazovany nasledujici parametry:

e Typ uddlosti
e Poloha udalosti (respektive vzdalenost k udalosti, smér k udalosti)

WARNING!
Traffic light violation

"50m in front of you Tt

Obrazek 52: MoZnost prezentace zpravy v ramci sluzby ISV (jizda na ¢ervenou) na displeji ve vozidle
Spusténi sluzby

e Detekce potencialni jizdy na signal ,st(j“ vjednotce OBU (vyhodnoceni hodnot rychlosti,
akcelerace, polohy, aktudlniho stavu SSZ)

e Detekce potencidlni jizdy na signal ,st(j“ v jednotce RSU (vyhodnoceni hodnot rychlosti,
akcelerace, polohy, aktudlniho stavu SSZ)

Aktualizace zpravy
Aktualizace zprav probéhne v pfipadé splnéni alesponi jedné z nasledujicich podminek:

e Zmeéna polohy OBU
e Splnéni podminky (validityDuration/2<(currentTime - detectionTime)) — zajisténi vcasné
aktualizace zpravy (viz dokument Amsterdam Group - Message Set and Triggering Conditions
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for Road Works Warning Service®?)

Ukonceni sluzby
Sluzba bude ukonéena v pfipadé splnéni alespon jedné z nasledujicich podminek:

e Zastaveni vozidla pred vjezdem do ktiZovatky
e Opusténi prostoru kriZzovatky

Specifické parametry pouzitych zprav

DENM zprava

Nazev atributu P/V* Zakladni popis

Management Container P

actionlID P Cislo udalosti (actionID = originatingStationID + pofadové
¢islo)

detectionTime P Cas, kdy byla udalost detekovana (aktualizace hodnoty po

kazdé aktualizaci zpravy)

referenceTime Cas, kdy byla zprava generovana/aktualizovéna
termination Parametr slouzici k ukonceni udalosti
eventPosition Poloha udalosti

relevanceDistance Vzdalenost relevance zpravy

relevanceTrafficDirection Smér Siteni zpravy

validityDuration Doba platnosti zpravy

Zdroj vysilani zpravy

stationType

Situation Container

InformationQuality Kvalita poskytované informace (viz kap. €. 3.1)

0 (YU U (U (U < (U< (O

Typ udalosti (causeCode + subCauseCode) — signalViolation —
trafficLightViolation

Location Container P

eventType

eventSpeed Vv Rychlost pohybu udalosti

eventPositionHeading P Smér udalosti

traces P Skupina bodd, definujici trasu k udalosti (1-7 bod( pro jednu
trasu) viz kap. €. 3.2

roadType Vv Typ komunikace

Ohttps://amsterdamgroup.mett.nl/White+papers/default.aspx
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P, Povinny atribut
LV Volitelny atribut

Tabulka 18: Atributy DENM zpravy vztahuijici se ke sluzbé ISV — varovani pred jizdou na ¢ervenou
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2.11 Public Transport Preference

Public Transport Preference

Prostredi Mistni komunikace

Komunikace 12V, V2I

Typ zprav SRM, SSM, CAM

Cilovy uzivatel Ridi¢ vozidla MHD, spravce komunikace, cestujici, operator MHD

Obecné informace

Tato sluzba pfinasi mozZnost prednostni volby a prodluzovani signalu volno pfijizdéjicimi vozidly MHD
za Ucelem projet ktizovatkou zcela bez zastaveni nebo s minimalnim zdrZzenim. Obecné tato sluzba
predstavuje alternativu ke stavajicim systémUim preference (radiomajaky, trolejové kontakty, aj.)

PoZadavek na preferencni prajezd vozidla MHD kfiZovatkou je z vozidla vybaveného OBU jednotkou
vyslan prostrednictvim C-ITS zpravy. Tato zprava obsahuje mimo jiné i ID vozidla, aktudlni polohu
vozidla, typ vozidla (vozidlo MHD, tramvaj) a volitelné také dalsi informace. Tato zprava je nasledné
zachycena RSU jednotkou v blizkosti kfizovatky. Na strané RSU/fadi¢e SSZ jsou k dispozici informace o
aktudlnim stavu signdlniho planu dané kriZzovatky (pfip. i nasledujicich) a volitelné také informace o
aktudlnim zpozdéni linek (v pfipadé, kdy maji byt preferovany pouze zpozdéné spoje), databazi linek a
jejich cild, diky které urci smér jizdy vozidla. Pokud je poZadavek na preferencni jizdu vyhodnocen jako
validni, radi¢ zajisti preferenc¢ni prijezd pro vozidlo MHD.

Pro zZadost o preferencni prijezd kfizovatkou je pouZivana zprava SRM, ktera je vysilana jednotkou
OBU ve vozidle v okamziku, kdy vyhodnoti potfebu upravit signadlni plan (napf. dle obdrZenych
SPaT/MAP zprav), aby zajistila vozidlu co nejhladsi prijezd kfizovatkou. V kombinaci se SRM zpravou
je dale pouzivana SSM zprava, ktera je vysilana RSU jednotkou poté, co obdrzi vozidlovou zpravu SRM
a zpétné informuje vozidla o zpracovavanych pozadavcich na preferenéni prijezd.

Alternativné Ize tento UC realizovat pomoci CAM zprdv, které jednotka OBU ve vozidle MHD vysila
periodicky. RSU jednotka zachycuje tyto CAM zpravy, které obsahuji kromé ID vozidla také aktudlni
polohu, typ vozidla, smér i rychlost, volitelné také ¢islo linky. RSU/Fadi¢ SSZ na zakladé téchto informaci
a prednastavenych detekénich zén vyhodnoti, zda ma konkrétni vozidlo narok na preferenci a pripadné

zasle povel do radice SSZ.
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V ptipadé pouZiti pouze zprav CAM jsou vozidla s ndrokem na prioritni jizdu detekovana dle atributu
Stationld, VehicleRole a PtActivation. Vozidlo je ze systému odhlaseno po vyjezdu formou CAM zpravy
v odhlasovaci oblasti, ktera je definovana v RSU jednotce, popf. je moznost odhlaseni pomoci zpravy
SRM na zékladé vyhodnoceni na strané vozidla. Zacatek detekcnich zén je vhodné vytvorit ve vhodné
vzdalenosti (napf. 200 - 500 m) pred stopcarou pro zajisténi dostatec¢ného casu na vhodnou reakci
fadice SSZ.

Dle specifikaci C-ROADS Platform (Release 1.4) je pro nové implementace vyZadovana realizace
tohoto UC s vyuzitim zprav SRM a SSM, které byly pro tuto funkci specialné navrzeny. Pouze u
stavajicich feseni (legacy systems) je mozné tento UC nadale provozovat s pouzitim CAM zprav.

Obecné jsou k minimalizaci ¢ekacich dob vozidel MHD vyuzivany tyto modifikace fidiciho cyklu:

o prodluzovani vlastni faze

) zkracovani vlastni faze a predvybér jiné faze

o zkracovani jiné faze

. zména poradi fazi

. vybér signalu volno vicekrat béhem jednoho cyklu
Cile sluzby

e ZvySeni konkurenceschopnosti MHD vuci IAD

e Optimalizace modal splitu

e Zkraceni cestovnich dob MHD

e ZvySena presnost dodrzovani jizdnich fada

e Snizeni energetické narocnosti dopravy MHD

e Zvyseni pramérné rychlosti mlze vést ke sniZzeni poc¢tu vozidle potfebnych k provozovani dané
linky

e VyuZiti dat k dalS$im analyzam

Ocekavané chovani uZivatele
Neocekava se zadné specifické chovani ze strany ucastnik( silniéni dopravy (fidi¢l vozidel).
Zpusob generovani zpravy

Zpravy SPaT jsou vZdy generovany na zakladé aktualnich informaci z fadi¢e SSZ na dané kfizovatce nebo
zinformaci o aktualnich stavech svételné kfizovatky v dopravnim informacnim centru. MAP zpravy jsou
spolecné se zpravami SPaT generovany v RSU jednotce na zakladé podkladd z C-ITS BO, z radice SSZ,
popf. jsou pfednastaveny pfimo v RSU. SRM zpradvy jsou generovdny a vysildany OBU jednotkou ve
vozidle na zdkladé informaci z palubniho pocitace vozidla popf. z jiného zdroje. SSM zpravy jsou
generovany a vysilany RSU jednotkou a popisuji stav zpracovani konkrétniho pozadavku na preferenéni

prajezd. CAM zpravy jsou generovany a vysilany automaticky OBU jednotkou ve vozidle.
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Obrazek 53: Schéma fungovani sluzby PTP
Scénar

A. Se SRM a SSM zpravami
1) Vyhodnoceni potieby uUpravy signadlniho planu v OBU ve vozidle (napf. na zakladé
SPaT/MAP)
2) Odeslani SRM zpravy OBU jednotkou ve vozidle v ptipadé potifeby Upravy signdiniho planu.
3) Obdrzeni zpravy SRM RSU jednotkou a zpracovani pozadavku RSU/fadi¢em SSZ.
4) Vyslani zpravy SSM RSU jednotkou.
5) Zpracovani zpravy OBU jednotkou vozidla.
6) Vyslani poZadavku na Upravu signainiho planu do fadice SSZ.
7) Modifikace fidiciho cyklu nastaveni signalu volno pro dany smér.
8) Odhlaseni vozidla odhlasovaci zpravou nebo vyjezdem vozidla z odhlasovaci oblasti.

B. Pomoci zprav CAM

1) Detekce vozidla s potencialnim narokem na prioritni jizdu v prislusném sméru jednotkou
RSU.

2) Vyhodnoceni pozadavku na preferenci (napf. dodrzeni JR, zajisténi pripoje, priorita, stav
dopravy na ostatnich vjezdech).

3) Vyslani poZadavku do radice SSZ.

4) Modifikace fidiciho cyklu nastaveni signalu volno pro dany smér.

5) 0Odhlaseni vozidla v odhlasovaci oblasti.

Zpusob zobrazeni informace
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Ridi¢i vozidla MHD mohou byt zobrazeny informace o zpracovani pozadavku fadicem SSZ
(interpretovani zpravy SRM). Soucasné muze byt doplnéna informace o zbyvajicim case na volny
prdjezd (time-to-green), dle pozadavkd koncovych uZivatelll konkrétni implementace. Sluzba mize
také probihat zcela bez zobrazeni informaci fidi¢i MHD.

Spusténi sluzby

Sluzba je spusténa v pfipadé, kdy RSU obdrzi SRM zpravu od vozidla MHD (popf. CAM zpravu
(vehicleRole = publicTransport s polohou v preddefinované oblasti). SRM zpravy budou vysilany, pokud
vozidlo vyhodnoti potfebu Upravy signdlniho planu a SSM zpravy jsou vysilany jako odpovéd na
pozadavek o prioritni jizdu, po obdrzeni a zpracovani SRM. CAM zprdvy jsou naopak vysilany periodicky

po celou dobu jizdy vozidla.
Aktualizace zpravy

SRM zpravy pro zadost o prioritni jizdu mohou byt béhem jizdy vozidla v okoli kfizovatky aktualizovany
na zadkladé vyhodnoceni na strané vozidla. Obdobné jsou neustdle aktualizovany SPaT zpravy, které
popisuji signdlni plan kfizovatky (i vice kfizovatek) a SSM zpravy, které informuji o stavu Upravy
signalniho planu.

Ukonceni sluzby

Sluzba bude ukoncena poté, co vozidlo opusti definovanou odhlasovaci oblast kfizovatky nebo vyprsi
nastaveny Casovy interval pro prioritni jizdu nebo vozidlo vysle odhlasovaci zpravu SRM.

Specifické parametry pouzitych zprav

SRM zprava

Nazev atributu P/V* Pouziti

SREM

timeStamp

second

sequenceNumber

requests

signalRequestPackage
request

signalRequest

id

region

id

v I | | (W (U (U (U |T |T |§)
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SROAD
requestiD P
requestType P
inBoundlane P
lane Vv
approach v Vybér
connection v
outBoundLane Vv
lane Vv
approach v Vybér
connection v
regional \V} NepouZiva se
minute Vv
second Vv
duration Vv NepouZiva se
regional vV
requestor P
requestorDescription P
id P
entitylD Vv NepouZiva se
stationID P Stejna hodnota jako stationID v CAM
type \'
requestorType P
role P
subrole Vv
request Y,
is03833 v NepouZivd se
hpmsType Vv NepouZiva se
regional \; NepouZiva se
position Vv NepouZiva se
regional Vv NepouZiva se
heading Vv Nepouziva se
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speed Nepouziva se

name

routeName

transitStatus

transitOccupancy Nepouzivé se

transitSchedule

regional

NepouZziva se

< < < I I I K |<

regional Nepouziva se

P, Povinny atribut
Vi Volitelny atribut
Tabulka 19: Atributy SRM zpravy vztahujici se ke sluzbé PTP

SSM zprava

Nazev atributu Pouziti
SSM

TimeStamp

Second

Status

signalStatus

sequenceNumber

id

region

id

sigStatus

signalStatusPackage

requestor

id

entitylD NepouZziva se

stationlD

request

U |9 |V € (W (U |U |U VU K (U | | U U U [

sequenceNumber
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20
e G
role Vv Nepouziva se
typeData P
role P
subrole Vv
request Vv Nepouziva se
is03833 Vv NepouZiva se
hpmsType Vv NepouZziva se
regional Vv Nepouziva se
inBoundlane P
lane Vv
approach Y Vybér
connection Vv
outBoundLane P
lane Vv
approach v Vybér
connection Vv
minutes P
second P
duration P
status P
regional Vv NepouZziva se
regional Vv Nepouziva se
regional Vv Nepouziva se
ol > Povinny atribut
Vi, Volitelny atribut

Tabulka 20: Atributy SSM zpravy vztahujici se ke sluzbé PTP

CAM zprdava

Nazev atributu P/V Zakladni popis
CAM P

generationDeltaTime P | Cas vytvoreni zpravy
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Basic Container

P
StationType P | Typ zdroje vysilani
referencePosition P | Poloha vozidla

High Frequency Container P

speed P | Rychlost vozidla

heading P | Smérvozidla
longitudinalAcceleration P | Akcelerace vozidla
driveDirection P | Smérjizdy

vehicleLenght P | Délka vozidla

Low Frequency Container P

vehicleRole P | Role vozidla - publicTransport
exteriorLights V | Aktivované svétlomety

Public Transport Container P

embarkationStatus P | Stav otevreni dvefi pro cestujici
ptActivation V | Informace o lince MHD
*P.......... Povinny atribut

Vi Volitelny atribut

Tabulka 21: Atributy CAM zpravy vztahujici se ke sluzbé PTP
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2.12 Public Transport Safety

C-ITS sluzba Public Transport Safety v ramci projektu C-ROADS CZ zahrnuje dva scénare, které se
funkéné vyrazné lisi. Jedna se o scénar varujici ostatni fidice pred vozidlem MHD stojicim v zastavce a
upozornéni na zvysené riziko srazky s jedoucim vozidlem MHD. Detailni popis jednotlivych scénaru je
uveden v podkapitolach niZe. Tato sluzba je uréena primarné pro nasazeni do méstského prostredi,
pficemz jejim hlavnim cilem je obecné zvyseni bezpecnosti na méstskych komunikacich, s ¢imz souvisi

zvySeni komfortu jizdy nejen fidica, ale i cestujicich.

2.12.1 Kfizeni

Public Transport Safety

Prostiredi Mistni komunikace
Komunikace V2V, 12V
Typ zprav DENM

R Ridi¢ vozidla, Fidi¢ vozidla MHD, spravce komunikace, cestujici,
Cilovy uZivatel i
operator MHD

Obecné informace

Vcasné upozornéni fidice na lokality nebo Useky, kde hrozi aktualné zvysené riziko srazky s vozidly MHD
(tramvaj, autobus, trolejbus). Tato sluzba je dalezita na problematickych lokalitach, jako jsou napf.:

e mista, kde tramvaje kfizZuji komunikaci pro vozidla a zaroven toto misto neni vybaveno svételné
signaliza¢nim zafizenim;

e Useky, kde je tramvajové téleso vedeno po pravé strané jizdnich pruhl a hrozi tedy srazka
vozidla s tramvaji pfi pravém odboceni silni¢nich vozidel;

e Useky, kde silni¢ni vozidla pojizdéji tramvajovou trat;

e mista, kde se autobusy (trolejbusy) pfipojuji z vyhrazeného jizdniho pruhu do smiSeného
jizdniho pruhu (tento prostor byva standardné oznacen vodorovnym dopravnim znaéenim V
12b a déle napfiklad textem "BUS DEJ PREDNOST").

Cile sluzby

e Zvyseni bezpecnosti a snizeni rizika nehod
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e Zvyseni bezpecnosti cestujicich
e ZvySeni informovanosti fidica
e Zvyseni komfortu jizdy

e Efektivnéjsi fizeni dopravy

Ocekavané chovani uzivatele

e ZvySenad ostrazitost
e Prizplsobeni rychlosti jizdy (zastaveni vozidla)
e Zména jizdniho pruhu

Zpusob generovani zpravy

Rozsah a presnost informaci poskytovanych uvnitf varovnych zprdv v ramci sluzby PTS zavisi na zdroji
informaci a zplUsobu generovani a vysilani zpravy. Pro sluzbu PTS mohou byt pouZity nasledujici

pfistupy tvorby zprav:
A. OBU ve vozidle

Do vnitfni paméti OBU jednotek instalovanych ve vozidlech MHD budou nahrany polohy
potencidlné nebezpecnych lokalit. V pfipadé vjezdu vozidel do detekénich zén téchto lokalit
(na zékladé informaci z GNSS modulu) zacne OBU jednotka v daném vozidle MHD automaticky
Sifit varovnou zpravu ve formé DENM zprav (causeCodeType — collisionRisk). Varovné zpravy s
aktualni polohou vozidla MHD OBU jednotka vysild po celou dobu, kdyse nachazi v
preddefinované nebezpecné lokalité.

Nebezpecné lokality véetné jejich poloh mohoubyt vytvareny v GUI C-ITS back office (a do
konkrétnich jednotek OBU jsou tyto informace nahravany prostfednictvim datovych siti

mobilnich operator() nebo pfimo v jednotkach OBU.

Generovani varovné zpravy muze byt dale aktivovano manualné fidicem pfrislusného vozidla
MHD prostiednictvim HMI zafizeni nebo aktivaci vysilani spojit s aktivaci jiné prvku (napfr.

tramvajovy zvonek / klakson).
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Obrazek 54: Schéma fungovani sluzby PTS - kfiZzeni (OBU/RVU)

C-ITS back-office

F 3

B. C-ITSBO

V tomto scéndfi jsou zpravy varujici fidice pred potencidlné nebezpecnymi lokalitami vysilany
RSU jednotkou v blizkosti nebezpecného Useku nebo mista. Upozornéni na potencialné
nebezpecnou lokalitu je Sifeno pomoci zprav DENM. Varovnou zpravu generuje C-ITS BO na
zakladé informaci poskytnutych z dispecinku MHD. Dispecink sleduje pohyb jednotlivych vozl
a zaroven muze identifikovat potencialné nebezpecné lokality.Nebezpecéné lokality jsou tedy
nastaveny v C-ITS BO. Pokud na zékladé polohovych dat z dispecinku C-ITS BO vyhodnoti, Ze se
vozidlo MHD nachdzi v téchto lokalitach, vygeneruje varovnou zprdvu. Vytvorenou zpravu
nasledné C-ITS back office distribuuje do RSU jednotky v blizkosti nebezpeéného mista.
Alternativné je tato zprdva distribuovana pfimo z C-ITS BO do OBU pomoci mobilnich siti
mobilnich operatord. Vtomto scénafi neni vysilana RSU jednotkou pfimo aktudlni poloha
vozidla MHD, ale poloha konfliktniho mista (napt. kfizeni tramvajové traté, apod.)V tomto
scéndfi neni potfeba instalovat jednotky OBU do vozidel MHD.

Kvalita sluzby silné zavisi na frekvenci zasilani aktuaini polohy vozidel MHD z dispecinku MHD
do C-ITS back office.

Pozndamka: Vzhledem k tomu, Ze je v drtivé vétsiné pripadii trasa daného vozidla MHD zndma
(vyjimkou jsou objizdné trasy apod.) a je svdzdna s Cislem linky, které je dispeinkem zasildno
do C-ITS BO spolecné s polohou a dalsimi atributy (rychlost, aj.), Ize polohu vozidla mezi

jednotlivymi zpravami z dispecinku dopocitdvat v C-ITS BO.
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Obrazek 55: Schéma fungovani sluzby PTS - kfizeni (C-ITS BO)
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2

v

Scénar

A. OBU ve vozidle

1) Jednorazové vytvoreni detekénich zon nebezpecnych lokalit v GUI C-ITS BO ¢i pfimo na
RSU.

2) Vjezd vozidla do detekéni zény.

3) Generovani zprav DENM jednotkou OBU ve vozidle MHD s upozornénim na potencialni
stret.

4) Prenos informaci do vozidel vybavenych OBU jednotkou.

5) Zpracovani dat OBU jednotkou vozidla.

6) Zobrazeniinformaci fidici.

Pozndmka: Kroky 1) aZ 3) Ize vynechat v pripadé manudlni aktivace vystrahy

B. C-ITSBO

1) Jednorazové vytvoreni detekénich zon nebezpecnych lokalit v GUI C-ITS BO.

2) C-ITS BO obdrzi polohové informace z dispedinku MHD.

3) Porovnani polohy vozidel z dispecinku (pfip. dopocitani aktualni polohy) s definovanymi
zénami nebezpecnych lokalit.

4) Distribuce preddefinované varovné zpravy do vozidel v dané oblasti vybavenych OBU
prostfednictvim infrastruktury ITS-G5 nebo siti mobilnich operatord.

5) Zpracovani dat OBU jednotkou vozidla.

6) Zobrazeniinformaci fidici.

Zpusob zobrazeni informace
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Ridi¢i mohou byt zobrazovany nésledujici parametry:

e Typ uddlosti
e Poloha udalosti (respektive vzdalenost k udalosti, smér k udalosti — poloha kfizeni, misto
pripojeni, apod. / poloha vozidla MHD)

COLLISION RISK!

Public transport vehicle
N20m in front of you Tt

Obrazek 56: MoZnost prezentace zpravy v ramci sluzby PTS (kfiZzeni) na displeji ve vozidle
Spusténi sluzby
Sluzba bude spusténa v pripadé splnéni alespon jedné z nasledujicich podminek:

e Vjezd vozidla do detekénich zén nebezpecnych lokalit
e Manualni aktivace vystrahy

Aktualizace zpravy
Aktualizace zprav probéhne v pfipadé splnéni alespon jedné z nasledujicich podminek:

e Zména polohy OBU

e Splnéni podminky (validityDuration/2<(currentTime - detectionTime))— zajisténi vcéasné
aktualizace zpravy (viz dokument Amsterdam Group - Message Set and Triggering Conditions
for Road Works Warning Service'?)

Ukonceni sluzby
Sluzba bude ukonéena v pfipadé splnéni alespon jedné z nasledujicich podminek:

e \Vyjezd vozidla z detekéni oblasti
e Manualni deaktivace vystrahy

Uhttps://amsterdamgroup.mett.nl/White+papers/default.aspx
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Specifické parametry pouzitych zprav

DENM zprava

Nazev atributu P/V* Zakladni popis

Management Container P

actionlD P Cislo udalosti (actionID = originatingStationID + pofadové
¢islo)

detectionTime P Cas, kdy byla udalost detekovana (aktualizace hodnoty po

kazdé aktualizaci zpravy)

referenceTime P Cas, kdy byla zprava generovana/aktualizovéna

termination Vv Parametr slouZici k ukonCeni udalosti

eventPosition P Poloha udalosti

relevanceDistance Vv Vzdalenost relevance zpravy

relevanceTrafficDirection P Smeér Siteni zpravy

validityDuration P Doba platnosti zpravy

stationType P Zdroj vysilani zpravy —tram / bus

Situation Container P

InformationQuality P Kvalita poskytované informace (viz kap.¢. 3.1)

eventType P Typ udalosti (causeCode + subCauseCode) —collisionRisk

eventHistory Vv Usek trvani udalosti (viz kap. €. 3.3)

Location Container P

eventPositionHeading P Smér udalosti

traces P Skupina bodu, definujici trasu k udalosti (1-7 bodu pro jednu
trasu) viz kap. €. 3.2

roadType Y Typ komunikace

ol > Povinny atribut

Vi Volitelny atribut

Tabulka 22: Atributy DENM zpravy vztahuijici se ke sluzbé PTS - kfizeni
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2.12.2 Vozidlo v zastavce

Public Transport Safety

Vozidlo v zastavce

PTS_2
Prostredi Mistni komunikace
Komunikace V2V, 12V
Typ zprav DENM

L Ridi¢ vozidla, Fidi¢ vozidla MHD, spravce komunikace, cestujici,
Cilovy uzivatel )
operator MHD

Obecné informace

Jedna se o v€asné upozornéni fidic¢ll na vozidlo stojici v zastavce na predpokladané trase, kde aktualné
vystupuji a nastupuji cestujici. Vyznamnost této informace roste zejména na autobusovych zastavkach
pfimo v jizdnim pruhu, zastavkach typu ,zatka” a tramvajovych zastavkach s vystupem do vozovky
(napft. zastavka ,videriského typu“). Upozornéni na stojici vozidlo je Sifeno pomoci zprav DENM.

Na zakladé vyslané varovné zpravy: ,Stojici vozidlo - vozidlo MHD v zastavce” fidi¢ m(iZze uvazovat s
vySsi pravdépodobnosti vbéhnuti chodce do vozovky. Tato informace je pro fidi¢e pfinosna zejména,
pokud stojici vozidlo neni vidét z dlivodu Spatnych rozhledovych poméru ¢i nepfiznivého pocasi.

Cile sluzby

e Zvyseni bezpecnosti a snizeni rizika nehod
e Zvyseni informovanosti fidica
e Zvyseni komfortu jizdy

Ocekavané chovani uzivatele

e ZvysSena ostrazitost
e Prizplsobeni rychlosti jizdy
e Zmeéna jizdniho pruhu

Zpusob generovani zpravy

Rozsah a presnost informaci poskytovanych uvnitf varovnych zprav v ramci sluzby PTS zavisi na zdroji
informaci a zpUsobu generovani a vysilani zpravy. Pro sluzbu PTS mohou byt pouZity nasledujici

pristupy tvorby zprav:
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A. OBU ve vozidle

Zpravu DENM vysila OBU jednotka umisténa ve stojicim vozidle MHD. Pokud se v blizkosti dané
zastavky MHD nachazi jednotky RSU, mohou tuto informaci vysilat i ony. Jednotka RSU vsak

neni pro tuto sluzbu nezbytna.

To, jestli se vozidlo nachazi skutecné v zastavce nebo pouze zastavilo pred kfiZovatkou, lze
rozpoznat nékolika zpUsoby, tj.:

e Dle vstupu z palubniho pocitace, monitorujiciho stav otevieni dvefi.

e Dle vstupu z palubniho pocitace, indikujiciho, zda se nachazi vozidlo na trase nebo
v zastavce.

e Na zakladé vyhodnoceni aktualni polohy vozidla a databaze poloh zastavek ulozenych
v OBU.

Diky pfistupu k témto datlm je mozné poskytnout fidi¢i konkrétni varovnou zpravu: ,Stojici
vozidlo - vozidlo MHD v zastdvce”.

- Mobilni sit Integracni platforma
. ITSGS
- Obecné rl“] @]

telekomunikaéni =

spojeni
=]

C-ITS back-office
Primarni tok informaci

— — - Vedlejsi tok informaci \|i

RSU

oBU OBU/RVU

Obrazek 57: Schéma fungovani sluzby PTS — vozidlo v zastavce (OBU/RVU)

B. C-ITSBO

V tomto scéndfi jsou zpravy varujici fidice pred vozidlem v zastdvce vysilany RSU jednotkou
v blizkosti zastavky. Samotnou varovnou C-ITS zpravu generuje C-ITS BO na zakladé informaci
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poskytnutych z dispecinku MHD. Dispecink sleduje pohyb jednotlivych vozl, disponuje
databazi jednotlivych zastavek a eviduje informace, které vozidlo zastavuje v jakych
zastavkach. Varovna zprava je generovana v C-ITS BO v pripadé, Ze se poloha nékterého vozidla
(polohové informace zdispecinku) nachazi uvnitf definované oblasti kolem zastavky.
Vytvorenou zpravu C-ITS BO nasledné vysle do RSU v blizkosti zastavky, do které se priblizuje
dané vozidlo MHD. Alternativné je tato zprdva distribuovana pfimo z C-ITS BO do OBU pomoci
mobilnich siti mobilnich operator(l. V tomto scénafi neni potieba instalovat jednotky OBU do
vozidel MHD.

Kvalita sluzby silné zavisi na frekvenci zasilani aktuaini polohy vozidel MHD z dispecinku MHD
do C-ITS back office.

Pozndmka: Vzhledem k tomu, Ze je v drtivé vétsiné pripadi trasa daného vozidla zndmd
(vyjimkou jsou objizdné trasy, apod.) a je svdzdna s Cislem linky, které je dispecinkem zasildno
do C-ITS BO spolecné s polohou a dalsimi atributy (rychlost, aj.), Ize polohu vozidla mezi
jednotlivymi zpravami z dispecinku dopocitdvat v C-ITS BO.

I Mobilni sit Integraéni platforma
. ITS-GS l l
- Obecne @ f*l
" v e |J—
telekomunikacni - ‘:—l:

spojeni

E
Primarni tok informaci %

— — - Vedlejsi tok informaci C-ITS balck-ofﬁce "

\L RSU \

MHD

OBU/RVU

Obrazek 58: Schéma fungovani sluzby PTS — vozidlo v zastavce (C-ITS BO)

Scénar

A. OBU ve vozidle
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1) Zastavenivozidla MHD v zastavce.

2) Aktivace generovani zprav DENM OBUjednotkou ve vozidle MHD.

3) Prenos informaci do vozidel vybavenych OBU.

4) Zpracovani dat OBU jednotkou vozidla.

5) Zobrazeni informaci fidici.

B. C-ITSBO

1) Jednorazové vytvoreni oblasti jednotlivych zastdvek MHD.

2) C-ITS BO obdrzi polohové informace z dispecinku MHD.

3) C-ITS BO porovna polohy vozidel (pfip. dopocita aktualni polohu) s oblastmi jednotlivych
zastavek.

4) Distribuce preddefinované varovné zpravy do vozidel v dané oblasti vybavenych OBU
prostfednictvim infrastruktury ITS-G5 nebo siti mobilnich operator(.

5) Zpracovani dat OBU jednotkou vozidla.

6) Zobrazeniinformaci fidici.

Zpusob zobrazeni informace
Ridi¢i mohou byt zobrazovany nésledujici parametry:

e Typ uddlosti
e Poloha udalosti (respektive vzdalenost k udalosti, smér k udalosti)

PUBLIC TRANSPORT

AT A STOP!
N200m in front of you ™

Obrazek 59: MoZnost prezentace zpravy v ramci sluzby PTS (vozidlo v zastavce) na displeji ve vozidle

Spusténi sluzby
Sluzba bude spusténa v pripadé splnéni alespon jedné z nasledujicich podminek:

e Zastaveni vozidla v oblasti zastavky (viz databdze oblasti zastavek v OBU jednotce)
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e Otevreni dvefi vozidla MHD

e Poloha vozidla z dispecinku naleZi oblasti zastavky

Aktualizace zpravy
Aktualizace zprav probéhne v pfipadé splnéni alesponi jedné z nasledujicich podminek:

e Splnéni podminky (validityDuration/2<(currentTime - detectionTime))— zajisténi vcasné
aktualizace zpravy (viz dokument Amsterdam Group - Message Set and Triggering Conditions
for Road Works Warning Service!?)

Ukonceni sluzby
Sluzba bude ukoncena v pripadé splnéni alesporn jedné z nasledujicich podminek:

e Uzavieni dvefi pro cestujici
e Vozidlo se da do pohybu
e Vozidlo opusti oblast zastavky (nova informace z dispecinku MHD)

Specifické parametry pouzitych zprav

DENM zprava

Nazev atributu P/V* Zakladni popis

Management Container P

actionlID P Cislo udalosti (actionID = originatingStationID + pofadové
¢islo)

detectionTime P Cas, kdy byla udalost detekovana (aktualizace hodnoty po

kazdé aktualizaci zpravy)

referenceTime Cas, kdy byla zprava generovana/aktualizovana

termination Parametr slouZici k ukoncéeni udalosti

eventPosition Poloha udalosti

relevanceDistance Vzdalenost relevance zpravy

relevanceTrafficDirection Smér Siteni zpravy

validityDuration Doba platnosti zpravy

stationType Zdroj vysilani zpravy

Situation Container

O O U v < |V < |©

InformationQuality Kvalita poskytované informace (viz kap.¢. 3.1)

2https://amsterdamgroup.mett.nl/White+papers/default.aspx
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eventType P Typ udalosti (causeCode + subCauseCode) —stationaryVehicle
- publicTransportStop

Location Container P

eventPositionHeading P Smér udalosti

traces P Skupina bodd, definujici trasu k udalosti (1-7 bod( pro jednu
trasu) viz kap. ¢. 3.2

roadType Y Typ komunikace
*P .......... Povinny atribut
LV Volitelny atribut

Tabulka 23: Atributy DENM zpravy vztahuijici se ke sluzbé PTS — vozidlo v zastavce
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2.13 Electronic Emergency Brake Light

Electronic Emergency Brake Light

Prostiredi Dalnice, silnice, mistni komunikace
Komunikace V2V

Typ zprav DENM

Cilovy uzivatel Ridi¢ vozidla, spravce komunikace

Obecné informace

Use case EEBL spociva ve véasném upozornéni fidi¢e na vozidlo, které prudce brzdi (brzdovy pedal je
stlatenmaximalné). Ridi¢ je varovan dfive, ne? si sta¢i uvédomit nebo véimnout, Ze vozidlo pied nim
kriticky brzdi. Funkce je nejvice uZite¢nd, pokud fidi¢ neni schopen fyzicky zpozorovat brzdici vozidlo
pred nim (Spatna viditelnost, jiné vozidlo ve vyhledu, aj.)

Brzdici vozidlo vysild prostfednictvim OBU jednotky DENM zpravy okolnim vozidlim. Zaroven mize
zasilat informaci o prudkém brzdéni do C-ITS BO prostfednictvim datovych siti mobilnich operatord.
V takovém pripadé mohou byt tyto informace pouzity pro detekci dalSich udalosti (napf. prekazka na
vozovce).

Cile sluzby

e Zvyseni bezpecnosti a snizeni rizika nehod
e Zvyseni informovanosti fidica
e Zvyseni komfortu jizdy

Ocekavané chovani uzivatele

e ZvysSena ostrazitost
e Prizplsobeni rychlosti jizdy
e Zmeéna jizdniho pruhu

Zpusob generovani zpravy
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Varovné zpravy v této sluzbé jsou generovany a vysilany pouze OBU jednotkou ve vozidle po splnéni
aktivacnich podminek. Varovna zprdva obsahuje pouze zdkladni informace, které lze vycist OBU

jednotkou z vozidlovych systémf.

- Mobilni sit Integraéni platforma

. ITSGS5 I
B obecné W
N

telekomunikacni

spojeni
- . y _
Primarni tok informaci .7 C-ITS back-office
— — - Vedlejsi tok informaci i
’/
!
Py /V\i/_ RSU

OBU/RVU OBU/RVU

Obrazek 60: Schéma fungovani sluzby EEBL

1) Kritické brzdéni vozidla.

2) Aktivace generovani zprav DENM.

3) Prenos informaci do vozidel vybavenych OBU.
4) Zpracovani dat OBU jednotkou vozidla.

5) Zobrazeni informaci dotéenym fidicim

Zpusob zobrazeni informace

e Typ uddlosti
e Poloha udalosti (respektive vzdalenost k udalosti, smér k udalosti)




fe\

C-ROADS

CZECH REPUBLIC
A —— ...

Spolufinancovano Evropskou unii
Nastroj pro propojeni Evropy

WARNING!

Braking vehicle
N20m in front of you Tt

Obrazek 61: MoZnost prezentace zpravy v rdmci sluzby EEBL na displeji ve vozidle
Spusténi sluzby
Sluzba bude spusténa v pripadé splnéni alespon jedné z nasledujicich podminek:

e Aktivace vozidlovych systému (napf. ESP)
e Hodnota decelerace je vyssi nez preddefinovana hodnota
e Hodnota stlaceni pedalu je vyssi nez preddefinovana hodnota (hodnota sledovana v palubnim
pocitaci)
Aktualizace zpravy

Aktualizace zprav probéhne v pfipadé splnéni alesponi jedné z nasledujicich podminek:

e Zména polohy OBU

e Splnéni podminky (validityDuration/2<(currentTime - detectionTime))— zajisténi vcasné
aktualizace zpravy (viz dokument Amsterdam Group - Message Set and Triggering Conditions
for Road Works Warning Service®3)

e Zména nékterého atributu

Ukonceni sluzby

Vysilani zpravy a jeji platnost ma prednastavenou délku platnosti (nap. 5 s). Sluzba je ukoncena po
vyprseni platnosti zpravy.

Bhttps://amsterdamgroup.mett.nl/White+papers/default.aspx
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Specifické parametry pouzitych zprav

DENM zprava

Nazev atributu P/V* Zakladni popis

Management Container P

actionlD P Cislo udalosti (actionID = originatingStationID + poradové
¢islo)

detectionTime P Cas, kdy byla udalost detekovana (aktualizace hodnoty po

kazdé aktualizaci zpravy)

referenceTime Cas, kdy byla zprava generovana/aktualizovéna
termination Parametr slouzici k ukonceni udalosti
eventPosition Poloha udalosti

relevanceDistance Vzdalenost relevance zpravy

relevanceTrafficDirection Smeér Siteni zpravy

validityDuration Doba platnosti zpravy

stationType Zdroj vysilani zpravy

Situation Container

InformationQuality Kvalita poskytované informace (viz kap.¢. 3.1)

W (U QU (U U< | |< |T©

Typ udalosti (causeCode + subCauseCode) —

eventType

DangerousSituation - emergencyElectronicBrakeEngaged

Location Container P

eventPositionHeading P Smér udalosti

traces P Skupina bodu, definujici trasu k udalosti (1-7 bod pro jednu
trasu) viz kap. €. 3.2

roadType Vv Typ komunikace
P o Povinny atribut
LV Volitelny atribut

Tabulka 24: Atributy DENM zpravy vztahujici se ke sluzbé EEBL
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3 DoplAujici informace

3.1 InformationQuality

Atribut InformationQuality v DENM zpravé ma indikovat presnost/kvalitu poskytnuté informace,
pricemZ mlZe nabyvat validnich hodnot od 1 do 6. Pfesna definice vyznamu hodnot zatim neni na
evropské drovni ukotvena. Vramci mezinarodni platformy C-ROADS a Car 2 Car Communication
Consortion (C2C) byl vsak predloZzen novy navrh na vyuZiti tohoto atributu, ktery se vyrazné lisi od
pavodniho navrhu platformy Amsterdam Group (AG), kde byl tento atribut vyuZivan pro stanoveni
presnosti polohy udalosti (eventPosition) a skupiny bod( definujici trasu k udalosti (traces).

Novy navrh platformy C-ROADS a C2C vyuZiva tento atribut k indikaci Urovné pravdépodobnosti
vyskytu avizované mimoradnosti na zakladé zdroje vysilani varovné/informacni zpravy. Podobny
zpUsob vyuziti atributu byl jiZz pouZit napt. ve Francii v projektu SCOOP. V pfipadé vysilani zpravy s
maximalni drovni kvality, by mélo znamenat, Ze i poloha je dostatec¢né presna.

v2x 12v
Risk 1 2
Probable 3 4
Certain 5 6

Obrazek 62: Pouiiti atributu InformationQuality dle navrhu C-ROADS a C2C

Parametr InformationQuality mGzZe nabyvat hodnot (1) lowest, (2), (3), (4), (5), (6) highest, Pfesny popis
urovni definujici kvalitu informaci a pfipady uZiti budou popsany v dokumentech dalsi faze projektu.

Ukazkovym pfipadem pouZiti parametru InformationQuality miZe byt nebezpeci pramenici z
manualné nahlasenych mimoradnosti (prostfednictvim HMI nebo GUI) spocivajici v pfesnosti uvedené
polohy udalosti. Pokud bude udalost hlaSena prostfednictvim HMI ve vozidle, bude pouZzita jako poloha
udalosti poloha vozidla v ¢ase stisknuti ikony udalosti. Pfi tomto Ukonu vSak pravdépodobné dojde k
nepresnosti polohy zplsobené ujetou drahou mezi udalosti a stisknutim ikony, apod. Pokud bude
naopak udalost hlasena operatorem (napf. planované prace na silnici) miZe se liSit planovana
(=signalizovana) poloha od skutecné. V téchto pfipadech by tedy varovné zpravy dostaly pridélenou
nizkou hodnotu parametru InformationQuality. U ohlasovani zprav ptes HMI déle hrozi generovani
varovnych zprav pred neexistujicimi udalostmi. Proto by tyto zpravy mély byt déle validovany (napfr.
zprdva od vice zafizeni, porovnani s daty z jinych zdrojl, apod.) a poté by jim pfipadné méla byt

pridélena vyssi hodnota kvality.

V pfipadé, Ze by OBU jednotka ve vozidle pfijala vice zprav o totozné udalosti, ale s rGznymi hodnotami
parametru InformationQuality, fidi¢i by byly prezentovany informace obsaZzené ve zpravé s nejvyssi

hodnotou atributu kvality. UZivatel by si zdroverl mohl nastavit ve svém HMI, jaké zpravy chce
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zobrazovat z hlediska kvality zdrojovych informaci na displeji ve vozidle (napft. filtrace dat <
InformationQuality=2.

3.2 Traces

Vétsina C-ITS sluZzeb popsanych v kapitole €. 2 vyuZivd pro pfenos informace koncovému uzivateli
zpravy ve formatu DENM. Nedilnou souéasti téchto zprav je i atribut Traces, ktery definuje trasu/trasy
vedouci k dané udalosti a tim zdroven definuje, pro které uZivatele je informace relevantni. Pravidla a
zpUsob vypliiovani tohoto atributu jsou popsany v textu nize.

Jednotlivé body atributu Traces zpravy DENM jsou uréovany pomoci referencnich souradnic, pfricemz
prvni bod je vztaZen k poloze uddlosti a dalsi body jsou vztazeny k predeslému bodu Traces. Tyto body
definuji trasu vedouci k uddlosti. Vozidlové C-ITS jednotky ndsledné porovnavaji svoji aktudlni polohu
a polohu bodU Traces, kterou obdrzi v rdmci DENM zpravy, a na zakladé téchto informaci vyhodnoti
relevanci dané notifikace (vyhodnocovani relevance dané notifikace probihd v OBU jednotce ve
vozidle). Pfi tomto vyhodnocovani se porovnava vzdalenost C-ITS vozidlové jednotky od Traces (fixné
nastavend limitni hodnota vzdalenosti — viz Obrazek 67) a heading (smér) vozidlové jednotky
s atributem heading konkrétnich Traces.

Definovani jednotlivych bodi Traces je v souladu s nasledujicimi pravidly:

e Provyznaceni udalosti je pouZit vZdy alespon jeden bod atributu Traces.

e Celkové Ize generovat aZ 7 Usekd traces.

e Poloha prvniho bodu z Traces je vztazena k poloze udalosti. Dalsi body z Traces jsou vztazeny
k poloze bodu predesiého.

e Popis polohy bod( je ur¢ovan pomoci atributl deltalatitude a deltaLongitude.

e Vsechny vytvofené body atributu Traces jsou umistény doprostifed vozovky (ne jizdniho
pruhu), viz obrazek nize.
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Obrazek 63: Princip vytvareni bodt atributu Traces

e Pro vypocet vzdalenosti mezi dvéma polohami uréenymi GNSS soufadnicemi je pouzit vzorec
respektujici kulovy tvar Zemé (napf. Haversinlv vzorec).

e Prvniz bodl atributu Traces je umistén nejblize udalosti a posledni z bodu je umistén nejdale
od uddlosti. Tim padem tyto body zaroven definuji smér (Heading) k udalosti.
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V pripadé, Ze kudalosti vede vice cest (napf. pfipojovaci pruhy), je vytvoreno vice tras
parametru Traces (viz Obrazek 64).

-

*
Poloha udalosti "‘\

‘.
*
.
-

-
+*

Obrazek 64: Princip vytvareni multiple Traces

Vzddlenost nejvzdalenéjsiho bodu atributu Traces je uréena na zdkladé atributu
relevanceDistance nebo prednastavené hodnoty pro dany UC.

Pro nékteré sluzby (napf. EVA— mobilni rezim) je potfeba, aby byly generovany Traces do vsech
smérl i tzv. ,dopredné” traces (viz parametr relevanceTrafficDirection-allDirections).
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Obrazek 65: Princip vytvareni ,,dopfednych” traces
V pfipadé rovného Useku komunikace neni potfeba pouZivat vyssiho poctu bodi Traces. Vice
bod( je vytvareno zejména v pripadech, kdy spojnice dvou nasledujicich bodd spadd mimo

komunikaci (viz obrazek nize).
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Obrazek 66: Umisténi bodi Traces ve smérovém oblouku

Maximalni vzdalenost od Traces / Zone

Vzdalenost od Traces / Zone t

Obrazek 67: Vzdalenost od Traces/Zone

3.3 EventHistory

Tento atribut popisuje v DENM zpravé oblast platnosti dané udalosti (napf. usek komunikace, kde
hrozizvysené nebezpeci smyku). Tato oblast je uvnitf zpravy definovana body podobné jako v pripadé
atributu Traces. Tento atribut je volitelny a bude vypliovan pouze v pripadé dostatku vstupnich
informaci. Maximalni pocet bodu definujici Usek oblast platnosti udalosti je 23.

| eventHistory ] I eventPosition
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Obrazek 68: EventHistory, eventPosition, traces

3.4 Zdvojeni udalosti

Pokud C-ITS BO obdrzi informaci o udalosti (napf. ve formatu DATEX Il), ktera se nachazi na komunikaci,
kde nejsou stavebné oddéleny protismérné jizdni pruhy, automaticky vytvori z této udalosti 2 varovné

zpravy pro jednotlivé jizdni sméry (viz obrazek nize).
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DATEX I1: DENM 1:

Nebezpeéismyku Nebezpetismyku
DENM 2:
Nebezpedi smyku

I eventPosition I eventHistory

Obrazek 69: Princip vytvareni 2 DENM zprav

3.5 Zones

V IVl zpravdch je oblast platnosti dané zpravy definovdna pomoci atributu Zones. V kazdé VI zpravé
museji byt definovany alespon 2 zény. Z téchto zén musi byt alespon jedna tzv. ,relevance zone” —
oblast platnosti dopravnich informaci, a jedna tzv. ,detection zone”, ktera definuje, v jakém predstihu

ma byt uZivateli zprava zobrazena.

Jednotlivé zény jsou definovany vidy minimalné dvéma body (na rozdil od Traces), pficemz prvni bod
je vidy definovan referencnimi souradnicemi vztazenymi k referencePosition a nasledné body jsou

vztazeny k predeslému bodu.

| relevanceZone | | referencePosition | | detectionZone

Obrazek 70: Princip vytvareni bodu atributu Zones ve zpravach 1VI

Konec dokumentu.




