SMLOUVA
o vykonu autorského dohledu

uzaviena dle ust. § 1746 odst. 2 zakona €. 89/2012 Sb., ob&ansky zakonik, ve znéni pozdéjsich

Objednatel:

Poskytovatel:

predpisil, mezi:

I
Smiuvni strany

Brnénské komunikace a.s.

se sidlem Rennesk4 tfida 787/1a, 639 00 Brno - Styfice

IC: 60733098

DIC: CZ60733098

bankovni spojeni: [
acet ¢ | NG

zapsan dne 1.1.1995 v obchodnim rejstfiku u KS v Brné, oddil B, viozka 1479

zastoupen Ing. Ludkem Borovym, generdinim feditelem, na zdkladé plné moci

ve vécech technickych:

¢islo smlouvy objednatele:.” <Y VY

Sdruzeni pro dopravni telematiku, z.s.

se sidlem Bartoloméjska 291/11, Staré Mésto, 110 00 Praha 1

IC: 70818461

DIC: CZ70818461

bankovni spojeni:
ucet ¢.:

zapis ve Spolkovém rejstfiku: spis. zn. L 10682 vedena u Méstského soudu v Praze

zastoupen Ing. Romanem Srpem, vice-prezidentem

ve vécech bé&Zného pInéni smlouvy — Ing. Romanem Srpem, vice-prezidentem

i.
Predmét smlouvy

1. Pfedmétem této smlouvy o dilo je autorsky dohled k projektu v rdmci zakdzky ,Zavadéni C-ITS systému
ve mésté Brné“ (realizace v ramci C-ROADS CZ DT2) a to pro etapy €. 1-3, a to dle podminek uvedenych
v pfiloze €. 1, tj. popisu sluZeb.

2. Poskytovatel se zavazuje objednateli zajistit pro néj sluzbu v rozsahu sjednanych podminek a objednatel
se zavazuje poskytovateli zaplatit za sluZby uplatu sjednanou ve smlouvé.

3. Poskytovatel prohlasuje, Ze je seznamen s technickymi normami a technickymi podminkami vztahujicimi
se k pfedmétu plnéni.
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Il
Rozsah Cinnosti a cena za poskytovani sluzeb

- Rozsah vykonu autorského dohledu bude odpovidat skuteéné potfebé objednatele p¥i realizaci projektu
uvedeného v &l. II. této smlouvy.

. Maximalni rozsah provedené ¢innosti je dohodnut na max. 600 hod.

. Cena za vykon autorského dohledu bude hrazena prabéiné na zdkladé dil¢ich faktur s naleZitostmi
dariového dokladu. Faktury budou vystavovény &tvrtletné na zakladé skuteénych vykon pii hodinové
sazbé ktera zahrnuje veskeré naklady poskytovatel spojené svykonem
autorského dohledu, vetné cenovych vlivi vdobé pinéni. Skuteéné vykony budou evidovany
v pfehledové tabulce a pred fakturaci podpisem odsouhlaseny objednatelem.

. Cena za vykon autorského dohledu je tedy 600 hodin x cena za jednu hodinu, tj:

Maximalni celkova cena bez DPH;: 780 000,- K¢

DPH 21%: 163 800,- K¢

Maximalni celkova cena véetné& DPH: 943 800,- K¢
Iv.

Platebni podminky

Objednatel uhradi smluvni cenu na zakladé ¢tvrtletnich dilgich faktur vystavenych poskytovatelem po
fadném provedeni sluzby na zékladé predavaciho protokolu s vykazem skute&né& odvedeného pinéni,
potvrzeného objednatelem.

Faktura je daffovym dokladem a musi byt vystavena v souladu s § 28 zékona ¢. 235/2004 Sb., ¢ dani
z pfidané hodnoty, ve znéni pozdéjsich predpis(i. Poskytovatel se zavazuje dodat fakturu objednatelina
adresu sidla spole¢nosti Brnénské komunikace a.s., Renneskd tiida 787/1a, 639 00 Brno — Styfice.
Poskytovatel se zavazuje na dafiovém dokladu pro platbu ceny sluzeb uvadét pouze bankovni Géet,
ktery urdil sprévci dané ke zvefejnéni v registru platct a identifikovanych osob. Poskytovatel a
objednatel se dohodli, Ze pokud bude na dafiovém dokladu uveden jiny bankovni Gi¢et ne? ten, ktery je
zvefejnén spravcem dané v registru platch a identifikovanych osob, objednatel je opravnén provést
uhradu dafiového dokladu na tento tcet zvefejnény podle zdkona &. 235/2004 Sb., o dani z pfidané
hodnoty, ve znéni pozdéjlich predpisti, a nebude tak v prodieni s dhradou ceny sluzeb. Pokud by
objednateli vzniklo rueni v souvisiosti s nepInénim povinnosti poskytovatele vyplyvajicich ze zékona &.
235/2004 Sb., o dani z pfidané hodnoty, ve zn&ni pozdéjich piedpisti, ma objednatel ndrok na ndhradu
vieho, co za poskytovatele v souvislosti s timto ruéenim plinil.

Objednatel je opravnén vrétit fakturu poskytovateli aZ do data jeji splatnosti, jestlize obsahuje nelipiné
nebo nepravdivé Gdaje. Pfi nezaplaceni takto nespravné vystavené a dorucené faktury neni objednatel
v prodleni se zaplacenim. Poskytovatel je povinen fakturu fFadné opravit a dorugit ji objednateli s novou
thltou splatnosti.

Faktura je splatna do 30 dnii od jejiho doruéeni objednateli.

Poskytovatel je povinen uvddét na viech dariovych dokladech (fakturach) &islo objednévky, &islo
smlouvy objednatele a Ciselny kdéd Klasifikace produkce (CZ-CPA) — 72.19.32 Aplikovany vyzkum
v oblasti strojirenstvi a technologii, kromé biotechnologii.

Zalohové platby se neposkytuiji.

V.
Termin poskytovani sluzeb a misto pInéni

Poskytovani sluzeb bude zahajeno: ihned po Gcinnosti smlouvy
Poskytovani sluZzeb bude ukon&eno: 30.04.2020
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Misto pInéni: sidlo objednatele

Vi,
Povinnosti poskytovatele

Poskytovatel je povinen provadét autorsky dohled s odbornou a potiebnou pédi, Setfit prav objednatele
a tretich osob.
Poskytovatel je povinen zajistit autorskopravni nezadvadnost pInéni. Pokud poskytovatel pfi pInéni této
smlouvy uZije vysledek &innosti tretiho subjektu chranény pravem pramysiového nebo jiného
dusevniho vlastnictvi, autorskym pravem apod., a uplatni-li opravnéna osoba z tohoto titulu své naroky
viéi objednateli, poskytovatel provede na své naklady vypofaddni majetkovych duasledkd a je
odpovédny za jakoukoli Skodu zplisobenou objednateli.
Poskytovatel bude pfi zpracovani technické specifikace a dokumentace respektovat min.:
- existujici dokumenty a doporuceni v oblasti zavadéni C-ITS min. vak:
a. Metodiku zavadeéni kooperativnich ITS v CR, dostupna na adrese:
https://www.tacr.cz/dokums raw/metodiky/TBO100MDOQ73 metodika.pdf
b. Vystupy ¢innosti evropské C-ITS platformy, dostupné na adrese:
https://ec.europa.eu/transport/themes/its/c-its_en a https://www.c-
roads.eu/platform/documents.html
c.  Vystupy &innosti a specifikace C-ROADS platformy a projektu C-ROADS CZ, které poskytne
objednatel po uzavieni smlouvy.
- ndrodni a mezinarodni normy a predpisy (ETSI, CEN a ISO).
Poskytovatel bude Gzce spolupracovat se zastupci projektu C-ROADS CZ odpovédnymi za technické
specifikace pro potieby spinéni poadavkd na zavadéni C-ITS v CR s pfihlédnutim k mezinarodnim
aktivitdm a naslednému testovéni. Bude spolupracovat s RSD CR, zadavatelem projektu ,ITS koridoru
v Brnénské aglomeraci”, pro zaji$téni budouci interoperability a technického propojeni obou systémdi
ITS.
Pro realizaci sluzby véas a v fadné kvalité objednavatel poskytne poskytovateli U¢innou soucinnost
a/nebo zprostiedkuje poskytovateli soucinnost a veskeré potfebné informace nebo podklady, mj. se
bude jednat o nasleduijici:
a. soucinnost ze strany objednavatele pfi realizaci pInéni poskytovatele v rozsahu uvedeném vyse,
b. soudinnost ze strany Ministerstva dopravy a RSD,
c. soucinnost pfi jednanich se zastupci mésta Brna a Jihomoravského kraje za Gcelem projednani
a sladéni projektovych a investicnich zdméra,
d. soudinnost se zastupci dodavatele projekt( pro RSD ,ITS koridor MiroSovice — Rudna“ a ,ITS
koridoru v Brnénské aglomeraci®,

soucinnost s odpovédnymi zastupci Fesitelského konsorcia projektu C-ROADS CZ odpovédnymi za
technické specifikace

Poskytovatel je povinen provadét autorsky dohled prostfednictvim naleZité kvalifikovanych a odborné
zpUsobilych osob.

Poskytovatel je povinen objednatele bezodkladné informovat o veskerych vyznamnych skute¢nostech
souvisejicich s provadénim autorského dohledu.

Poskytovatel je povinen dbat pokynii objednatele.

Poskytovatel je povinen se G&astnit nha pisemnou vyzvu objednatele zaslanou na e-mailovou adresu
opravnéné osoby zhotovitele jednani tykajicich se predméti pInéni.
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Vil.
Opravnéné osoby smiuvnich stran

Opravnénymi osobami objednatele jsou:

, ktefi jsou oprévnéni:
i. vyzvat poskytovatele k t¢asti na jednani,

ii. odsouhlasovat provedené tkony,

lii. udilet zhotoviteli pokyny.

Statutarni zéstupce objednatele je opravnén &init vetkeré pravni jednani souvisejici s touto smiouvou.
Je mu vyhrazeno pravo uzavirat dodatky k této smilouvé.

Oprévnénou osobou/osobami zhotovitele je/isou osoba/osoby povéiena autorskym dohledem, kterou
je/jsou:

Osoba povérena autorskym dohledem je oprévnéna k veskerému pravnimu jednani dle této smlouvy,
neni vdak opravnéna uzavirat dodatky k této smlouvé.

VL.
Dalsi ujednani

Smluvni strany se zavazuji, 7e bez piedchoziho pisemného souhlasu druhé strany nevyzradi tfetim
osobam technické ani obchodni informace druhé strany, které se dozvédély v souvislosti s pinénim die
této smiouvy.
Poskytovatel se zavazuje postupovat pfi plnéni této smiouvy s odbornou pééi a zavazuje se dodriovat
pravni a technické predpisy a ostatni podminky uioZené mu smiouvou nebo vefejnopravnimi organy a
déle zejména tato ustanoveni:

§ 100 a nésleduijicich z3k. &. 262/2006 Sb., zékonik préce, ve znéni pozdéjsich predpist,

- nafizeni vlady ¢ 495/2001 Sb., kterym se stanovi rozsah a bliz&i podminky poskytovéni
osobnich ochrannych pracovnich prostfedkd, mycich, &isticich a dezinfek&nich prostiedk,
nafizeni vlddy ¢. 361/2007 Sb., kterym se stanovi podminky ochrany zdravi pfi prdci, ve znéni
pozdéjsich predpist

- nafizeni viddy €. 591/2006 Sb., o blizgich minimalnich poZadavcich na bezpeénost a ochranu
zdravi pfi préci na stavenistich tak, aby byla zajisténa bezpeénost pracovnik( poskytovatele a
tietich subjektd po celou dobu provadéni sluseb

- sdéleni Komise ze dne 16. 12. 2008 , Akéni plan zavadéni inteligentnich dopravnich systému
v Evropé“, COM(2008) 86

- sdéleni Komise ze dne 30.11.2016 ,A European strategy on Cooperative Intelligent Transport
Systems, a milestone towards cooperative, connected and automated mobility”, COM (2016)
776 final

- smérnice Evropského parlamentu a Rady 2010/40/EU ze dne 7. ¢ervence 2010 o rimci pro
zavedeni inteligentnich dopravnich systéma v oblasti silni¢ni dopravy a pro rozhrani s jinymi
druhy dopravy (,Smérnice ITS").

- rozhodnuti Komise & 2008/671/ES ze dne 5. srpna 2008 o harmonizovaném vyuzivani
radiového spektra v kmito&tovém pasmu 5 875 — 5 905 MHz pro aplikace inteligentnich
dopravnich systém{ {ITS)
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- doporuceni Komise ze dne 26. kvétna 2008 o bezpeénych a ucinnych informaénich
a komunikacnich systémech ve vozidlech: Aktualizace Evropského prohlaseni o zdsaddch
rozhrani €lovék/stroj
- doporuceni Komise ¢.2001/551/ES ze dne 4. Cervence 2001 o vypracovani pravnich
a obchodnich ramcovych podminek pro uGcast soukromého sektoru na rozsifovani
telematickych dopravnich a cestovnich informacnich sluzeb v Evropé
- mandat M/453 Inteligentni doprava v Evropském Spolecenstvi zaméfeny na standardizaéni
kroky podporujici zavedeni kooperativnich systémi v EU
Poskytovatel je povinen upozornit objednatele ihned na nespravnost jeho pokynl nebo podkladd, jinak
odpovida objednateli za Skodu tim zpdsobenou.
V pfipadé poutziti subdodavatele nebo subdodavatell pfi plnéni pfedmétu smlouvy se poskytovatel
zavazuje predloZit seznam subdodavatelll participujicich na jeji realizaci ke schvaleni objednateli.
Objem subdodavek neprevysi 20 % hodnoty pfedmétu smlouvy.
Poskytovatel v pIné mife odpovida za bezpecnost a ochranu zdravi pfi praci pracovnik(, ktefi provadéji
praci dle pfedmétu této smlouvy, a zabezpecuje jejich vybaveni ochrannymi pomiickami. Poskytovatel
je povinen plinit veskeré zdkonné povinnosti v oblasti BOZP ve smyslu § 101 zak. ¢. 262/2006 Sb.,
zékoniku prace, v platném znéni, ve vazbé na zak. ¢. 309/2006 Sb., kterym se upravuji dal3i poZzadavky
bezpeénosti a ochrany zdravi pfi praci v pracovnépravnich vztazich a o zajisténi bezpe¢nosti a ochrany
zdravi pfi ¢innosti nebo poskytovani sluzeb mimo pracovnépravni vztahy.
Poskytovatel neni oprdvnén prevést sva prava a zdvazky ztéto smlouvy na tfeti osobu. Prava
i povinnosti ze smlouvy pfechézeji na pravni nastupce obou stran. Obé strany jsou povinny informovat
se navzajem o takovych zméndch.
Poskytovatel i objednatel jsou povinni se navzdjem informovat o tom, Ze se dostali do Upadku ve smyslu
§ 3 zak. ¢. 182/2006 Sb., insolven¢ni zakon, ve znéni pozdéjsich predpist.
Poskytovatel prohladuje, e neumoZiuje vykon nelegélni prace ve smysiu zak. ¢. 435/2004 Sb., o
zaméstnanosti, ve znéni pozdéjsich predpisd, a ani neodebira Zadné plnéni od osoby, ktera by vykon
nelegélni prace umoZiiovala. V pfipadé, Ze se toto prohlaseni ukaze v budoucnu nepravdivym a vznikne
ruéeni objednatele ve smyslu ust. zak. €. 435/2004 Sb., ma objednatel narok na ndhradu vieho, co za
poskytovatele v souvislosti s timto ruéenim pinil.

iX.
Sankéni podminky

Jestlize se objednatel bezdGvodné opozdi s platbou ceny poskytovanych sluzeb zdildi faktury, je
povinen uhradit poskytovateli irok z prodieni ve vy3i 0,2 % z diuzné ¢astky za kazdy den prodleni.

V pfipadé prodieni poskytovatele s poskytovanim sluzeb nebo s nedostavenim se na jakékoliv jednani,
ke kterému bude objednatelem vyzvén bez zavinéni objednatele, je poskytovatel povinen uhradit
objednateli smluvni pokutu ve vy3i 0,2 % z ceny poskytovanych sluzeb za kaZdy den prodleni.

Pfi prodleni poskytovatele s odstranénim vady poskytovanych sluZeb je poskytovatel povinen uhradit
objednateli smluvni pokutu ve vy3i 0,2 % z ceny poskytovanych sluZeb za kazdy den prodleni.

V pfipadé, Ze nékterad ze smiuvnich stran porusi své povinnosti dle €l. VIIL., X., XI. odst. 1., je povinna
zaplatit druhé strané smluvni pokutu ve vysi 10.000,- K& za kazdé takové porudeni.

V piipadé prodleni poskytovatele s odstranénim vad, na néZ se vztahuje odpovédnost za vady, a hrozi-
li nebezpeéi $kody velkého rozsahu (havérie) mé objednatel pravo na smluvni pokutu ve vysi 10.000,-
K& denné za kaZdou takovou vadu, u niz je poskytovatel v prodleni.

V pfipadé poskytovani sluzby poddodavatelem, pro kterého objednatel neudélil souhlas, je-li souhlas
v této smlouvé vyzadovén, nebo poddodavatelem, ktery nebyl objednateli oznamen, je-li oznameni
v této smlouvé vyzadovéno, ma objednatel pravo na smluvni pokutu ve vy3i 40.000,- za poddodavatele.
Smluvni pokuty jsou zapo&itateiné vici penéZzitym zavazkdim souvisejicich s touto smlouvou.

Ke smluvni pokuté bude vystavena samostatna faktura se Ihiitou splatnosti 30 dn(.

Néroky na nahradu $kody nejsou dotéeny ani kompenzovany zaplacenim sankci dle této smlouvy,
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X.
Dalsi ujednani a odpovédnost za vady

1. Poskytovatel odpovida za odbornou urover poskytovanych sluzeb dle této smlouvy. Pravo na nahradu
Skody vzniklé neodbornym provedenim poskytovanych sluzeb se Fidi pfislu$nymi ustanovenimi zékona
€. 89/2012 Sb., ob¢ansky zakonik, ve znéni pozdéjSich predpisd.

2. Poskytovatel timto ¢estné prohlasuje, Ze ma opravnéni k ¢innosti v rozsahu této smlouvy a je Gcasten
pojisténi z odpovédnosti za Skodu vzniklou jinému v souvislosti s poskytovanim sluzeb.

Xl.
Zaruka na sluzbu

1. Poskytovatel je povinen k ndhradé pfipadné $kody na majetku nebo na zdravi vzniklé pfi poskytovani
sluzby objednateli nebo tfeti osobsé.

2. Poskytovatel je povinen byt pojistén proti $kodam zpGsobenym jeho &innosti na majetku a na zdravi
tretich osob. Poskytovatel je povinen byt po celou dobu poskytovani sluzby pojistén do vyse
odpovidajici moZné vy3i $kod plynouci s vy$e poskytovaného plnéni a moiné ujmy. Pro Gcely tohoto
ustanoveni se Cinnost subdodavatelli povaZuje za innost poskytovatele. Poskytovatel na vyzvu predloZi
doklady o pojisténi.

3. Prava objednatele z vady poskytované sluZby:

3.1 Vady sluzby jsou odchylky sluzby od vysledku stanoveného touto smlouvou.

3.2 Objednateli vznikaji prdva z vad, které ma poskytovana sluzba v dobé predani a prevzeti.

3.3 Objednatel je povinen uplatiiovat u poskytovatele odstranéni vad pisemné bez zbyteéného odkladu
poté, co tyto zjisti. Poskytovatel je povinen vadu odstranit bezodkiadng, nejpozdéji do 14 dni od
obdrZeni pisemnosti, ve které je odstranéni vady uplatiovano, nedohodnou-li se strany jinak.

Xi.
Odstoupeni od smiouvy

1. Pro dely odstoupeni od smlouvy se za podstatné porudeni smiouvy ve smysiu
§ 2002 odst. 2 zék. €. 89/2012 Sb., obansky zakonik, povaZuje:
- vadnost sluZeb jiZ v pribéhu jejich poskytovani, pokud poskytovatel na pisemnou vyzvu
objednatele vady neodstrani ve |hité vyzvou stanovené,
- prodleni poskytovatele se zahajenim nebo dokonéenim poskytovani siuzeb o vice nes 3 dny,
- Upadek objednatele nebo poskytovatele ve smyslu § 3 zak. & 182/2006 Sb. insolvenéni
zakon, ve znéni pozdéjsich pfedpisd,
- poskytovani sluzby osobami, které nejsou naleZité kvalifikované a odborné zpUsobité
- skutecnost, Ze poskytovatel neni pojistén v souladu s touto smlouvou,
- porudovani pfedpist bezpecnosti price, bezpegnosti provozu na pozemnich komunikacich
a pedpisi o Zivotnim prostfedi a odpadovém hospodateni,
- Zjisti-li se, Ze v nabidce poskytovatele k souvisejici vefejné zakazce byly uvedeny nepravdivé
udaje
- zdGvodl uvedenych v ust. § 223 zakona ¢&. 134/2016 Sb., o zadavani vefejnych zakazek, ve
znéni pozdéjsich predpist
2. Dojde-li kvySe uvedenému porudeni smlouvy, je pfislusnd smluvni strana oprdvnéna od smlouvy
odstoupit. U&inky odstoupeni od smlouvy nastavaji dnem doruceni ozndmeni o odstoupeni druhé
smluvni strané na jeji adresu uvedenou v zéhlavi této smlouvy, resp. na jeji posledni zndmou adresu bez
ohledu na to, zda toto ozndmeni o odstoupeni bylo druhou smluvni stranou prevzato & nikoliv.
3. Odstoupenim od smlouvy nezanika vzajemna sankéni odpovédnost stran.
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XIn.
Dlivérnost informaci

Smluvni strany jsou si védomy toho, 7e v ramci pinéni smlouvy:

- si mohou vzajemné poskytovat informace, které budou povaZzovdny za davérné {dale

divérné informace),

- mohou jejich zaméstnanci ziskat pfistup k ddvérnym informacim druhé strany.
Veskeré dlvérné informace zdstdvaji vyhradnim vlastnictvim predavajici strany. S vyjimkou plnéni této
smlouvy, se obé strany zavazuji nepublikovat Zadnym zplGsobem dGvérné informace druhé strany,
nepfedat je treti stran& ani svym vlastnim zaméstnancom a zastupcm s vyjimkou téch, ktefi s nimi
potfebuji byt sezndmeni, aby mohli spinit smlouvu. Obé strany se zdroven zavazuji nepouZit divérné
informace druhé strany jinak ne? za G&elem pInéni smiouvy nebo uplatnéni svych prav z této smiouvy.
Nedohodnou-li se smluvni strany vysiovné jinak, povaZuji se za divérné implicitné viechny informace,
které jsou a nebo by mohly byt sou&asti obchodniho tajemstvi, tj. napfiklad popisy nebo ¢&asti popist
technologickych procesd a vzorcd, technickych vzorcli a technického know-how, informace o
provoznich metodach, procedurdch a pracovnich postupech, obchodni nebo marketingové plany,
koncepce a strategie nebo jejich ¢asti, nabidky a v3echny dalsi informace, jejich? zvefejnéni pfijimajici
stranou by pfeddvajici strané mohlo zplisobit $kodu.
Pokud jsou diivérné informace poskytovany v pisemné podobé anebo ve formé textovych soubortl na
pocitaovych médiich, je pfedavajici strana povinna upozornit pfijimajici stranu na dévérnost takového
materidlu jejim vyznagenim alespori na titulni strance.
Ustanoveni tohoto ¢lanku neni dotéeno ukonéenim G&innosti smlouvy z jakéhokoliv dGvodu a jeho
ucinnost skonéi nejdfive pét (5) let po ukonéeni G&innosti této smlouvy.

XIiv.
Zavérecéna ustanoveni

Vztahy plynouci z této smlouvy a vztahy neupravené se Fidi pfisluSnymi ustanovenimi zakona ¢. 89/2012
Sb., ob&ansky zakonik, ve znéni pozdéijsich predpisi.

Smluvni strany berou na védomi, 7e spole¢nost Brnénské komunikace a.s. je povinna dodriovat
ustanoveni zakona €. 106/1999 Sb., o svobodném pistupu k informacim, ve znéni pozdé&j$ich predpisil.
Tato smlouva nabyva platnosti dnem jejiho podpisu ob&ma smluvnimi stranami.

Tato smlouva nabyva Gcinnosti dnem jejiho uvefejnéni prostfednictvim registru smluv postupem dle
zdkona ¢. 340/2015 Sb., o zvlastnich podminkéch G&innosti nékterych smluv, uvefejiiovani téchto smiuv
a registru smluv (zdkon o registru smluv) = )

Zadna ze smluvnich stran neni opravnéna postoupit prava ¢i pohledavky nebo prevést zévazky z této
smlouvy vyplyvajici na tfeti osobu bez predchoziho pisemného souhlasu druhé smiuvni strany. Prava i
povinnosti ze smlouvy piechazeji na prévni nastupce obou stran. Obé strany jsou povinny informovat
se navzdjem o takovych zmé&néch.

Tuto smlouvu Ize ménit pouze pisemnou formou &islovanymi dodatky podepsanymi obéma smluvnimi
stranami.

Tato smlouva je vyhotovena ve &tyfech stejnopisech, z nich? po dvou obdrZi kazda ze smluvnich stran.
Smiuvni strany prohladuji, Ze si tuto smlouvu preetly, bezvyhradné souhlasi s jejim obsahem a Ze ji
uzaviraji ze své véiné a svobodné vile, prosté omylu. Na diOkaz toho pFipojuji podpisy svych
oprdvnénych zastupcdl.
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Pfiloha &. 1

Popis poptévanych &innosti pro "A ky dozor pfi i C-ITS ve mésté Brné"

Pojmem Projekt se rozumi realizovany projekt feSeny ve fe¢ i Brn&nské ko ikace a.s. ,Zavadéni C-ITS systému ve mésté Brné&” na zakladé

Technické specifikace vyhotovené dne 9. 7. 2018.

P tého dohledu:

Cinnosti
e (cast pFi jednani na vyrobnim vyboru projektu

Poptavame

+ kontrola projektové dokumentace i dok e skutecného pi deni Projektu

e soucinnost pfi schvalovani zmén dokumentace a jejiho posouzeni

e zajiiténi zapist ze viech jednani mezi Prodavajicim a Kupujicim

e svolavani a vedeni kontrolnich dnli v dohodnutém intervalu

+ soutinnost a podpora objednatele pfi rozpornych jednanich v ramci Projektu,

®  posouzeni opravnénosti a vhadnosti piipadnych poZadovanych zmén &i roziifeni zadani systému a sluzeb v ramei Projektu,
e kontrola postupu praci dle €asového planu Projektu,

s kontrola odstraiiovani vad a nedodglky,

o  dal3i poradenské a konzultaéni sluzby pro odbératele v ramci feseni Projektu,

e pfiprava a zprostiedkovani jednani souvisejicich s Projektem,

e piiprava podkiadd pro prezentaci Projektu.

d le feSenymi v ramci Evropského projektu C-ROADS CZ, viz tabulka niZe.

Y

Tyto poadované &innosti musi byt v souladu s Gkoly

Sub-activity 2.1 "Studie a systémové specifikace"

Lisio tlohy v

. Nazev {tohy Popis ulohy
rarmel projektu U P! by

NavrZeni zkuSebnich plani a scénaiti (milnik 40)

Uloha 40.1 Popis a definice rozsahu zkuebnich plant a scéndfil pro teréni zkousky.
= énar testi kazdéh
Uloha 40.1.1 hjtestilkazdchg Definice funk&ni Zadavki pro éni kazdého Use Case
use case
. énie technickych testd
Uloha 40.1.2 SEenare technickjeiTtestl Definice icky zadavkil pro ani kazdého Use Case

kaidého use case

Uioha 40.1.6 Definice zkudebnich pland Definice roadmaEy pro testovani (kdo, kde, kdx, jak)

Konegny vystup Glohy 40.1 lVrdmcl 40.1 daodat zkusebni plény a scéndie

Systémové specifikace, dokonéeni 2. vydédni {milnik 45)

Uloha 45.1 Funkéni specifikace Podrobné vymezeni funkéni specifikace zalofené na use casech z Glohy 37.1 (Vybrané use case).

Spoleéné komunikaéni protokoly

Gloha 45.1.2 L . , Definice funkénih 2 ikaénich p 4 drovné 1 (RSU - Back-office}
definované lirovné 1
Uloha 45.1.4 D Sp:f::l::ﬂ CITSback Vymezeni funkénich pofadavki C-ITS back offices.
Uloha 45.1.6 C-ITS OBU specification Vymezeni funkénich poZadavki C-ITS OBU.
Uloha 45.1.7 C-ITS RSU ificati Vymezeni funkénich poZadavkd C-ITS RSU.
Uloha 45.2 Ts ickd ifil é i technické fik lozené na funkéni ifikaci z ilohy 37.2 (Vybrané use case)
Uloha 45.2.1 Specifikace C-ITS back offices  Definice HW a SW icky zadavkil na C-ITS back office.
Uloha 45.2.2 Specifikace C-1TS OBU Definice minimaInich technickych parametri C-ITS OBU.
Uloha 45.2.3 Specifikace C-ITS RSU Definice minimalnich technickych parametrt) C-ITS RSU.
&ny vystup Glohy 45.1 |V rémci 45.1 dodat Enkinl sEciakace, Z.Mdni [mvlze na zdkladé imglementace a omzeni!
Koneény vystup Glohy 45.2 |V rdmci 45.2 dodat technické specifikace, 2.vydani (revize na zikladg implementace a osazeni]
Sub-activity 2.2 "Rozmisténi a teréni testy”
Rozmisténi C-ITS (milnik 42)
Cislo tlohy Nézev Giohy Popis ulohy
Uloha 42.9 Méstska zdstavba Brno Nasazeni C-ITS systému v mésté Brné
Uloha 42.9.1 Vyb&rové Fizeni Priprava technické specifikace pro zaddvaci fizeni na osazeni C-ITS systému v mést& Brné
Uloha 42.9.1 Vybérové fizeni Konzultace pfi posouzeni nabidek dorugenych v ramci zadavaciho Fizeni z hlediska spInéni technickych poZadavk(
Uloha 42.9.2 isténi hnicka pomoc v pribé&hu instalace a spusténi C-ITS systému v mést& Brné
Kone&ny vystup Glohy 42.9 |V ridmci 42.9 dodat zprévu o rozmisténi C-1TS systému v mésté Brné
Sub-activity 2.3 "Vyhodnoceni a standartizace"
Navrhnut nérodni pldn hodnoceni (milnik 41)
Eislo dlohy Nézev tilohy Popis Glohy

Uloha 41.2 Navrh hodnoticich scéndfd  Detailni ndvrh hodnoticich scéndit
" Funkéni vyhod i scénaf
Uloha 41.2.1 unkent vy! ? r’mcovau - Definice funkénich vwhodnocovacich scénédfd

pro kaZdy use case
Uloha 41.2.2 Techmicky vyhvod’nocovac. p— Definice technickych vyhodnocovacich scénéfa

pro kaidy use case
Uloha41.2.3  Scénée lab o ani  Definice vyhod, ich scénatll laboratornich testd
Uloha 41,3 Plény vyhodnaceni Detailni ndvrh vyhod, iho plént:.

Uloha 41.3.1 Plan funkéniho vyhodnaceni  Definice pldnu funkéniho vyhodnoceni

Uloha 41.3.2 Plan technického vyhodnoceni  Definice planu technického whodnoceni

Uloha 41.3.3 Pldn Iaboratorm’hb vyhodnoceni{ Definice planu laboratorniho vhodnoceni

Uloha 41.3.5 Plan hodnoceni UX/HMI Definice planu hodnoceni UX/HMI
Koneény wstup dlohy 41.2 |Vrdmci 41.2 dodat funkéni vyhodnocovaci scéndie
Koneény wstup dlohy 41.3 | V rdmci 41.3 dodat technické vyhodnocovaci scéndie
Celkové hodnoceni a ovéfeni {milnik 43}
- e e 7 7 o B S ——
(loha 44.1 Piprava wyhodnacent Detailni pfiprava faze v p i, nastroje pro ta, pro
a hodnoceni atd
= Piiprava testovani a
Uloha 44.1. Fi dlclad i Ay e
ohad4.13 vyhodnocovacich dat Fitprava pre :
Seznam pouiitych zkratek
OBU Vozidlova C-ITS jednotka (Onboard unit)
RSU C-ITS jednotka na infrastruktufe (Road side unit]
ux Uzi v dojem z produktu (User )

HMI UZivateiské rozhrani (human - machine interface)
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1 Sirsi kontext

1.1 Kooperativni ITS systémy (C-ITS)

Tato dodavka spadé do oblasti modernich technologii v podobé nové generace ITS systémd — tzv.
kooperativnich inteligentnich dopravnich systémd (C-ITS). Tyto systémy jsou zaloZeny na vzajemné
komunikaci V2X, tzn. mezi vozidlem a infrastrukturou, popf. mezi vozidly navzajem. V ramci této
komunikace dochazi k obousmérmé vyméné dat mezi jednotkami umisténymi ve vozidlech (OBU) a
jednotkami na infrastruktufe (RSU), pfiéem? je vyuzivano specifické DSRC technologie operujici na
frekvenci 5,9 GHz. Toto frekvenéni pasmo bylo celosvétové vyhrazeno pro bezpeénostni aplikace
v dopravé. V rdmci této komunikace je vyuZivano IEEE standardu 802.11p, ktery byl v Evropé dile
rozpracovan do podoby standardu ITS-G5. Nad ramec ITS-G5 je pro pfenos dat v C-ITS vyuZivano také
stavajicich vefejnych telekomunikaénich siti mobilnich operatord. Systémy, které vyuZivaji jak ITS-G5,
tak GSM, resp. LTE sité, se nazyvaji ,,hybridni“.

Smyslem kooperativnich systémi v rané fizi jejich implementace je pfinaget Fidici cilené, véasné a
kvalitni informace o déni kolem néj a zarovei poskytovat spravci komunikace aktudlni informace o
provozu. V dlouhodobém horizontu pfedstavuji kooperativni systémy jednu ze zasadnich podminek
pro budouci implementaci technologii automatizovaného Fizeni vozidel. Obecné kooperativni
systémy zvySuji bezpe¢nost a plynulost dopravy a sniZuji jeji negativni vlivy na Zivotni prostfedi.

1.2 C-ROADS

Tato dodavka bude realizovéna v kontextu viceletého mezinarodniho projektu C-ROADS, ktery je
spolufinancovén z evropského dotaéniho programu CEF (Connecting Europe Facility). C-ROADS je
aktivita béZici paralelné v 16 evropskych zemich, pFicemi jejim cilem je zavadéni vzéjemné
interoperabilnich C-ITS slufeb na evropské silnice, délnice a do mést. Za timto Géelem vznikla
mezinarodni C-ROADS Platforma, jejimZ hlavnim dkolem je zajisténi interoperability technickych a
funkénich Fedeni v jednotlivych stitech tak, aby Fidi¢ pfi pfekrogeni hranic dostaval stejné kvalitni a
srozumitelnou siuzbu jako v jeho domovské zemi. Vystupy této platformy jsou reflektovany i ve
specifikacich této dodavky.

V tomto kontextu vznikl v CR projekt C-ROADS CZ, ktery je koordinovén Ministerstvem dopravy CR a
ktery ma za tdkol mezi Iéty 2016 — 2020 systematicky implementovat C-ITS systémy a poskytovat
souvisejici sluzby na vybranych ¢eskych dalnicich, silnicich I. tfidy, ve méstech a na Jelezni¢nich
prejezdech. Tyto systémy budou realizovdny na zakladé spole¢nych specifikaci, které reflektuji
vystupy C-ROADS Platformy a dal3i specifické poZadavky zainteresovanych subjekta.

Brnénské komunikace a.s. (BKOM) jako#to partner projektu C-ROADS CzZ vypisuje tuto vefejnou
zakdzku jako etapu implementace C-ITS (tav. ,DT2“) v rdmci projektu C-ROADS CZ. 7 tohoto divodu je
kladen zviastni ddraz na dodrieni technickych a funkénich specifikaci na dodané feseni, nebot je
nutné zajistit soulad s mezinarodnimi specifikacemi za déelem zachovani interoperability napfi¢
Evropou. V pribéhu plnéni dodavky se predpoklada uzks spoluprace Dodavatele s konsorciem
projektu C-ROADS CZ, které bude dohliet pravé na pinéni definovanych poZadavka.
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2 Architektura dodavaného C-ITS systému

V této kapitole je popsdna obecna architektura budouciho C-ITS systému ve mésté véetné jeho
jednotlivych komponent na trovni centrélnich systémd, infrastruktury i vozidel. Nékteré komponenty
budou dodany v rdmci této dodavky, zatimco jiné jiz byly nebo jsou budovany v ramci jinych projektd.

Architektura C-ITS systému vychazi ze specifikaci vytvofenych v ramci projektu C-ROADS CZ a také
z obdobnych systému budovanych v zahraniéi. Systém je rozdélen do nasledujicich zakladnich vrstev,
kde se nachézeji konkrétni fyzické i komunikaéni prvky:

e Centrélni systémy. Centraini systémy jsou zakladni ¢asti systému C-ITS zaloZené na prvcich
umoinujicich pfijem, zpracovani, generovdni a distribuci ITS zprav. Mezi prvky centralnich

systém patfi:

o C-ITS back office (C-ITS BO) - bude dodan v rdmci této dodavky

o Dopravné informacni centrum Brno (DIC) — v rdmci této dodévky bude pfipraveno
rozhrani na strané C-ITS back office

o Integracni platforma (IP) — specificky prvek v ramci projektu C-ROADS CZ pro vyménu
informaci mezi C-ITS back office BKOM a C-ITS back offices tfetich stran. IP bude
realizovana partnery projektu C-ROADS CZ vroce 2018. Dodavatel v ramci této
dodavky zajisti pfipojeni budovaného systému C-ITS k této platformé.

o PKI infrastruktura — prvky zajistujici bezpeénost dat a komunikace v rdmci celého
ekosystému C-ROADS CZ. Systém PKI je budovan partnery projektu C-ROADS CZ na
komerénim bezpe&nostnim FeSeni Teskalabs SeaCat'. Dodavatel vramci této
dodavky zajisti soufinnost pfi napojeni budovaného systému C-ITS kPKi
infrastruktufe a vyuZivani jeho funkcionalit.

*» Komunikaéni sité. Jedna se o prenosové vrstvy zajistujici komunikaci mezi C-ITS BO a C-ITS
jednotkami na infrastruktufe (RSU), ve vozidlech (RVU/OBU} a mobilnimi aplikacemi.
V kapitole 6 jsou popsany zakiadni komunikacni rozhrani mezi jednotlivymi prvky systému.
Pfenosové cesty v ramci C-ITS systému lze rozdélit do tiech zakladnich kategorii:

o Pevné sité (optické &i metalické kabelové trasy) spojujici fadi¢ SSZ s nadfazenymi

systémy

o Sité& mobilnich operator(

o Mikrovinnd DSRC technologie pracujici na frekvenci 5,9 GHz a vyuiivajici
mezinarodné uznavany standard ITS-G5.

e |Infrastruktura. Vtéto vrstvé se nachdzeji RSU jednotky instalované na technicko-
technologickou infrastrukturu v okoli vybranych kfizovatek. Konkrétné se jedna se o fadice
SSZ umisténé v rozvodnicové skfini (zajistujici komunikacni a napajeci rozhrani, a také datovy
zdroj pro vybrané use cases), sloupy svételné signalizace pro umisténi RSU jednotky v&.
anténnich systémt, popf. jiné konstrukce poskytujici zdroj napdjeni nebo komunikacni
rozhrani na C-ITS back office.

e Vozidlo. Vtéto vrstvé se nachdzeji C-ITS jednotky instalované do vozidel (osobnich /
nakladnich). Tyto jednotky umoZnuji primarni detekci a generovani C-ITS zprav, které jsou
nasledné rozesilany dalsim vozidlim nebo RSU jednotkdm / centrainim systémim. Dadle sem

! popis produktu je dostupny na httos://www.teskalabs.com/docs/
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patfi vozidlové systémy a také aplikace pro HMI vozidlovych C-
informaci uZivateltim. V této vrstvé se nachdzeji:

o OBU jednotky

O RVU jednotky

©  HMI mobilnich jednotek.

ITS jednotek pro poskytovani

Schéma nize zobrazuje C-ITS systém budovany v ramci této d

vazby na externi stavajici & nové budované prvk
rozhrani, kters jsou dale popséna v kapitole 6.

odavky ve mésté Brné (DT2) a jeho
y. Ve schématu jsou oznadena také jednotliva

corni i S
Vrstvy C-ITS Externi, integratni a DT2 C-ITSBRNO
bezpednostni prvky
P
Centrélni systémy DK} = 5
7
DIC Brno i C-ITsBO
Shér a pfedavani
informac{ Pevné / mobiini
19
infrastruktura 557 f Rsu
win {1
RVU  fuesevonns
i1 whe 11
t  OBU i
Vozidio

vozidiové ITS
wozidiows ITS

Obrazek 1 Architektura C-ITS systému ve mésté Brna
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3 Predmét dodavky

Predmétem této dodavky je dodani, instalace, zprovoznéni a provoz systému C-ITS ve mésté Brné
véetné vyvoje a dodavky nového C-ITS back-office.

3.1 Uzemni rozsah

Pfedmétem dodavky je realizace systému C-ITS na Gzemi mésta Brna, konkrétné pak na
preddefinovanych lokalitdch na Velkém méstském okruhu (VMO), komunikacich propojujicich VMO a
dalnici D1 a na nékterych dalSich kfizovatkach.

3.2 Zakladni ¢asti dodavky

Dodavka bude sestavat z nékolika &asti popsanych nize. Jedna se o dodani komplexniho C-ITS back
office, stacionarnich C-ITS jednotek umist&nych na infrastrukture, vozidiovych C-ITS jednotek a
aplikaci pro HMI vozidlovych jednotek. Kromé instalace a zprovoznéni systému je soucasti doddavky
také provoz a idriba systému po dobu uvedenou v kapitole 10.4.

3.21 C-ITS back office
Jedna se o centralni prvek dodavaného systému, ve kterém se koncentruji viechna dilezZita data.
Tato data se dle jasnych pravidel dale distribuuji do prvkd na niZSich Grovnich C-ITS, popf. do
nadfazenych prvkd. V ramci této dodévky je pozadovana dodévka kompletniho SW fedeni vietné
odpovidajiciho HW, na kterém bude C-ITS back office impiementovan. Specifikace HW i SW {asti .C-
ITS back office jsou pfedmétem kapitoly 5 tohoto dokumentu.

3.2.2 C-ITS jednotky na infrastruktufe

C-ITS jednotky umisténé na infrastruktufe (RSU) budou poskytovat definované sluzby v prostoru
vybranych kiizovatek a jejich bezprostfedniho okoli. Jednotky budou ve vét3iné pfipad(i umisténé na
stavajicich konstrukcich SSZ a zérovefi propojené s fadi¢i SSZ pro Gcely poskytovani poZadovanych
sluzeb. Sou&asti dodavky bude také Gprava Fadi¢l SSZ potiebna pro vyménu dat s C-ITS jednotkami.
Na nékterych lokalitach budou C-ITS jednotky umistény na jiné konstrukce bez napojeni na fadice
SSZ. Celkem bude dodéno 31 ks stacionarnich C-ITS jednotek na lokality definované v kapitole 7.2.2 a
déle v Priloze &. 2.2. Specifikaci staciondrnich jednotek se vénuje kapitola 7 tohcto dokumentu.

Soucasti dodévky je také pfipojeni té&chto jednotek na C-ITS back office (ktery je rovnéZ soudasti
dodavky) umistény ve vnitfni siti Zadavatele. K tomu bude vyuZito stavajicich komunikacnich tras
(optickych a metalickych kabell) na pFeddefinovanych lokalitéch. V pfipadé, Ze lokalita nema
vybudovano komunikaéni trasu, bude toto spojeni zajisténo prostiednictvim vefejnych mobilnich siti,
a to v dedikované siti Zadavatele s vyuZitim separatni APN. SIM karty a potfebné tidaje pro nastaveni
poskytne Zadavatel.

323 C-ITS vozidlové jednotky

Vozidlové C-ITS jednotky jsou mobilni jednotky typu RVU a OBU, kterymi budou vybavena vozidla
Zadavatele a Hasi¢ského zachranného sboru Jihomoravského kraje (déle jen ,vozidlo HZS“). RVU jsou
jednotky umisténé zpravidla ve vozidlech udriby, které mohou aktivné vysilat informace o udalosti
v provozu. OBU jednotky jsou v obecném slova smysiu umistény ve vozidlech ,tfetich stran®, tj.
uZivatelll systému — Fidi¢d. V ramci tohoto projektu budou jednotky instalovany do osobnich vozidel
Zadavatele a budou slouzit k ovéfeni funkénosti a testovani definovanych sluzeb. Specifikace
vozidlovych jednctek je uvedena v kapitole 8 tohoto dokumentu.
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V rdmci tohoto projektu bude dodéno celkem 7ks RVU jednotek a 4ks OBU jednotky. Seznam vozidel
pro instalacijednotekje uveden v kapitole 8.2.2.

3.24 Aplikace pro HMI mobilnich jednotek
Soucasti dodavky bude aplikace pro HMI mobilnich jednotek (OBU/RVU) pro operacni systém
Android min, verze 5, kterd bude primarng slouZit pro uzivatele z fad pracovnikg Zadavatele. Aplikace
bude dostupna na displeji zobrazovaciho zafizeni HMI, které bude dodéno v poétu 10 ks, pficem3
timto zafizenim se bude mozZné pfipojit ke viem jednotkam prostiednictvim WiFi nebo Bluetooth.

3.25 Skoleni obsluhy
Soucasti Etapy 2 (rozdé&leni etap viz kapitola 10.1) dodavky bude také vySkoleni obsluhy systému.,
V rdmci této Casti dodavky vyskoli Dodavatel zastupce Zadavatele dle specifikaci v kapitole 10.3.2.

3.26 Provoz a tdriba systému
Vrémci Etapy 3 dodavky je Dodavatel povinen systém provozovat a udrfovat po dobu a dle
specifikaci uvedenych v kapitole 10.4.

327 Skoleni tdrzby ﬂ
Soudasti Etapy 3 {rozdéleni etap viz kapitola 10.1) dodévky bude také vyskoleni Udrzby systému.
V rdmci této &4sti doddvky vyskoli Dodavatel zastupce Zadavatele dle specifikaci v kapitole 10.3.2.

3.3 Dodavky tietich stran
Soudasti této dodévky nejsou nasledujici ¢4sti:

e Uprava DIiC Brno pro komunikaci se systémem C-iTS
¢  Dodavka Integragni platformy
*  Dodavka PKI infrastruktury.

Tyto Cinnosti souvisejici s touto dodavkou budou zajistény Zadavatelem, popt. jinymi subjekty
v pribéhu realizace této dodavky.
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4 Popis C-ITS sluzeb tykajicich se této dodavky

Tato kapitola je zaméfena na popis zékladnich C-ITS sluZeb, které budou predmétem dodavky a
jejichZ poskytovani dodavany systém umozni. Cilovymi skupinami téchto sluzeb jsou uZivatelé silni¢ni
infrastruktury - fidi¢i a cestujici, spravce komunikace (BKOM), slozky HZS nebo tfeti strany.

Primarnim cilem dodavky je zvySeni bezpetnosti silniéniho provozu ve mésté Brné, zkrdceni
dojezdovych dob vozidel I1ZS, déle zkvalitnéni dostupnych informaci o aktudinim provozu a zvy$enf
ochrany pracovnik(i spravce komunikaci (BKOM).

V podkapitolach nize jsou popsany jednotlivé sluzby (tzv. ,use cases” - UC), které jsou predmétem
pInéni této dodavky. Jednotlivé sluzby jsou obecné popsany a nasledné jsou vidy definovany funkéni,
respektive provozni poZadavky na jednotlivé provozni rezimy danych sluZeb (scénaf fungovani siuzby,
zatdtek sluzby, update, ukonceni sluzby, specifické parametry pouZitych zprav). Popis a pozadavky na
jednotlivé sluzby vychazeji ze specifikaci vytvofenych v ramci projektu C-ROADS CZ a mezinarodni C-
ROADS Platformy.

Jednotlivé sluzby lze rozdélit do dvou skupin.

e Kompletni implementace UC - V této skupiné se nachazeji UC, u nich? se v rdmci této
dodévky vyZaduje kompletni implementace, tzn. tvorba a zajiiténi funkénosti dle podkapitol
niZe, kdy je potfeba provést upravy a nastaveni na samotnych C-ITS jednotkach (RSU, OBU,
RVU) (i vozidlech nebo fadicich SSZ, se kterymi C-ITS jednotky komunikuji (nap¥. propojeni
fadie SSZ s RSU jednotkou a nastaveni automatického vysilani informaci o stavu signainiho
plénu prostiednictvim SPAT zprav). C-ITS zpravy téchto sluZeb budou generovany v C-ITS back
office nebo pfimo v jednotkach RSU nebo OBU/RVU, dle pozadavkii v podkapitolach nize.
Jedna se o nasledujici sluzby:

o Probe Vehicle Data (PVD)

o Emergency Vehicle Approaching (EVA)
o Weather Conditions Warning (WCW)
o Intersection Signal Violation (ISV)

o Road Works Warning (RWW)

o Hazardous Location Notification (HLN).

¢ Interpretace C-ITS zprav v aplikaci HMI vozidiovych jednotek - V této skupiné se nachazeji
UG, jejichz C-ITS zpravy (CAM, DENM, VI, SPAT, MAP) museji byt schopny aplikace na HM!
vozidlovych jednotek interpretovat (tzn. museji byt schopny zobrazit notifikaci na displeji dle
pfislusnych poZadavkl definovanych v kap. 9), resp. OBU jednotka ve vozidle musi byt
schopna tyto zprdvy pfijimat a zpracovat. Tyto zpravy se mohou dostat do C-ITS back office z
Integracni platformy, ktery je nasledné rozdistribuuje do patfiénych RSU jednotek, které je
budou preposilat projizdéjicim vozidlim s C-ITS jednotkami. Mebo mohou tyto zpravy
zachytit vozidla vybavend OBU/RVU jednotkami napfimo od C-ITS jednotek tfetich stran. C-
ITS zpravy této skupiny UC v8ak nemusi RSU, OBU, RVU ani C-ITS back office umét generovat,
pokud neni feéeno jinak. Jednd se o nasledujici sluzby:

o Slow and Stationary Vehicle (SSV)

o In-Vehicle Information (Vi)

o Traffic Jam Ahead (TJA)

o Electronic Emergency Brake Light (EEBL)

15




4.1 Probe Vehicle Data (PVD)

Probe Vehicle Data je siufbou zaio¥enou na kooperativnich ITS systémech, kterd slou?i primarné
spravci komunikace jako dodatecny zdroj dopravnich informaci. Princip sluzby je nasledujici: jednotky
RSU podél komunikace sbiraji data z projizdéjicich vozidel (jednotek C-ITS), tato data rovnou
zpracovavaji a do C-ITS back office posilaji v pfesné definovanych Casovych intervalech ucelené
dopravni informace (které jsou dale pfedavany do nadfazenych Fidicich systém{ — napf. DIC Brno).
Kvalita sluzby je samozfejmé silné zavisld na mife penetrace vozidel C-ITS jednotkami, oviem oproti
standardné pouZivanym metodam automatického sbéru dopravnich informaci m4 dvé zakladni
vyhody:

® Kaidou RSU jednotku lze vriamci jejiho dosahu nakonfigurovat na nékolik virtudinich
detekenich z6n, které je navic mo?no relativne snadno upravovat.

* Vramci sluZby PVD bude moné shirat i data nad ramec béinych s&itadl dopravy (stav
dennich/noénich svétiometd, milhovych svétel, atd.), které RSU jednotky pfijimaji ve formé
zprav CAM (pozn. v ramci tohoto projektu neni potieba stavy, napf. svétlometli OBU/RVU
jednotkami vy&itat, aviak RSU jednotky budou pfipraveny na agregaci téchto dat v rémci této
sluzby).

Cilem této sluzby je poskytnout spravci komunikace dalsi- zdroj kvalitnich informaci, ktery muize
slouZit jak k aktuadlnimu Fizeni dopravy (fidici cyklus SSZ na exponovanych kfizovatkach), tak jako
ndpomocny prvek pfi vyhodnocovani Fidicich dopravnich strategii. Zérover tato sluiba umoiiuje
identifikovat problematické iseky na komunikaci (vyhodnoceni statistickych dat) a sledovat vyvoj
dopravnich jevi (kongesce, dopravni $picky, aj.)

4.1.1 Provozni rezimy
Aplikace Probe Vehicle Data je zaloZena na dvou zékladnich funkcich:

* Dlouhodoby a kratkodoby sbér dat
e Data z jednotlivych vozide!

4.1.1.1 Dlouhodoby a krdtkodoby sbér dat

Obilast dosahu RSU jednotky se rozdé&li na jednu nebo vice obdélnikovych detekénich zén (DZ) na
zakladé geografickych soufadnic. Sluiba musi umozZfiovat nastaveni aj 8 obdéinikovych z6n v kazdé
lokaiité RSU. Je nutné, aby jejich parametry mohly byt nastaveny u kazdé RSU jednotky centrélné z C-
ITS back office. Piiklad rozdéleni dseku silnice pokrytého jednou RSU jednotkou na detekéni z6ny je
znazornén v nasledujicim obrazku. Déle je nutné nakonfigurovat interval sbéru dat
(collectioninterval). Tento interval se doporuduje nastavit na stejnou hodnotu u viech RSU jednotek
v systému.
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Obrazek 2 Schéma fungovani sluzby PVD

RSU jednotka sbird data z definovanych detekénich z6n (Gdaje o rychlostech, pocet vozidel, dopliujici
tdaje) po dobu nastaveného intervalu. Jakmile interval skonéi, tato data rozdélena dle detekénich
26n (zonelD) jsou odesléna do C-ITS back office, ktery je pfesméruje do nadfazeného systému, a
ihned zacne novy interval sbéru dat.

U kazdé RSU jednotky musi byt umoinéna funkce soulasného kratkodobého sbéru dat
(shortTermCollectioniInterval) pro uGéely fizeni dopravy a dlouhodobého sbéru dat
(longTermCollectioninterval) pro ulely statistiky. V rdmci kratkodobého sbéru dat se rozliduji
jednotlivé kategorie vozidel, zatimco u dlouhodobého séitani se vozidla nerozlisuji. Interval
kratkodobého scitani se zpravidla nastavi v ¥adu minut (zékladni nastaveni: 1 min), zatimco interval
dlouhodobého séitani bude jeho ndsobkem a pohybovat se bude v fadu hodin (zakladni nastaveni: 1
hod).

Na konci kaZzdého intervalu (kratkodobého i dlouhodobého s¢itani) budou z RSU Jednotky odeslany
do C-ITS back office nasledujici informace:
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® IDRSU jednotky (roadsidelD)
e Casovs stopa konce intervalu sbéru dat (camAggregationTimestamp)
*  Typshéru dat: diouhodoby ¢ kratkodoby (typelndicator)
® Nastaveni délky intervalu (collectioninterval)
® Pro kaidou detekéni zénu:
o ID detekéni zény (detectionZonelD)
o Definice detekéni z6ny (detectionZones)
o  Pro kazdou kategorii vozidel:
" ID kategorie vozidel (stationTypeGrouplD) ~ u krétkodobého sé&itani
*  PrGimérna rychlost (averageSpeedTime)
*  Min. a max. rychiost (minSpeed, maxSpeed)
" Intenzita/poéet vozidel (trafficVolume)
* Dalsi parametry, jsou-li k dispozici (exteriorLights...).

Na zdkladé vnitinich algoritm implementovatelnych v C-ITS back office bude dale moiné s
agregovanymi daty pracovat a dile je vyhodnocovat celkové nebo zvlast v ramci jednotlivych
virtudlnich z6n (primérns rychlost, intenzita, min/max rychlost, délka kolon, aj.) Pfesnost téchto
vypoctl bude nicméné svazina se stupném penetrace vozidel vybavenych C-ITS jednotkou.

neuklddaiji.

4.1.1.2 Data z jednotlivych vozidel (vé. vypoctu dojezdovych dob)

Nad rémec diouhodobého a kratkodobého sbéru dat mus; byt RSU jednotka schopna odesilat do C-
ITS back office také zakladni data z kazdého detekovaného vozidla ve svém dosahu. RSU jednotka
odfiltruje nadbyte¢na data a odesle pouze informace z prvni CAM zpravy, kterou od pfislu$ného
vozidla (OBU jednotky) obdri v definované detekéni z6né. Ostatni CAM data z tého? vozidla jiz dale
nepfeposild. Informace posilané do CHITS back office obsahuji:

* ID OBU jednotky (stationID)

® Kategorii vozidla (stationType)
* Datum a &as (timestamp)

* Polohu (position)

* Rychlost (speed)

*  Smér (heading)

V rdmci ochrany osobnich Udajl musi byt C-ITS systém schopen konvertovat ID jednotlivych OBU
jednotek na odli¢né ID (vehicleID) predtim, nes je pFedé dalim systémaim (DIC Brno, atd.) Do téchto

systémi se tak nedostanou citlivé data, pomoci kterych by bylo mozné zpé&tné dohledat konkrétni

odvodit zdrojovs data.

Diky informacim z jednotlivych vozidel (&as prdjezdu konkrétniho vozidla mezi naslednymi RSU
jednotkami) bude mozno stanovit v C-ITS back office dojezdové doby a nasledné je Fidigj prezentovat
formou VI zprav. Nastaveni virtuainich profila, kde budou Fidicd odesilany informace o dojezdovych
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dobdch a zarover profili mezi kterymi bude dochazet k vypoctu dojezdovych dob, bude provadéno
pfes rozhrani GUI budovaného C-iTS back office.

Kvili prozatim nizké penetraci vozidel vybavenych C-ITS technologii bude C-ITS back office pfipraven
na vyuZiti dat z DIC Brno (data z FCD) pro stanoveni dojezdovych dob.

Zadavatel déle poZaduje implementovat mo?nost zadat informaci o dojezdovych dobéach, kterd bude
prezentovéna fidi¢dm manudlné. Zadani téchto informaci bude provadéno opét pfes rozhrani GUI
budovaného C-ITS BO.

Pozndmka: DPmB v soucasné dobé postupné vybavuje vozy MHD technologii C-ITS. Prostfednictvim
sluzby PVD by tak méla byt pfenesena i data z téchto vozidel do C-ITS BO. Pro vypocet dojezdovych
dob budou viak tyto data édstecné odfiltrovdna z divodu rozdilnych jizdnich dob vozidel MHD vié&i
IAD (preference MHD na kfiZovatkdch, zastaveni v zastdvkdch, vyhrazené jizdni pruhy, aj.)

4.1.2 Funkéni specifikace
Nasledujici tabulka shrnuje typ informaci, které Ize v rémci sluzby Probe Vehicle Data siedovat a
zpracovavat.

Kategorie informaci | Zdroj dat, zpisob sbéru Poznamka
Kategorie vozidla Konfigurace OBU jednotky | Standard ITS-G5 d&li vozidla na
(zprava CAM). nasledujici kategorie:
*  Motocykl

e  Osobni automobil

®»  Autobus

e  Lehké nakladnf vozidlo

e  Tézké nakladni vozidlo

® Privés

e  Specidlni vozidlo

e Tramvaj
Jednotlivé kategorie Ize dale sloutit do
skupin  dle  poZadavkl  spravce
komunikace (nap¥. viechna vozidla,
nakladni vozidla atd.).

Intenzita Polet vozidel detekovanych | Lze dale rozliovat dle jednotlivych
RSU jednotkou za &asovy | kategorii vozidel a detekénich zon.
interval (Zpradvy CAM - poéet
unikatnich Station/D).

Rychlost Zprava CAM. Primérnd | Lze dale rozliSovat dle jednotlivych
rychlost detekovanych vozidel | kategorii vozidel a detekénich zén.

s OB JEunotktu: Na drovni RSU jednotky je mozno data

statisticky zpracovavat (smérodatnd
odchylka, miniméini a maximalni
hodnota)
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Dojezdova doba Zpravy CAM ze dvou riznych

RSU jednotek.

Je-li tatd? OBU jednotka detekovana
dvéma nasledujicimi RSU jednotkami,
Ize na ziklade jejich polohy vypoditat
dojezdové doby. Tyto informace je
nutné zpracovdvat na Urovni C-ITS
back office,

Daldi informace (stav | Zprava cam na zakladé dat

Z vozidlové sbérnice CAN.

Je-li jednotka OBU ve vozidle pfipojena
ke sbérnici CAN, Ize z Fidic jednotky
vozidla sbirat dodateéné informace,
které jsou ve formé zprdvy CAM
distribuovény do RSU jednotek. Zde
mohou byt Zpracovavany a odesilany
do nadfazenych center obdobnég jako
zpravy DENM.

svétlometd...)

Obsazenost, casova Zpravy CAM.

Teoreticky je mozné tyto parametry
vypolitat, je wviak nutnad  vysok4
penetrace vozidel Jednotkami 0BU
(blizici se k100 %). PFi nizkych
hodnotéch penetrace nemaji tyto

mezera

charakteristiky vypovidajici hodnoty,

Tabulka 1 Sledovatelna parametry dopravniho proudu

4121 D/ouhodobz’akrdtkodobz’ sbérdat

Siuzba Probe Vehicle Data pracuje na zakladeé agregace a predzpracovani standardizovanych CAM
Zprav z projizdéjicich vozidel vybavenych C-ITs jednotkou. Agregovani a pfedzpracovana data jsou
nasiedné odeslana v pfeddefinovanych intervaiech do C-ITS back office. Struktura CAM zprivy je
definovéna v evropském standardy £Ts/ EN 302 637-2 ITS; Vehicular Communications,' Basic Set of
Applications; Part 2- Specification of Cooperative Awareness Basic Service a jednotlive parametry
zpravy jsou Popsany ve standardy £Ts/ 15 102 894-2 ITS; Users and applications requirements; Part 2:
Applications and facilities layer common data dictionary,

Scénaf¥ fungovani sluzby
1) Jednorizové vyty€eni detekénich zén.
2) Sbér dat RSU jednotkami podél komunikace od vozide| (s CITS jednotkami) projizdéjicich
jednotlivé detekéni z0ny.

3) Agregacea pfedzpracovani dat v RSU.
4) Odeslani dat do C-ITS back office v pfedem definovaném intervalu.

Zatdtek aplikace
* Aplikace b&3i kontinugins bez pferugeni

Specifické parametry CAM zpravy




ProtocolVersion Verze komunikacniho protokolu

messagelD Typ ITS-G5 zpravy (CAM)

stationlD ID zafizeni

stationType Zdroj zpravy (passengerCar, bus, lightTruck, heavyTruck, trailer,

specialVehicles, tram)

referencePosition Poloha vozidla

| High Frequency Container

speed Rychlost vozidla

heading Smér vozidla

longitudinalAcceleration Akcelerace vozidla

driveDirection

Smérjl’z

uency Container

Low Fre

vehicleRole VyuZiti vozidla

exteriorLights Aktivované svétlomety
Tabulka 2 Parametry CAM zpravy vztahujici se ke sluzbé& PVD

4.1.2.2 Data z jednotlivych vozidel (v& vypoétu dojezdovych dob)

Vramci této sluzby jsou smérem na BO pFendseny jednotlivé CAM zpravy zvozidel. Nacpak
informace o dojezdovych dobach v této sluzbé budou prenadeny smérem do vozidel prostfednictvim
standardizované zpravy IVi, kterd je vysilana RSU jednotkami v danych lokalitach. Zprava IVl je
nasledné zachycena OBU/RVU jednotkou nainstalovanou do projizdéjiciho vozidla a interpretovana
na HMI zafizenim ve vozidle. Struktura IVI zprivy je definovéna v dokumentech ECo-AT, SWP 2.1 Use
Cases, In-Vehicle Information a C-ROADS: C-ITS Infrastructure Functions and Specifications a v normé
ISO/TS 19321 C-ITS-Dictionary of in-vehicle information (IVI) data structures.

Scénaf fungovani sluzby

1) Sbér dat RSU jednotkami podél komunikace od vozidel (s C-ITS jednotkami) projizdsgjicich
jednotlivé detekéni zony.

2) Preposlani jednotlivych detekovanych CAM zprav (resp. jejich &asti) do C-ITS back office

3) Vypocet dojezdovych dob mezi stanovenymi profily na zakladé dat od RSU a dat z DIC Brno.

4) Generovani IV] zprav a distribuce do pfistusnych RSU

5) Prenos informaci do vozidel.

6) Zpracovani dat OBU jednotkou vozidla.

7) Zobrazeni informaci Fidici.

Alternativné miize byt krok 3) nahrazen manuainim zadanim dojezdovych dob prostfednictvim GUI.
Zacatek aplikace
e Aplikace béZi kontinualné bez pferuseni

Specifické parametry IVI zpravy
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serviceProviderid

ID poskytovatele dopravnich symbol

ivildentificationNumber

Identifikacni &islo IVI zpravy

TimeStamp Casovd znamka zpravy

validFrom Cas zag4tku platnosti zpravy

validTo Cas konce platnosti zpravy

iviStatus Status IVI zpravy (update, cancellation, negation)

referencePosition Poloha virtualniho portélu

referencePositionHeading Smér virtudlniho portélu

zonelD ID z6ny na portdiu

zone Skupina bodd definujici dsek komunikace, pro kterou je notifikace
platé, vi kap. 4.11.3.

detectionZoneslds ID informaéni oblasti

relevanceZonelds ID oblasti platnosti

direction Smér, pro ktery je zprava relevantni
iviType Typ IVl zpravy
roadSignCode Pfipadny dopravni symbol dle knihovny ISO TS 14823:2017

extraText Informace o dojezdovych dobach

Tabulka 3 Parametry CAM zpravy vztahujici se ke sluzbé Vi

4.2 Emergency Vehicle Approaching (EVA)

Ukolem sluzby ,BliZici se vozidlo 1Z5“ (Emergency Vehicle Approaching) je dostate¢né predem
upozornit fidice na bliZici se vozidlo Integrovaného zachranného systému (12S)* nebo na misto zasahu
jednotek IZS (napfF. dopravni nehoda). Ridici jsou v&asné informovani prostfednictvim DENM zprav a
mohou vozidltim 1ZS umoznit volny prijezd. Ridi¢im je primarné vysilana poloha vozidla 1ZS -
vzdalenost od vozidia a smér pfijezdu.

Cilem této sluiby je zajistit vozidiam 1ZS volny a plynuly prijezd k mistu zasahu a vyrazné tim zkratit
dojezdové doby zdsahu poskytovanim varovnych zprav pfimo do vozidla v dostate¢né dobé pfed

%V piipadé pilotniho testovéni ve mésté Brné bude vybaveno pouze vozidlo HZS. HZS viak spadd do celkového oznageni viech zdchranych
stoZek 1ZS. Ve sluzbé EVA nebudou roziiovény jednotlivé slozky 125 (HzS, Policie CR, Zdravotnickd zachrannd sluzba), proto bude v rdmci
tohoto UC vyuZivano obecné oznaten 1Z5.
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pfijezdem. V okamiZik, kdy se vozidlo I1ZS jiZ nachazi na misté zasahu, bude o této mimofadnosti
informovat bliZici se fidice, coZ povede ke zvy3eni bezpeénosti nejen provozu, ale také posadky vozt
IZS.

Ke zvy3eni bezpecnosti provozu a zkraceni dojezdové doby k zasahu vozidel 1ZS v kontextu této sluzby
viak nebude dochazet pouze prostfednictvim varovéni ostatnich fidi¢h pred blizicim se nebo
zasahujicim vozidlem IZS, ale také prostiednictvim aktivni absolutni preference na kfizovatkach
fizenych SSZ.

4.2.1 Provoznirezim
Tato kapitola popisuje riizné scénaie vramci sluzby Emergency Vehicle Approaching. Jednotlivé
scénafre se liSi v téchto atributech:

e Typ udalosti:
© Mobilni reZim — neustale méni polohu
o Staticky reZzim — neméni svoji polohu
o Preference vozidel 1ZS.
e Zdroj vysilani:
o RVU ve vozidlech 1ZS
o RSU umisténé na vybaveni infrastruktury v blizkosti pracovniho mista
o Kombinace.

4.2.1.1 Mobilni reZim

Upozornéni Fidi¢a na bliZici se vozidlo integrovaného zéchranného sboru. Zpravu o blizicim se vozidlu
IZS vysild pouze samotné vozidlo vybavené RVU jednotkou. Ridi¢i jsou tak véasné informovani
prostfednictvim DENM zprdv a mohou vozidlim I1ZS umoznit volny prijezd. Ridi¢im je primarné
zobrazovéna informace o typu varovéni a vzdalenosti od vozidla 1ZS. Pokud je zprava zachycena
jednotkou RSU na infrastruktufe, zpravu pouze pieposle do C-ITS BO, ale dale ji jiz projizdéjicim
vozidilim vybavenym C-ITS jednotkami nevysild z dGvodu rychlé zmény polohy vozidla I1ZS.
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Obrazek 3 Schéma fungovani sluby EVA — mobilni rezim

4.2.1.2 Staticky reZim

Upozornéni Fidi¢ld na misto zasahu vozidel integrovaného zachranného systému. Varovnou zpravu
vysila RVU jednotka ve stojicim vozidle IZS se zapnutymi majdky, stojici déle ne? 40 s. Informace o
zésahu vozidel IZS maze byt pfipadné Sifena i jednotkou RSU v okoli zasahu. Ridi¢i jsou tak véasné
informovani o mimofadnosti na komunikaci a mohou pfizpasobit svoji rychlost a drahu.
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Informace o aktivaci statického reimu (pfisludnd DENM zprava) je odeslana do C-ITS back office,
odkud mizZe byt tato informace déle preposléna na okolni RSU, které mohou prostiednictvim DENM
zpravy varovat pfijizd&jici Fidice.
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Obrazek 4 Schéma fungovani sluZby EVA — staticky re¥im

4.2.1.3 Preference vozidel I7S

Tento scéndf zajiStuje volny prijezd vozidel 1ZS kfizovatkou fizenou svételnym signaliza¢nim
zafizenim (SSZ). Na kfiZovatce budou jednorazové nastaveny virtualni detekéni oblasti (obdobné jako
ve sluZbé PVD - viz kapitola 4.1). Pi piijezdu vozidla do téchto oblasti RSU jednotka identifikuje
pfitomnost preferenéniho vozidia (EmergencyPriority) na zkladé CAM zprav a zaroveii rozezna, pro
které pfijezdové rameno kfiZovatky ma byt nastaven signdl ,,volno”. Tyto informace budou zaslany do
fadi€e SSZ. Ten nasledné zajisti zménu fize na dany signdl pro viechny kizovatkové pohyby ve sméru
pFijezdu 1ZS, respektive signal »St0j“ pro vdechny ostatni sméry. V kiizovatce budou déle definovany
odhlalovaci oblasti, které budou indikovat Uspé&3ny prijezd preferenéniho vozidla. Po prijezdu
odhlaSovaci oblasti zasle RSU jednotka zpravu do fadiCe SSZ a ten opét spusti béZny signalni plan.

Zacdtek detekénich zén je vhodné vytvofit v dostateéné vzdalenosti pfed stoplarou pro zajisténi
dostate¢ného ¢asu na vhodnou reakci fadice SSZ.
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Obrdzek 5 Schéma fungovani sluZby EVA — Preference vozidel I1ZS

24




4.2.2 Funkéni specifikace

Varovani pred blificim se nebo zasahujicim vozidlem IZS v kontextu sluzby EVA bude fidi¢im
piena$eno pomoci standardizované zpravy DENM. Zprévy DENM budou zachyceny OBU/RVU
jednotkami nainstalovanymi do vozidel a interpretovany na HMI zafizenim ve vozidle. Struktura
DENM zpravy je definovdna v evropském standardu ETS/ EN 302637-3 ITS; Vehicular
Communications; Basic Set of Applications; Part 3: Specifications of Decentralized Environmental
Notification Basic Service a jednotlivé parametry zprévy jsou popsany ve standardu ETS/ TS 102 894-2
ITS; Users and applications requirements; Part 2: Applications and facilities layer common data
dictionary.

Pro scénafe, kdy jsou Fidi¢i varovani pfed bliZicim se / zasahujicim vozidlem IZS, je dalezité, aby bylo
varovani zobrazovano nejen Fidi€dm za vozidlem IZS, ale také pred vozidlem, s ¢imZ souvisi
vypliiovani atributu Traces (viz kap. 4.11.1). Proto je poZadovéno, aby RVU jednotka dopoditavala
,dopiedné” body atributu Traces na zékladé aktuaini polohy, sméru a mapovych podkladt.

Pokud jednotka RSU zachyti DENM zpravu v rdmci statického reZimu sluzby EVA, bude tato zprava
pienesena do C-ITS BO, kde bude distribuovéna i do dalsich RSU jednotek v okoli zasahu vozidla 1ZS.
V piipadé mobilniho reZimu budou zpravy pouze pfeposilany do C-ITS BO prostiednictvim RSU
jednotek, ale nebudou dale difeny.

Detekce vozidel s ndrokem na preferenéni jizdu bude provadéna na zékiadé CAM zprav. Struktura
CAM zprav je definovana v evropském standardu ETSI EN 302 637-2 a jednotlivé parametry zpravy
jsou popsany ve standardu ETSI TS 102 894-2. Datova komunikace mezi RSU jednotkou a rfadi¢em SSZ
konkrétni jednotky bude zaji§téno pres Ethernet proprietarnim protokolem Dodavatele. Parametr
zaji$tujici poZadavek na prioritni prijezd (emergencyPriority) bude aktivovan pouze v pfipadé
aktivniho majaku vozidla. Jednotka RVU ve vozidle 1ZS musi tedy vy¢itat stav majaku.

4.2.2.1 Mobilni reZim
Scénaf fungovani sluzby

1) Aktivace generovani zprav DENM soucasné s aktivaci majaki
2) Pfenos informaci do vozidel

3) Zpracovéni dat OBU jednotkou vozidia

4) Zobrazeni informaci fidici.

Spusténi sluzby
Sluzba ma byt aktivovana pfi spinéni obou niZe uvedenych podminek

e Aktivace majaku
e Rychlost vozidla > 5 km/h.

Update
Aktualizace zprav probéhne v pfipadé spinéni alespoii jedné z nasleduijicich podminek:

e Zmeéna polohy vozidla 1ZS
e Spinéni podminky (validityDuration/2<(currentTime - detectionTime)) — zajisténi véasné
aktualizace zpravy (viz dokument Amsterdam Group - Message Set and Triggering Conditions
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*

for Road Works Warning Service®)
®*  Zména nékteré informace uvnit§ Zpravy.

Ukonéeni sluzby
Sluzba m4 byt deaktivovina pfi spinéni alespof jedné z nasledujicich podminek

¢ Deaktivace majgku
® Zastavenivozidla na dobu delsi ney 40 s.

V pfipadé zastaveni vozidla (na dobu deléi ney 40 s), aviak pFi stale aktivovaném vystrainém majaky
prip 2
je scénaf ukonéen a pfechézi do »Statického” rezimu.

Specifické parametry DENM Zpravy

ITS PDY header

ProtocolVersion

Verze komunikaéniho protokolu
Typ ITS-G5 Zpravy (DENM)

messagelD

stationID B ) ID zafizeni
| Management Container
actioniD Cislo udalosti (actioniD = originatingStationiD +

sequenceNumber)
detectionTime
referenceTime
isCancellation Parametr slouzici k ukonéeni udalosti

eventPosition Poloha udalosti
Vzdalenost relevance Zprdvy
relevanceTrafficDirection | Smér Sifeni zpravy — allTrafficDirection

stationType . - | Zdroj zpravy (speciaVehicles)

Doba platnosti prévy —5s

Kvalita poskytované informace (viz kap. 4.11.2)

Druh ud3lostj — emergencyVehicIeApproaching

Poddruh udilosti —emergencyVehicleApproaching

eventPositionHeading

Rychlostvozidla
Skupina bod, definujici trasy k udalosti (1-7 bodyg
Pro jednu trasu) viz kap. 4.11.1

-_

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

26



roadType Vljpikomu

vehicleRole VyuZiti vozidla — emergency

Tabulka 4 Parametry DENM zpravy vztahujici se ke sluzbé EVA - bliZici se vozidio

4.2.2.2 Staticky reZim

Scénaf fungovani sluzby

1) Aktivace generovéni zprav soucasné s aktivaci majaki a statické polohy vozidla
2) Prenos informaci do vozidel

3) Zpracovani dat OBU jednotkou vozidla

4) Zobrazeni informaci fidiéi.

Spusténi sluzby
Sluzba ma byt aktivovana pfi splnéni ocbou niZe uvedenych podminek

e  Aktivace majaku
e Zastaveni vozidla na dobu min 40 s.

Update
Aktualizace zprav probéhne v ptipadé spInéni alespori jedné z nasledujicich podminek:

¢ Spinéni podminky (validityDuration/2<(currentTime - detectionTime)) — zajiténi véasné
aktualizace zpravy (viz dokument Amsterdam Group - Message Set and Triggering Conditions
for Road Works Warning Service®)

e Zména nékteré informace uvnitf zpravy.

Ukonéeni sluzby
Sluzba ma byt deaktivovana pfi spinéni alespori jedné z nasledujicich podminek

e Deaktivace majaku
® Zména polohy (rychlost vozidla 2 5 km/h) — zména na ,,mobilni rezim“.

V pfipadé zvy3eni rychlosti vozidla na hodnotu > 5 km/h, avSak pfi stale aktivovaném majaku, je
scéndr ukoncen a prechazi do ,,Mobilniho” reZimu.

Specifické parametry DENM zpravy

ProtocolVersion Verze komunikac¢niho protokolu

messagelD Typ ITS-G5 zpravy (DENM)

stationiD | ID zafizeni

Management Container

4 https://amsterdamgroup.mett.nl/White+papers/default.aspx
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§ actioniD | Cislo udalosti {actionID = originatingStationID +
b e 0OFAOVE Eislo) S
detectionTime Cas, kdy byla udalost detekovina
referenceTime Cas, kdy byla zprava generovéana/aktualizovana
isCancellation Parametr slouZici k ukonéeni udalosti

eventPosition Poloha udalosti

relevanceDistance Vzdalenost relevance zpravy
Sme Siteni prévy

validityDuration Doba platnosti Zpravy — 60 s

stationType Zdroj zpravy (specialVehicles, roadSideUnit)
b=z =7 o o o = -.:.: " S, 1 o = 5 .

| Si tﬂat*lor; Ctmtainer _ 220 s =i

informationQualit Kvalita poskytované informace (viz kap. 4.11.2
CauseCodeType Druh udalosti - RescueAndRecoveryWorklnPro‘gress

 SubCauseCode i Pod_eruh udalosti — unavailable

—

Location Container

eventPositionHeading

eventSpeed Rychlost vozidla

Skupina bodd, definujici trasu k udalosti (1-7 bodt pro
jednu trasu) viz kap. 4.11.1

roadType - _ _ Typ komu nikce
-Ostatng

vehicleRole VyuZiti vozidla — emergency
Tabuika 5 Parametry DENM zpravy vztahujici se ke sluzbe EVA — misto zésahu

4.2.2.3 Preference vozidel 1S
Scéndf fungovani sluiby

1) Aktivace generovani zprav souasné s aktivaci majaka.

2) Detekce vozidla s narokem na prioritni jizdu v pfislu§ném sméru na kfizovatce jednotkou
RSU.

3) Vysléni pofadavku na prioritni prijezd do Fadige SS7.

4) Modifikace cyklu.

5) Nastaveni signalu volno pro dany smér (signal stdj pro ostatni sméry).

6) Odhlaseniz kfiZovatky

Spusténi sluzby
® Automaticka aktivace sluZby spjat4 s aktivaci majakd
Ukonceni sluzby

¢ Automaticka deaktivace sluzby spjata s deaktivaci majakd
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Specifické parametry CAM zpravy

ITS PDU header ComecTEatu .
ProtocolVersion Verze komunikacniho protokolu
messagelD Typ ITS-G5 zpravy (CAM)

statlonID ID zafizeni

sttiOnType Zdroj zpravy (lightTruck / eaTruck / ”
referencePosition Poloha vozidla
High Frequencv Container

Smeér jizdy

Low Frequency Container
Emergency Container
lightBarSireninUse Zapnuty majak (ano/ne)
emergencyPriority PoZadavek na prioritni jizdu

Tabulka 6 Parametry CAM zpravy vztahujici se ke slufb& EVA — preference vozidel I1ZS

4.3 Weather Conditions Warning (WCW)

Cilem této sluzby, zaloZené na principech C-ITS systémd, je varovani Fidiée pied misty, ktera jsou z
jednoho nebo vice diivodii nebezpetna, pficem? ptiiny téchto nebezpeéi jsou zplisobeny aktuainimi
klimatickymi podminkami. Ridi¢ je o téchto rizikovych faktorech informovan, a mie tak ptizplsobit
svou jizdu.

4.3.1 Provoznirezimy
Tato sluZba bude realizovéna prostfednictvim DENM zprav. Siuzba ma nékolik scénarl, které se lisi
jak zplisobem generovéni udalosti, tak zdrojem vysilani zprav.

* Zptisob generovani varovné zpravy:
oV CHTS back office na zékladé dat z externich zdroja
oV CHTS back office prostiednictvim manudinihe zadéni ¢i editace existujici udalosti
o Ve vozidle prostiednictvim HMI:
e  Zdroj vysilani varovnych zprav:
o RSU umisténé na vybaveni infrastruktury
o RVU/OBU
V pfipadé generovani udélosti v C-ITS BO je vytvofena DENM zprava distribuovana do patFi¢nych RSU
jednotek na infrastruktufe a zarovei je odeslana do Integraéni platformy, kde je dostupna pro C-ITS
BO ostatnich partnerd projektu. V pfipadé generovani udalosti ve vozidle pfes HMI je vygenerovana
zprédva DENM zprava vysilana pfimo do okoli vozidla prostfednictvim ITS-G5 a také pFes vefejné sité
mobilnich operatorGd do C-ITS BO, odkud m(Ze byt dale pfeposilana do systémi vys$i urovné

swws

(Integra¢ni platformay) i do systém nizsi Grovné (RSU) obdobné jako v pfedchozim scénéfi.

4.3.1.1 Manudini vytvoreni v C-ITS BO

V tomto reZimu je udélost generovana v C-ITS BO prostfednictvim GUI. Nasledné vytvorend zprava
bude distribuovdna do pfislusnych RSU jednotek v okoli polohy vytvofené udélosti. Tyto RSU
jednotky budou ndsledné DENM zpravy $ifit projizdéjicim vozidlim pomoci. Uroveri detailu zprav
bude uréena zpGsobem vyplnéni zadavaciho formulafe v GUI (druh udalosti, geografickad oblast
platnosti, aj.)
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Obrézek 6 Schéma fungovém’sluiby wcw - Manuélm’vytvofem’v C-ITS BO

4312 Generovdniy C-ITS B0 na zdkilads externich zdrojg
Vtomto resimy je udalost generovana v C-ITS go (modul zp; — viz kapitola 5.1.1.3) na zakladg
informaci Zexternich zdrojg, kterymi mohouy byt napt. pic Brno ¢ ip, Vytvoiens zprava bude
nasledné distribuovana do pfislusnych Rsy jednotek v okoli dané udalosti. RSU jednotky budoy
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Obrézek 7 Schéma fungovani sluzby wcw - Generovéni v C-ITs BO na zakladg dat 7 externich zdroji

4.3.1.3 Generovdni ve vozidle prosttednictyim Hmi
Vtomto resimy je uddlost generovana pfimo ve vozidle Fidicem prostfednictvim Hm|. Na ziklade
takto zadanych informaci bude vytvofena pfisluing Zprdva DENM, kterd bude okamgzite vysildna do

30



P £ DIC Beno

e .
& | -1l

® s -
~. & lﬁ

-
,

Druh udSiostt

% %
renn
¥

Poigha, druh upozaTrént

{dopBuftinformace) ﬁf #ﬁ
=

Obrazek 8 Schéma fungovani sluzby WCW - Generovani ve vozidle

4.3.2 Funkéni specifikace

Varovani v rdmci sluzby WCW bude Ffidi¢im pfenadeno pomoci standardizované zpravy DENM.
Zprévy DENM jsou zachyceny OBU/RVU jednotkami nainstalovanymi do projizdéjicich vozidel a
interpretovany na HMI zafizenim ve vozidle. Struktura DENM zprdvy je definovana v evropském
standardu ETS/ EN 302 637-3 ITS; Vehicular Communications; Basic Set of Applications; Part 3:
Specifications of Decentralized Environmental Notification Basic Service a jednotlivé parametry zpravy
jsou popsany ve standardu ETS/ TS 102 894-2 ITS; Users and applications requirements; Part 2:
Applications and facilities layer common data dictionary.

DENM zprévy budou vramci této sluiby vysilany vyhradné RSU jednotkami instaiovanymi na
infrastruktufe. Varovné zpravy generované v C-ITS back office budou do jednotlivych RSU
distribuovény na zakladé jejich geografické polohy.

4.3.2.1 Manudini vytvofeni v C-ITS BO
Scénar fungovani sluzby

1) Vytvofeni udalosti operatorem prostiednictvim GUI C-ITS BO

2} Distribuce zpravy do RSU jednotek

3) Prenos zpravy do projizdéjicich vozidel vybavenych OBU / RVU jednotkami
4) Zpracovani zpravy OBU / RVU jednotkou vozidla

5) Zobrazeni informace fidici.

Zakatek sluzby

Sluzba bude spuét&na po uloZeni zadavaci sekvence tvorby udalosti v GUI C-ITS BO.
Update

Aktualizace zprav prob&hne v pFipadé& spinéni alespori jedné z nasledujicich podminek:

e splnéni podminky (validityDuration/2<(currentTime - detectionTime)) — zajiSténi vcasné
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aktualizace zpravy (viz dokument Amsterdam Group - Message Set and Triggering Conditions
for Road Works Warning Service®)
® uprava nékterého atributu prostfednictvim GUI.

Ukongeni sluzby

SluZba bude deaktivovina Po vyprieni platnosti nebo manuaini deaktivaci prostiednictvim GUI.

Specifické parametry DENM

HL 2ade

ProtocolVersion Verze komunikaéniho protokolu
messagelD Typ ITS-G5 zpravy (DENM)
stationID ID zafizeni
actioniD Cislo udalosti {actionID = originatingStationiD + poFfadové Cislo)
detectionTime Cas, kdy byla udélost detekovina
referenceTime Cas, kdy byla zprava generovéna/aktualizovana
isCancellation Parametr slouZici k ukonéeni udélosti ; T
eventPosition Poloha udalosti -
relevanceDistance Vzdalenost relevance zpravy
relevanceTrafficDirection Smér Sifeni zpravy
validityDuration Doba platnosti zpravy
| stationType . _Zdroj zpravy (roadSideUnit) -

informationQuality Kvalita poskytované informace (viz kap. 4.11.2)

CauseCodeType Druh udélosti — adverseWeatherCondition-Adhesion/

SubCauseCode

Location Container

eventPositionHeading Smér udalosti

traces Skupina bodd, definujici trasu k udalosti (1-7 bodii pro jednu trasu) viz
kap. 4.11.1.

roadType Typ komunikace
Tabulka 7 Parametry DENM zpravy vztahujici se ke sluzb& WCW — mualni vytvofeni v C-ITS BO

s https://amsterdamgroup.mett.nl/White+papers/default.aspx
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4.3.2.2 Vytvoreni v C-ITS BO z externich zdroji
Scénaf fungovani sluzby

1) Vytvoreni udalosti v ZDI modulu C-ITS BO na zakladé dat z externich zdrojt
2) Distribuce zpravy do RSU jednotek
3) Pfenos zpravy do projizdéjicich vozidel
4) Zpracovani zpravy OBU / RVU jednotkou vozidla
5) Zobrazeniinformace fidici.
Zakatek sluzby

Sluzba bude spusténa na zakladé vytvofeni udalosti v ZDI modulu.
Update
Aktualizace zprav probé&hne v pfipadé spinéni alespor jedné z nasledujicich podminek:

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

e Gprava nékterého atributu na zakladé zmény informace z externiho zdroje (a nasledné
Gpravy v ZD! modulu)

Ukonéeni sluzby

Sluzba bude deaktivovana po vyprieni platnosti, ukonéenim udélosti v externim zdroji nebo
manua!nim ukoné&eni udélosti v GUI C-ITS BO.

Specifické parametry DENM

ITS PDU header_ )
ProtocolVersion Verze komunikaéniho protokolu
messagelD Typ ITS-G5 zpravy (DENM)

stationlD

ID zafizeni

Management Container

actioniD Cislo udalosti (actionID = originatingStationID + pofadové ¢islo)
detectionTime Cas, kdy byla udélost detekovana

referenceTime Cas, kdy byla zprava generovana/aktualizovana

isCancellation Parametr slouZici k ukonceni udalosti

eventPosition Poloha udalosti

relevanceDistance Vzdalenost relevance zpravy

relevanceTrafficDirection | Smér Siteni zpravy

validityDuration Doba platnosti zpravy

stationType Zdroj zpravy (roadSideUnit)

® https://amsterdamgroup.mett.nl/White+papers/default.aspx
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Situation Contaln

informationQuality Kvalita poskytované informace (viz kap. 4.11.2)

CauseCodeType Druh udalosti - adverseWeatherCondition-Adhesion/...

| SubCauseCode Poddruh udalosti unavailable/snonRoad/...

L ongamer - L e e e

eventPositionHeading Smér udélosti

traces Skupina bodu, definujici trasu k udalosti (1-7 bodi pro jednu trasu) viz
kap. 4.11.1.

roadType Typ komunikace

Tabulka 8 Parametry DENM zpravy vztahujici se ke sluzbé WCW

4.3.2.3  Vytvoreni ve vozidle prosttednictvim HMI
ScénéF fungovani sluzby

1) Vytvofeni udalosti ve vozidle vybaveném OBU/RVU prostfednictvim HMI
2) Distribuce zprévy do okoli prostiednictvim ITS-GS
3) Prenos zpravy do projizdéjicich vozidel
4) Distribuce zpravy do C-ITS BO pFes sité mobilnich operatori
5) Zpracovéni udalosti v moduiu ZDI
6) Dale viz pfedchozi scénare
Zaldtek sluzby

SiuZba bude spusténa na zikladé vytvofeni udalosti v HMI zafizeni ve vozidle.
Update
Aktualizace zprév prob&hne v pfipadé splnéni alespofi jedné z nasledujicich podminek:

¢ splnéni podminky (validityDuration/2<(currentTime - detectionTime)) — zajiéténi véasné
aktualizace zpravy (viz dokument Amsterdam Group - Message Set and Triggering Conditions
for Road Works Warning Service’)
® Uprava nékterého atributu na zakladé zmény informace v C-ITS BO
Ukonceni sluzby

Sluzba bude deaktivovina po vyprieni platnosti, ukonéenim udalosti nebo manualnim ukonéeni
udaiosti v GUI C-ITS BO.

Specifické parametry DENM zpravy

ITS PDU header

Verze komunikaéniho protokolu

ProtocolVersion

messagelD Typ ITS-GS5 zpravy (DENM)

’ https://amsterdamgroup.mett.nI/White+papers/default.aspx
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stationID ID zafizeni

actioniD Cislo udalosti (actionID = originatingStationID + pofadové ¢islo)

detectionTime Cas, kdy byla udalost detekovana
referenceTime Cas, kdy byla zprava generovana/aktualizovana
isCancellation Parametr slouZici k ukonceni udalosti
eventPosition Poloha udalosti

relevanceDistance Vzdalenost relevance zprdvy — 500m

relevanceTrafficDirection | Smér Sifeni zpravy

validityDuration Doba platnosti zpravy — 300s

stationType Zdroj zpravy

Situation Container

informationQuality Kvalita poskytované informace (viz kap. 4.11.2)
CauseCodeType Druh udalosti — adverseWeatherCondition-Adhesion/...

SubCauseCode Poddruh udalosti —

unvailalnowOnRoad/

_Location Container

eventPositionHeading Smér udalosti

traces Skupina bodd, definujici trasu k udalosti (1-7 bod{ pro jednu trasu) viz
kap. 4.11.1.

roadType Typ komunikace

Tabulka 9 Parametry DENM zpravy vztahuijici se ke sluzbé WCW — Vytvofeni ve vozidle

4.4 Intersection Signal Violation (ISV)

Use case ,Detekce jizdy na Eervenou” (Intersection Signal Violation) cili na zvy3eni bezpecnosti na
kiizovatkach Fizenych SSZ. Tento use case je rozdélen do dvou scéndii, které na sebe vzdjemné
navazuji. Ridi¢i, ktery se blizi ke kFiZovatce fizené SSZ, bude zaslana informace o aktualnim signdlu pro
jeho smér, kterd mu bude zarovefi prezentovana na HMI zafizeni. V pfipadé, Ze se bude fidi¢
pfiblizovat ke kfizovatce ve sméru, pro ktery aktudlné plati signal ,stj“, vy33i rychlosti, bude fidici
tato informace je§té zdiiraznéna varovnou notifikaci na HM! ve vozidle. V takovy okamZik zalne byt
samotnym vozidlem, resp. RVU/OBU jednotkou v tomto vozidle, generovana varovna zprava, ktera

bude ostatni fidi¢e varovat pfed nebezpetim srazky z diivodu jizdy jiného vozidla na signal ,stdj“.

Zdrojem vysilani aktuélnich signald na kFiZovatce bude RSU jednotka v blizkosti dané kfizovatky
(informace o signalech jsou posilany prostfednictvim zprav SPAT a MAP), naopak primarnim zdrojem
vysilani varovné zpravy o jizdé na signél stiij bude samotné vozidlo, resp. RVU/OBU jednotka
instalovana v tomto vozidle.

4.4.1 Provoznirezimy
Tato kapitola popisuje riizné scénafe v ramci sluzby Intersection Signal Violation. Jednotlivé scénaie
se li§i v téchto atributech:
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¢ Typinformace:

o Informovani o signalech na 557

o Varovani pred jizdou na éervenou
e Zdroj vysilani:

o RVU/OBU ve vozidlech

o RSU napojené na fadi¢ $5Z.

4.4.1.1 Informovdni o signdlech na S5Z

Vozidlo pfijizd&jici ke kiZovatce fizené svételné signalizaénim zafizenim {SSZ) bude v pfedstihu
informovdno o stavu svételné signalizace v jeho sméru. Informace o aktudlnich signalech na
jednotlivych ramenech kfiZovatky budou zprostfedkovavany pomoci zprav SPAT a MAP, které budou
generovany na zakladé dat z fadi¢e dané kFizovatky. Tyto zprévy budou rozesilany pomoci jednotek
RSU umisténych v blizkosti kfiZovatky (12V). Vyhodnocovéni zpravy bude probihat v OBU jednotce ve

vozidle. Na zakladé téchto zprav bude nasledné fidi&i ve vozidle zobrazen aktusini signdl pro dany
smér.
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Obrazek 9 Schéma fungovani sluzby ISV — Informovani o signalech SSZ

L5

4.4.1.2 Varovdni pred jizdou na cervenou

Tento scéndf v podstaté navazuje na pfedchozi scénaf. Ridi¢ ve vozidle ptijizdéjici ke ktizovatce fizené
svételné signalizaénim zafizenim (SSZ) bude prostfednictvim zprdv SPAT a MAP a nasledné
zobrazenim informace na HMI zafizeni v pfedstihu informovan o aktivnim signdlu pro dany smér.
MiZe se oviem stat, Ze je Fidi¢ rozptylen a nezaznamend zménu ze signalu ,volno“ na signdl ,stdj”.
Nicméné diky kontinudIné vysilanym zpravéam SPAT a MAP je vozidlo schopné detekovat potencialni
jizdu na signdl ,stdj” a Fidiée upozornit (napf. varovna zprdva, akusticky signal). Pokud je pro dany
jizdni smér aktivni signal ,stdj“ a Fidi¢ i pfes tento imperativ neza¢ne zpomalovat (vyhodnoceni
aktualni rychlosti a akceleraénich hodnot), za¢ne jednotka OBU ve vozidle generovat zpravu DENM,
ktera bude ostatni ucastniky provozu na k¥iZovatce varovat pfed jizdou vozidla na signal ,stGj” a tudiz
na potencialni riziko sraZky s timto vozidlem.
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Obrazek 10 Schéma fungovani sluzby ISV — Varovani pfed jizdou na ¢ervenou

4.4.2 Funkeni specifikace

4.4.2.1 Informovdni o signdlech na S52

Informaéni zpravy o stavu SSZ pro dany smér v ramci sluzby ISV budou fidi¢dm pfenaSeny pomoci
standardizované zpravy SPAT. Zpravy SPAT budou zachyceny OBU jednotkami nainstalovanymi do
projizdéjicich vozidel a interpretovany na HMI zafizenim ve vozidle. Struktura SPAT zprévy je
definovana v normé ISO TS 19091 a SAE J2735. V téchto dokumentech je popsdna i zprava MAP,

PP

Scénar fungovani sluzby

1) Rozesilani informaci z fadi¢e formou zprav SPAT a MAP jednotkou RSU napojenou na Fadic
SSZ.

2} Pienos zprav do vozidel.
3) Zpracovani zprav OBU / RVU jednotkou vozidla.
4) Zobrazeniinformaci fidici.

Spusténi siuzby
e SluZba bude spusténa soucasné se spusténim S5Z

Update

e Sluiba bude poskytovat informace zfadite vredlném case > zprava SPAT bude
aktualizovana, p¥i kazdé zméné signalniho pldnu.

Ukonceni stuzby

e Vypnuti SSZ do reZimu blikavé Zluté nebo vypnuti SSZ do ,tmy”.

Specifické parametry SPAT zpravy

id ID SSZ pro propojeni zprav SPAT a MAP

revision Cislo revize zpravy
status Stav $SZ (manualControllsEnabled, failureFlash, preemptlsActive,...)
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timeStamp

Casova znacka

| states
_MovementState
signalGroup

Stavy__svéelného zafizeni 7

Cislo signalni skupiny

State-time-speed

Podrobné informace tykajici se jednotlivych kfizovatkowych pohybl

eventState Stav signdlni skupiny
timing Casovani signalni skupiny

B dnEeetals
minEndTime Minimalini ¢as do zmény
likelyTime Pravdépodobny ¢as do zmény
maxEndTime Maximalni ¢as do zmény

Tabulka 10 Parametry SPAT zpravy vztahujici se ke sluzbé ISV

Specifické parametry MAP zprivy

apData

msgissueRevision Nastaveno na hodnotu 0

intersection

name Jméno kfiZovatky

id ID SSZ pro propojeni zprav SPAT a MAP

revision Cislo revize zpravy e

refPoint Referencni bod (stfed SSZ / poloha RSU), v¢. nadmof¥ské vysky

REEUHORS Reed
itype i - k |
ngeed - .| Rychlostni limity ‘!
| LaneSet Vlastnosti jizdniho pruhu

lanelD 'IDj|’zdn|'ho prUhu ]
| laneAttributes | Parametry jizdniho pruhu - -
. directionalUse Smérjizdgih? pruhu N B i R

sharedWith Vedlejsi uZivatelé jizdniho pruhu '

LaneType Typ jizdniho pruhu N

ingressAproach Rameno vjezdu

nodelist Poloha jizdnich pruhii definujl’cichjl’zdm'pés

uglfé-

_| Referentni soufad nice vztafeni k refpoint

Tabulka 11 Parametry SPAT zpravy vztahujici se ke sluzbé ISV

4.4.2.2 Varovdni pred jizdou na cervenou

Varovani pied vozidlem, které nerespektuje signal ,stdj“, v rdmci sluzby ISV bude Fidi¢am pfenaseno
pomoci standardizované zpravy DENM. Zpravy DENM jsou zachyceny OBU/RVU jednotkami
nainstalovanymi do projizdgjicich vozidel a interpretovany na HMI zafizenim ve vozidle. Struktura
DENM zpravy je definovdna v evropském standardu ETS/ EN 302 637-3 ITS; Vehicular
Communications; Basic Set of Applications; Part 3: Specificaiions of Decentraiized Environmental
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Notification Basic Service a jednotlivé parametry zpravy jsou popsany ve standardu ETS/ TS 102 894-2
ITS; Users and applications requirements; Part 2: Applications and facilities layer common data
dictionary.

DENM zpravy budou v rdmci této sluzby vysilany vyhradné OBU jednotkami instalovanymi ve vozidle
nerespektujicim signal ,stGj“ na zakladé algoritmu, ktery v ramci dodavky Dodavatel navrhne.

Scénar fungovani sluzby

1) Pfijem informaci z fadice formou zprav SPAT a MAP rozesilanych jednotkou RSU umisténou v
blizkosti kFizovatky.

2) Zpracovani zprav OBU / RVU jednotkou vozidla {vyhodnoceni aktualniho signdlu a viastni
rychlosti, akcelerace, polohy).

3) Zobrazenivarovné zpravy Fidici + generovani zpravy DENM.

4) P¥enos zprav do ostatnich vozidel.

5) Zpracovani zprav C-ITS jednotkou vozidla.

6) Zobrazeniinformaci Fidici.

Spusténi sluzby

e Detekce potencidlni jizdy na signal ,stGj“ (vyhodnoceni hodnot rychlosti, akceierace, polohy)
Update
Aktualizace zprav probéhne v p¥ipadé spInéni alespoii jedné z nasledujicich podminek:

e Zména pozice vozidla
e validityDuration/2<(currentTime - detectionTime)
e Zména nékteré informace uvniti zpravy

Ukonéeni siuzby
Sluzba ma byt deaktivovdna pfi spinéni alesport jedné z nasledujicich podminek

e Zastaveni vozidla pied viezdem do kfizovatky
e Opusténi prostoru kfiZzovatky

Specifické parametry DENM zpravy

ITS PDU header

ProtocolVersion Verze komunikacniho protokolu
messagelD Typ ITS-G5 zpravy (DENM)
stationID ID zafizeni

_ Management Cont;i:wr
actionlD Cislo udalosti (actionID = originatingStationID + poradové ¢islo)
detectionTime » Cas, kdy byla udalost detekovéna
referenceTime | Cas, kdy byla zprava generovéana/aktualizovana
isCancellation Parametr slouZici k ukonéeni udalosti
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eventPosition Poloha udalosti

relevanceDistance Vzdalenost relevance zpravy — 100 m

relevanceTrafficDirection | Smér &iteni zpravy — allTrafficDirections

validityDuration Doba platnosti zpravy ~ 10 s

informationQuality Kvalita poskytované informace (viz kap.4.11.2)

CauseCodeType Druh udalosti — SignalViolation

SubCauseCode

eventSpeed Rychlost jizdy vozidia

eventPositionHeading Smér jizdy

traces Skupiné bodd, definujl’c.i' trasu k udalosti (1-7 bodd pro jednu trasu) viz
- e _|kap.4111 B

roadType Typ komunikace

Tabulka 12 Parametry DENM zpravy vztahujici se ke sluzbé ISV

4.5 Road Works Warning (RWW)

Cilem sluzby ,Prace na silnici“ (Road Works Warning) je v€asné upozornit fidice na prace na silnici,
které probihaji pred nim na pfedpoklddané trase. Ridi¢i je prezentovana informace o rozsahu praci a
s nimi spojenych dopravnich omezenich (napf. uzavfeni jizdnich pruh, rychlostni omezeni) jeité
pfed tim, neZ je schopen préace fyzicky zpozorovat a uzpusobit tomu svou jizdu. Vyrazné se tim
redukuje riziko vzniku nehody na pracovnich mistech, v méstském prostfedi také davd Fidicam
moznost zvolit alternativni trasu, &im3 se vyrazné zvysi plynulost provozu i bezpecnost pracovniki
udrzby pohybujicich se v misté praci.

Kvalita této sluzby zavisi na dostupnosti jednotek RSU/RVU v mist& praci & jeho blizkém okoli, aby
bylo moiné fidi¢e véas informovat o hrozicim nebezpedi. V zdsadé Ize jednotku RVU umistit na
pojizdnou uzavirkovou tabuli (vystrainy vozik), zafizeni predbé&zné vystrahy (pfedzvéstny vozik) ¢i
pFimo na vozidla provédéjici ddribu (mobilni FeSeni) nebo vyu?it jednotky RSU umisténé na vybaveni
infrastruktury v blizkosti pracovniho mista (stacionarni Fe$eni). Zpohledu fidice neni v téchto
variantach prakticky rozdil. Sluzba je tedy zaloZena na komunikaci mezi RSU/RVU jednotkou a
jednotkou OBU umisténou ve vozidle, které se blizi k pracovnimu mistu.

V ramci tohoto projektu budou RVU jednotkou vybavena 3 vozidla odtahové sluzby BKOM. Tato
vozidla budou pracovat pouze v tzv. , lokaInim“ reZzimu, kdy budou vysilat pouze zakladni informaci
»Prace na silnici”. Zarovesi budou RVU/OBU jednotky ve vozidlech vybavenych v ramci tohoto
projektu schopny zpracovat a pies HMI zobrazit informace o pracich na silnici generovanych z jinych
zdrojii — napf. RSU jednotky RSD umisténé na dalnici D1 v okoli Brna ¢i RVU jednotky umisténé
v mobilnich signalizaénich privésech 8SD pohybujicich se na dainici D1 v okoli Brna.
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4.5.1 Provozni rezimy

Tato kapitola popisuje rlizné scénaie v rdmci sluzby varovani pred pracemi na silnici. Jednotlivé
scénare se lisi v téchto atributech:

o Zplsob generovani udalosti:
o V RVU jednotce ve vozidle — lokalni rezim (vozidlo odtahové sluzby)
o V C-ITS back office — manuélini vytvoreni
o V C-ITS back office — pfijem z externich zdrojl
o (V RVU jednotce mobilniho voziku tfetich stran, které nejsou soucasti této dodavky).

4.5.1.1 Lokdlini reZim (vozidlo odtahové sluZby)

V ptipadé lokalniho reZimu ve vozidle je generovana pouze zakladni DENM zprava varujici projizd&jici
fidice o obecné praci na silnici. Zdrojem vysilani je vidy RVU jednotka ve vozidle odtahové siuzby.

GNSS ITS-G5

((l Q @ ’» 15-G5

l l Druh varovéni, poloha, vzddlenost, (‘( )))
zobrazované dopravni znadeni l

A=\

Obrazek 11 Schéma fungovani sluzby RWW — iokalni rezim

4.5.1.2 Manudini vytvoreni v C-ITS BO

V tomto reZimu je uddlost generovana v C-ITS BO prostiednictvim GUI. Vytvofena DENM zprava bude
nasledné distribuovana do pfislusnych RSU jednotek v okoli polohy vytvofené udalosti. Tyto RSU
jednotky budou nésledné& udalost (varovéni) §ifit projizdéjicim vozidiGm. Urovei detailu zprav bude
uréena zptisobem vypinéni zadavaciho formulafe v GUI (druh prace, uzaviené jizdni pruhy, omezeni
rychlosti, aped.).

CITs 80

I Druh varovéni, poloha,
RSU a‘*‘wzdélenost
e

Obrazek 12 Schéma fungovani sluzby RWW - Manualni vytvoreni v C-ITS BO
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4.5.1.3 Generovdniv C-ITS BO na zdkladé dat z externich zdrojd

V tomto reZimu je udalost generovana v C-ITS BO (modul ZD! - viz kapitola 5.1.1.3) na zakladé dat
z externich zdroji, kterymi mohou byt napf. DIC Brno &i IP. VytvoFena DENM zprava bude nasledna
distribuovéna do prislusnych RSU jednotek v okoli dané udalosti. RSU jednotky budou ndsledné
zprévu $ifit projizdéjicim vozidlim. Obsah zprav bude zavisly na obsahu informaci z externich zdrojd.

CHIS BO P/ DIC Brine

Drukvarovan, poloha,
RSU {:"«‘%‘ vzdalenost

Obrazek 13 Schéma fungovani sluzby RWW - Generovani v C-ITS BO na zakladé dat z externich zdrojt

4.5.2  Funkéni specifikace

Varovéni pfed pracemi na silnici v ramci sluzby RWW bude Fidi¢im pfenaseno pomoci
standardizované zpravy DENM. Zpravy DENM jsou zachyceny OBU/RVU jednotkami nainstalovanymi
do projizdgjicich vozidel a interpretovany na HMI zafizeni ve vozidle. Struktura DENM zpravy je
definovana v evropském standardu ETS! EN 302 637-3 ITS; Vehicular Communications; Basic Set of
Applications; Part 3: Specifications of Decentralized Environmental Notification Basic Service a
jednotlivé parametry zpravy jsou popsany ve standardu E£TS/ TS 102 894-2 ITS; Users and applications
requirements; Part 2: Applications and facilities layer common data dictionary.

4.5.2.1 Lokdlni rezim {vozidlo odtahové sluzby)
Scénéf fungovani sluzby

1) Generovani zpravy p¥imo vozidly (RVU)

2) Pfenos zprévy Fidi¢tm prostfednictvim DENM

3) Zaslani informace o aktivaci udélosti RWW do C-ITS BO pro zobrazeni vGUI, a to
prostfednictvim sité& mobilnich operatord

4) Zpracovani zpravy OBU jednotkou vozidla

5) Zobrazeni informaci Fidici.

Zalatek sluzby
Sluzba ma byt aktivovéna pfi soucasném splnéni obou nasledujicich podminek

* Aktivovany majak
® Zastaveni po dobu deléi ne? 60 s
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Update

Aktualizace zprav probéhne v pfipadé splnéni alespon jedné z nésledujicich podminek:

e Spinéni podminky (validityDuration/2<(currentTime - detectionTime)) — zajiSténi v€asné
aktualizace zpravy (viz dokument Amsterdam Group - Message Set and Triggering Conditions
for Road Works Warning Service®)

Ukonéeni siuZby

Sluzba ma byt deaktivovana pfi spInéni alespon jedné z nasledujicich podminek:

o Deaktivace majaku

e Rychlost vozidla vyssi nez 5 km/h po dobu 30s.

Specifické parametry DENM zpravy

ITS PBL) header

ProtocolVersion

Verze komunikaéniho protokolu

actionlD

messagelD Typ ITS-G5 zpravy - DENM
stationID ID zafizeni

Cislo udalosti (actionlD = originatingStationID + sequenceNumber)

detectionTime

Cas, kdy byla udalost detekovéna

referenceTime

as, kdy byla zprava generovana/aktualizovana

Parametr slouZici k ukonéeni udalosti

isCancellation

eventPosition

Poloha udalosti

relevanceDistance

Vzdalenost relevance zpravy — 200 m

relevanceTrafficDirection

Smér Sifeni zpravy

validityDuration

Doba platnosti zprdvy -~ 300 s

| stationType

Situation Container

InformationQuality

Zdroj zpravy — trailer

Kvalita poskvtované informace (viz kap. 4.11.2)

causeCode

Tvp udalosti - roadworks

subCauseCode

Location Container

ventPositionH in

Smér udalosti

traces

Skupina bodl, definujici trasu k udélosti (1-7 bodd pro jednu trasu) viz kap.
4111

Tabulka 13 Parametry DENM zpravy vztahujici se ke sluzbé RWW — lokaIni reZim (vozidlo)

4.5.2.2 Manudini vytvoreni v C-ITS BO

-

Scénar fungovani sluzby

1) Vytvoreni udalosti operatorem prostiednictvim GUI C-ITS BO

® https://amsterdamgroup.mett.nl/White+papers/defauit.aspx
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2) Distribuce zpravy do RSU jednotek

3) PFenos zpravy do projizdéjicich vozidel vybavenych OBU / RVU jednotkami
4) Zpracovani zpravy OBU / RVU iednotkou vozidia

5) Zobrazeni informace Fidigi.

Zacdtek sluzby
Sluzba bude spusténa po uloZeni zadavaci sekvence tvorby udalosti v GUI C-ITs BO.

Update

for Road Works Warning Service®)
e Uprava nékterého atributy prostfednictvim G|,

Ukonéeni sluzby
SluZba bude deaktivovina Po vyprieni platnosti nebo manudini deaktivaci prostfednictvim GUi,

Specifické parametry DENM zprévy

ITS PDU header

ProtocolVersion

messagelD

| stationID )

. Management Container |

actioniD Cislo udalosti (actionID = originatingStationID + pofadové ¢islo)

detectionTime Cas, kdy byla uddlost detekovana

referenceTime Cas, kdy byla zprava generovana/aktualizovina

isCancellation Parametr slouzici k ukonéeni udélosti

eventPosition Poloha udalosti

relevancebistance
relevanceTrafficDirection
7 Zroj zprév )

validityDuration

StationType

Siiuati Ca_nt=a-i==-

poskytované informace (viz kap.4.11.2)

lnformationQuality Kvalita

causeCode
subCauseCode Podtyp udalosti

-_—

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

Typ udélosti — roadworks
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eventHistory

Location Container

eventSpeed

Vymezuje oblast udalosti (viz kap. 4.11.2). )

Rychlost pohybu udalosti

eventPositionHeading

Smeér udalosti

traces Skupina bod, definujici trasu k udalosti (1-7 bod( pro jednu trasu) viz
kap. 4.11.1.
roadType | Typ komunikace

RWW Alacarte Container

closedLanes

Uzaviené jizdni pruhy

TrafficFlowRule

Zobrazovany symbol (smérova Sipka nebo kfiz)

speedLimit

Rychlostni limit

startingPointSpeedLimit

Zacdatek rychlostniho limitu (v prvni fazi projektu = eventPosition)

referenceDenms

Seznam souvisejicich DENM zprév

lanePosition

Poloha zafizeni v ramci jizdnich pruht

Tabulka 14 Parametry DENM zpravy vztahujici se ke sluzbé RWW — Manualini vytvoieni

45.2.3 Vytvoreniv C-ITS BO z externich zdroji

Scéndr fungovani sluzby

1) Vytvoreni udalosti v ZDI modulu C-ITS BO na zakladé dat z externich zdrojl
2) Distribuce zpravy do RSU jednotek
3) Prenos zpravy do projizdéjicich vozidel

4) Zpracovani zpravy OBU jednotkou vozidla
5) Zobrazeni informace Fidici.

Zacatek sluzby

Sluzba bude spusténa na zakladé vytvoreni udalosti v ZD! modulu.

Update

Aktualizace zprav probéhne v pripadé splnéni alespon jedné z nasledujicich podminek:

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

Uprava nékterého atributu na zakladé zmény informace z externiho zdroje (a nasledné
upravy v ZDIl modulu)

Ukonéeni sluzby

Sluzba bude deaktivovana po vyprieni platnosti nebo ukoncenim udalosti v externim zdroji.

b https://amsterdamgroup.mett.nl/White+papers/default.aspx
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Specifické parametry DENM Zpravy

ProtocolVersion

Verze komunikaéniho protokoluy

messagelD

Typ ITS-G5 zprévy - DENM

stationID

. Management Container
actionlD

ID zafizeni

Cislo udalosti (action|D = originatingStationID + pofadové éislo)

detectionTime

Cas, kdy byla udélost detekovéna

referenceTime

Cas, kdy byla zpréva generovana/aktualizovina

isCancellation

Parametr slouZici k ukonéeni udalosti

eventPosition

Poloha udalosti

relevanceDistance

Vzdalenost relevance zpravy

relevanceTrafficDirection

Smér Siteni zpravy

validityDuration

Doba platnosti zpravy

stationType

Situation Coa_ta_m v

Zdroj zpravy — trailer/roadSideUnit

Kvalita poskytované informace (viz kap.4.11.2)

informationQuality
causeCode Typ udalosti — roadworks - )
subCauseCode Podtyp udalosti

eventHistory
| Location Container

eventSpeed

| Délka trvéni udélosti

Rychlost pohybu udalosti

eventPositionHeading

Smér uddlosti

traces

Skupina bodd, definujici trasu k udalosti (1-7 bodii pro jednu trasu) viz
kap. 4.11.1.

roadType

RWW Alacarte Container

closedlLanes

| Typ komunikac

Uzaviené jizdni pruhy

TrafficFlowRule

Zobrazovany symbol (smé&rova Sipka nebo kfiz)

speedLimit

Rychlostni limit

startingPointSpeedLimit

Zad&dtek rychlostniho limitu (v prvni fazi projektu = eventPosition)

referenceDenms

Seznam souvisejicich DENM Zprav

lanePosition

Poloha zafizeni v rémci jizdnich pruh

Tabulka 15 Parametry DENM zpravy vztahujici se ke sluzbé RWW — Vytvofeni v BO z externich zdrojii
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4.6 Hazardous Location Notification (HLN)

Cilem sluzby Hazardous Location Notification je varovani pfed misty, ktera jsou z néjakého dlivodu
nebezpecna. Miize se jednat o dopravni nehodu, prekdzku na silnici, osoby ¢i zvifata na vozovce
apod. Ridi¢ je prostfednictvim téchto zprav véasné upozornén a maze pFizplsobit svou jizdu (snizeni
rychlosti, zména jizdniho pruhu, zména trasy jizdy).

Udaélosti budou generovdny v C-ITS back office na zakladé dat z DIC Brno, Integraéni platformy, popf.
bude moinost uddlosti manuainé vytvéret, a to v C-ITS BO i ve vozidlech.

4.6.1 Provozni rezimy
Tato sluzba bude realizovana prostfednictvim DENM zprav. Sluzba ma nékolik scénaih, které se lisi
jak zpGsobem generovani udalosti, tak zdrojem vysilani zprav.

e  Zplisob generovani varovné zpravy:
oV C-ITS back office na zakladé dat z externich zdrojl
oV C-ITS back office prostfednictvim manudiniho zadani ¢i editace existujici udaiosti
o Ve vozidle prostfednictvim HMI
e  Zdroj vysilani varovnych zprav:
© RSU umisténé na vybaveni infrastruktury
o RVU/OBU

V pfipadé generovani udalosti v C-ITS BO je vytvofena DENM zprava distribuovana do patfi¢nych RSU
jednotek na infrastruktufe a zaroven je odeslana do Integracni platfcrmy, kde je dostupna pro C-ITS
BO ostatnich partnerG projektu. V pfipadé generovani udalosti ve vozidle pres HM! je vygenerovana
zprdva DENM zprava vysilana pfimo do okoli vozidia prostfednictvim ITS-G5 a také pres sité
mobilnich operatord do C-ITS BO, odkud mizZe byt dale preposilana do systém vyssi dGrovné (IP) i do

swwvs

%
] ¥ s 13565
, e
caw sprivy, manadind H Jl‘; 3 f
/ RSU
Fi Peodw, druh vpszornEn
fdop s informanel
¢
L

-

' o

e
SN
Obrazek 14 Schéma fungovani sluzby HLN

4.6.1.1 Manudini vytvoieni v C-ITS BO

V tomto rezimu je udélost generovdna v C-ITS BO prostfednictvim GUI. Nasledné vytvorena zprava
bude distribuovana do piisluinych RSU jednotek v okoli polohy vytvofené udalosti. Tyto RSU
jednotky budou nasledn& DENM zpravy $ifit projizdéjicim vozidlim pomoci. Uroven detailu zprav
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*

v

bude uréena zpiisobem vypInéni zadévaciho formuldre v GUI (druh udalosti, geografickd oblast
platnosti, aj.)

Obrézek 15 Schéma fungovém’sluiby HLN - Manualni vytvofeni v C-iTS BO

4.6.1.2  Generovdniv C-ITS BO na zdkladé externich zdroju

Vtomto refimu je udalost generovina v C-ITS BO (modul zDI — viz kapitola 5.1.1.3) na zakladg
informaci z externich zdroji, kterymi mohou byt napf. DIC Brno & Ip. Vytvofena zpriva bude
nasledné distribuovana do pfislusnych RSU jednotek v okoli dané udalosti. RSU jednotky budou
nasledné DENM zpravu §ifit projizdéjicim vozidldm. Obsah Zprav bude zdvisly na obsahy informaci
z externich zdroj.

TATS BO P /DiC 8o
o : }
I o e o e 5 et
o -8
&
& 7505

¢ ﬁ}?

CRBA 2pcdvy, mansiind 4 .; 1

oF dlerd eEisny F

i bude tato zprava odeslana pres sits mobilnich operatord na C-
ITS BO, odkud mdze byt dale preposilana na RSU jednotky, popf. dile upravovana operatorem v GUI.
Obsah zprav bude zévisly na obsahuy informaci zadanych fidicem pfes HMI.
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Obrazek 17 Schéma fungovani sluzby HLN - Generovani ve vozidle

4.6.2 Funkéni specifikace

Varovani v ramci siuzby HLN bude fidi¢im pfenaseno pomoci standardizované zpravy DENM. Zpravy
DENM jsou zachyceny OBU/RVU jednotkami nainstalovanymi do projizdéjicich vozidel a
interpretovdny na HMI! zafizenim ve vozidle. Struktura DENM zpravy je definovana v evropském
standardu ETSI EN 302 637-3 ITS; Vehicular Communications; Basic Set of Applications; Part 3:
Specifications of Decentralized Environmental Notification Basic Service a jednotlivé parametry zpravy
jsou popsany ve standardu ETS/ 7S 102 894-2 ITS; Users and applications requirements; Part 2:
Applications and facilities layer common data dictionary.

4.6.2.1 Manudini vytvofeni v C-ITS BO
Scénar fungovani sluzby

1) Vytvoreni udalosti operatorem prostfednictvim GUI C-ITS BO

2) Distribuce zpravy do RSU jednotek

3) Prenos zpravy do projizdéjicich vozidel vybavenych OBU / RVU jednotkami
4) Zpracovani zpravy OBU / RVU jednotkou vozidla

5) Zobrazeni informace Fididi.

Zacatek sluzby

SluZba bude spusténa po uloZeni zadavaci sekvence tvorby udalosti v GUI C-ITS BO.

Update
Aktualizace zprav probéhne v pFipadé spinéni alespon jedné z nasledujicich podminek:

e splnéni podminky (validityDuration/2<(currentTime - detectionTime)) — zaji§téni v&asné
aktualizace zprédvy (viz dokument Amsterdam Group - Message Set and Triggering Conditions
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for Road Works Warning Service')
* Uprava nékterého atributy prostfednictvim GUI.

Ukonceni sluzby

Sluzba bude deaktivovana po vyprieni platnosti nebo manuaini deaktivaci prostfednictvim GUI.

Specifické parametry DENM zpravy

ITS PDU ﬁgdél_' B

ProtocolVersion

Verze komunikaéniho protokolu

messagelD

Typ ITS-G5 zpravy - DENM

stationID )

Management Container

actionID

ID zafizeni

Cislo udalosti {actioniD = originatingStationID + pofadové Cislo)

detectionTime

Cas, kdy byla udélost detekovana

referenceTime

Cas, kdy byla zprava generovana/aktualizovéna

isCancellation

Parametr slouZici k ukonéeni udalosti

eventPosition

Poloha udalosti

relevanceDistance

Vzdélenost relevance zpravy

relevanceTrafficDirection

Smér Sifeni zpravy

validityDuration

Doba platnosti zpravy.

| stationType -
Situation Comin_er

Zj Zpravy — trailer/roadSideUnit

| Location Cj!!ta;'iﬁgr

eventSpeed

InformationQuality Kvalita poskytované informace (viz kap.4.11.2)
causeCode Typ udélosti
subCauseCode Podtyp udalosti

| eventHistory Vym

ezuje Iast udalosti (viz kap. 4.11.2)

Rychlost pohybu udjlosti

eventPositionHeading

Smér udélosti

traces Skupina bodd, definujici trasu k udalosti (1-7 bodd pro jednu trasu) viz
kap. 4.11.1,
roadType Typ komunikace

Tabulka 16 Parametry DENM zpravy vztahljjl'ci se ke sluzbé HLN — Manu4lni vytvofeni

u https://amsterdamgroup.mett.nI/White+papers/default.aspx
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4.6.2.2 Vytvoreniv C-ITS BO z externich zdroji
Scénaf fungovani sluzby

1) Vytvoreniudalosti v ZDI modulu C-ITS BO na zékladé dat z externich zdrojti
2) Distribuce zpravy do RSU jednotek

3) Pfenos zpravy do projizdéjicich vozidel

4) Zpracovani zpravy OBU / RVU jednotkou vozidla

5) Zobrazeni informace fidici.

Zacatek sluzby

SluZba bude spusténa na zékladé vytvoreni udalosti v ZDI modulu.

Update

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

* splnéni podminky (validityDuration/2<(currentTime - detectionTime)) — zaji§téni v&asné
aktualizace zprévy (viz dokument Amsterdam Group - Message Set and Triggering Conditions
for Road Works Warning Service™?)

® Uprava nékterého atributu na zékladé zmény informace z externiho zdroje (a nasledné
upravy v ZDI modulu)

Ukonéeni siuzby

Sluzba bude deaktivovdna po vyprSeni platnosti, ukonéenim udalosti v externim zdroji nebo
manualnim ukonceni udalosti v GUI C-ITS BO.

Specifické parametry DENM zpravy

_ITS PDU header
ProtocolVersion Verze komunikacniho protokolu
messagelD Typ ITS-G5 zpravy - DENM
stationiD ID zafizeni

actionID Cislo udalosti (actionID = originatingStationID + pofadové &islo)
detectionTime Cas, kdy byla udalost detekovana

referenceTime Cas, kdy byla zprdva generovéana/aktualizovana

isCancellation Parametr slouZici k ukonceni udalosti

eventPosition Poloha udalosti

relevanceDistance Vzdalenost relevance zpravy

relevanceTrafficDirection | Smér ifeni zpravy

validityDuration Doba platnosti zpravy

stationType Zdroj zpravy —trailer/roadSideUnit

2 https://amsterdamgroup.mett.nl/White+papers/default.aspx
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InformationQuality Kvalita poskytované informace (viz kap.4.11.2)

causeCode Typ udélosti

subCauseCode Podtyp udalosti

eventHistory Vymezuje oblast udalosti (viz kap. 4.11.2)

Location Container

eventSpeed Rychlost pohybu udalosti
eventPositionHeading Smér udalosti
traces Skupina bodd, definujici trasu k udalosti (1-7 bodd pro jednu trasu) viz
kap. 4.11.1.
badType Typ komunikace
Tabulka 17 Parametry DENM zpravy vztahujici se ke sluzb& HLN — Vytvofeni v C-ITS BO z externich

zdrojti

4.6.2.3  Vytvofeni ve vozidle prostfednictvim HMI
Scénaf fungoviani sluzby

1) Vytvofeni udalosti ve vozidle vybaveném OBU/RVU prostfednictvim HMI
2) Distribuce zpravy do okoli prostfednictvim ITS-G5

3) Pfenos zpravy do projizdéjicich vozidel

4) Distribuce zpravy do C-iTS BO pfes sité mobilnich operatort

5) Zpracovéni udalosti v modulu ZD!

6) Dale viz piedchozi scénare

Zadatek sluzby

SluZba bude spusténa na zaklads vytvofeni udalosti v HMI zafizeni ve vozidle.

Update
Aktualizace zprav probéhne v piipadé spinéni aiespos jedné z nésledujicich podminek:

* splnéni podminky (validityDuration/2<(currentTime - detectionTime)) — zajiténi viasné
aktualizace zpravy (viz dokument Amsterdam Group - Message Set and Triggering Conditions
for Road Works Warning Service®®)

® Uprava nékterého atributu na zikladé zmény informace v C-ITS BO

Ukonceni sluzby

Sluzba bude deaktivovana PO vyprseni platnosti, ukonéenim udalosti nebo manualnim ukonéeni
udalosti v GUI C-ITS BO.

Specifické parametry DENM zpravy

ITS PDU header

B https://amsterdamgroup.mett.nI/White+papers/default.aspx
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ProtocolVersion Verze komunikacniho protokolu

messagelD | Typ ITS-G5 zprévy - DENM

stationlD ID zatizeni

Management Container i hliln

actionlD Cislo udalosti (actionID = originatingStationID + pofadové ¢islo)
detectionTime Cas, kdy byla udalost detekovana

referenceTime | Cas, kdy byla zprava generovéna/aktualizovdna

isCancellation Parametr slouZici k ukonéeni udalosti

eventPosition Poloha udalosti

relevanceDistance Vzdalenost relevance zprdvy

relevanceTrafficDirection | Smér Sifeni zpravy

validityDuration Doba platnosti zpravy

stationType

Situation Container

InformationQuality Kvalita poskytované informace (viz kap.4.11.2)

causeCode Typ udalosti
subCauseCode Podtyp udalosti
eventHistory Vymezuje oblast udalosti (viz kap. 4.11.2)

 Location Container

eventSpeed Rychlost pohybu udélosti

eventPositionHeading Smér udalosti

traces Skupina bodd, definujici trasu k udalosti (1-7 bodl pro jednu trasu) viz
kap. 4.11.1.

roadType Typ komunikace

Tabulka 18 Parametry DENM zpravy vztahujici se ke sluzbé HLN — Vytvofeni ve vozidle

4.7 Slow and Stationary Vehicle (SSV)

Slow and Stationary Vehicle je sluzbou fungujici na principech C-ITS systémi. Cilem této sluZby je
véasné upozornéni fidice na pomalu jedouci nebo stojici vozidlo na predpokladané trase, pficemi
tato sluzba je relevantni pfedeviim na dalnicich a jinych komunikacich s vy33imi rychlostmi vozidel.
Sluzba se rozdéluje do dvou zakladnich reZzimd:

e Pomalé vozidlo
e Stojici vozidlo

V rdmci této dodévky neni pozadovana kompletni implementace této sluzby, v¢. jejiho generovani. Je
véak pozadovéno, aby dodané OBU/RVU jednotky ve vozidlech byly schopny zpracovat pfisiusné
DENM zpravy vysilané z C-ITS jednotek tfetich stran a zobrazit je na HMI dodanych v ramci této
dodavky.

53



NiZe jsou uvedené specifické parametry DENM zprdavy pro oba tyto scénédre.

Specifické parametry DENM zpravy pro scénsi »Pomalé vozidio”

ITS PDU header |

ProtocolVersion Verze komunikaéniho protokolu

messagelD Typ ITS-G5 zpravy (DENM)

Man;agemant:_céntéinér :
actionlD ’ Cislo udalosti (actionID = originatingStationID + pofadové Cislo)
detectionTime Cas, kdy byla udalost detekovina

Cas, kdy byla zpréva generovédna/aktualizovédna
Parametr’slouil'ci k ukonéeni udalosti
Poloha udalosti ‘
Vzdélenost} relevance zpravy
Smér§|'Fen|’zprévy ‘

validityDuration Doba platnosti zpravy T

stationType Zdroj zpravy (passengerCar, lightTruck, heavyTruck, specialVehicles)

Si_fua.tio"h Contair’t;gr

informationQuality Kvalita poskytované informace

CauseCodeType Druh udalosti - slowVehicle

SubCauseCode Poddruh udalosti —

unavailable/ maintenancevehicle/...

 Location Container

eventSpeed
eventPositionHeading

roadType

Rychlost jizdy vozidia

Smér jizdy

Skupina bodq, definujici trasu k udalosti (1-7 bodi pro jednu trasu) viz
kap. 4.11.1,

Typ komunikace

Ostatni | _ . )
speedValue Hodnota okamzité rychlosti
lanePosition Poloha v rdmci jizdnich pruhd

Tabulka 19 Parametry DENM zpravy vztahujici se ke sluzbé SSV — pomalu jedouci vozidlo
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i ITS PDU header

Specifické parametry DENM zpravy pro scénar ,,Stojici vozidlo”

ProtocolVersion

Verze komunikacniho protokolu -

messagelD

Typ ITS-G5 zpravy (DENM)

stationlD

ID zafizeni

Management Container

actionlD

Cislo udalosti (actionID = originatingStationID + pofadové ¢islo)

detectionTime

Cas, kdy byla udalost detekovana

referenceTime

Cas, kdy byla zprava generovana/aktualizovdna

isCancellation

Parametr slouzZici k ukonéeni udaélosti

eventPosition

Poloha udalosti

relevanceDistance

Vzdalenost relevance zpravy

relevanceTrafficDirection

Smér Sifeni zpravy

validityDuration

Doba platnosti zpravy

stationType

, Situation Container

informationQuality

Kvalita poskytované informace

CauseCodeType

Druh udalosti — stationaryVehicle

SubCauseCode

Location Container

eventSpeed

Poddruh udalosti — unavailable/humanProblem/...

Rychlost jizdy vozidla

eventPositionHeading

Smér jizdy

traces Skupina bodd, definujici trasu k udalosti (1-7 bodl pro jednu trasu) viz
kap. 4.11.1.
roadType Typ komunikace

Ostatni

speedValue

Hodnota okamiité rychlosti

lanePosition

Poloha v ramci jizdnich pruh

stationarySince

Doba, po kterou vozidlo stoji na misté
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Tabulka 20 Parametry DENM zpravy vztahujici se ke sluzbé SSV — stojici vozidlo

4.8 In-Vehicle Information (ivi)

In-Vehicle Information pfedstavuje sluzbu (vyuZivajici vyhradné 1vi zZpravy - viz text nize) zaloZengy
na C-ITS systémech, jejim? zakladnim cilem je zdiraznit Fidici informaci, ktera je pro néj urena,
piimo ve vozidle (zobrazeni dopravnich informaci na HMI zafizeni ve vozidle). Takovymi informacem;
je mysleno predevéim dopravni zna&eni a provozni informace z ZPI/PDZ. Obsahem zprav tedy budoy
zejména vystrazné, zakazové a pfikazové dopravni znacky doplnéné textovym popisem. V budoucny
se potitd i se zobrazenim klasickych (statickych) dopravnich znagek umisténych podél komunikaci,
pFip. i ,virtudlnich“ dopravnich znagek.

V ramci této dodavky neni pozadovéna kompletni implementace této sluzby, v¢. jejiho generovani, Ja
viak poZadovano, aby dodané OBU/RVU jednotky ve vozidlech byly schopny zpracovat pFislusné Iv|
zpravy vysilané z RSU jednotek tietich stran (napf. RSU jednotek ve spravé RSD umisténych na délnicj
D1) a zobrazit je na HMI dodanych v ramci této dodavky.

Struktura IVI zpravy je definovana v dokumentech ECo-AT, SWP 2.1 Use Cases, In-Vehicle Information
a C-ROADS: C-ITS Infrastructure Functions and Specifications a v normé ISO/TS 19321 C-ITS-Dictionary
of in-vehicle information (V) data structures. Jako zékladni katalog dopravnich symbol( a jejich kédg
bude poutita knihovna definovans v normé ISG/TS 14823:2017 Graphic data dictionary for pre-trip
and in-trip information dissemination systems.

Aplikace pro HMi zafizeni musi byt schopna prezentovat vysilané iVl zpravy z portalu ZP1/PDZ, ale
také z portald pro liniové fizeni dopravy (LRD) pro dalnice se 3 a 2 jizdnimi pruhy v jednom sméru.

Nize jsou uvedené specifické parametry IVl zprévy pro tento use case.

Specifické parametry VI zpravy

Ma n asememmn” [ne e .=:555=' )] i - : - o’ " . oot :‘ | 7

serviceProviderld ’ ID poskytovatele dopravnich symboli

ivildentificationNumber ( Identifikaéni &islo Vi Zpravy .

TimeStamp Casova znamka zpravy

validFrom Cas za&4tku platnosti zpravy
validTo ’ Cas konce platnosti zpravy
iviStatus I Status IVI zpravy (update, cancellation, negation)

Giedgraphic*lodhtién Container

referencePosition Poloha portalu zPI/PDZ

referencePositionHeading ] Smér portélu ZPI/PDZ
!ﬁ)nelD ‘ ID z8ny na portalu
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zone Skupina bodi definujici Usek komunikace, pro kterou je ;
notifikace platna, viz kap. 4.11.3.

detectionZoneslds ID informacni oblasti

relevanceZonelds ID oblasti platnosti

direction Smér, pro ktery je zprava relevantni

iviType Typ IVIzpravy

roadSignCode Dopravni symbol dle knihovny ISO TS 14823:2017

extraText Text zobrazovany na portélu ZPI

Tabulka 21 Parametry IVl zpravy vztahujici se ke sluzbé IV}

4.9 TrafficJam Ahead (TJA)

Naplni sluzby ,Upozornéni na dopravni kongesci” (Traffic Jam Ahead Warning) je poskytovéni
informaci nebe varovéni o dopravnich kolonach véetné jejich zakladniho popisu. Zpravy generované
v ramci tohoto UC mohou obsahovat informaci o stavu dopravni kongesce (silny nérlist kongesce/
lehky narlst délky kolony/apod.), délce kolony a vzdalenosti ke konci kolony, pfipadné maZe byt
uZivateli pfenddena informace o zdrieni v minutdch. Tyto informace umoini #idi¢i vyhnout se této
pfekdice a zvolit alternativni trasu nebo pfizplsobit svou rychlost a sniZit tim riziko narazu se
stojicimi vozidly.

V ramci této dodavky neni poZadovana kompletni implementace této sluzby, vé. jejiho generovani. Je
viak poZadovano, aby dodané OBU/RVU jednotky ve vozidlech byly schopny zpracovat pfistuiné
DENM a IVI zprévy vysilané z RSU jednotek (RSU jednotek ve spravé RSD umisténych na dalnici D1) a
zobrazit je na HM!I dodanych v ramci této dodavky.

Varovéni v rdmci sluzby TJA bude Fidi¢im pfenaseno pomoci standardizované zpravy DENM. Zpravy
DENM jsou zachyceny OBU/RVU jednotkami nainstalovanymi do projidéjicich vozidel a
interpretovany na HMi zafizenim ve vozidle. Struktura DENM zpravy je definovana v evropském
standardu ETS/ EN 302 637-3 ITS; Vehicular Communications; Basic Set of Applications; Part 3:
Specifications of Decentralized Environmental Notification Basic Service a jednotlivé parametry zpravy
jsou popsany ve standardu ETS/ TS 102 894-2 ITS; Users and applications requirements; Part 2:
Applications and facilities layer common data dictionary. C-ITS zprdva DENM v soulasnosti
neumoZiuje prenést fidi¢Gm informaci o zpozdéni na daném Useku. Proto bude tento druh informaci
odesildn samostatné pomoci zprav VI podobné jako informace o dojezdovych dobéch. Struktura VI
zpravy je definovana vdokumentu C-ROADS: C-ITS Infrastructure Functions and Specifications a
v normé [SO/TS 19321 C-ITS-Dictionary of in-vehicle information (IVI) data structures. Jako zakladni
katalog dopravnich symboli a jejich kddi bude pouZita knihovna definovand v normé /SO/TS
14823:2017 Graphic data dictionary for pre-trip and in-trip information dissemination systems.

NiZe jsou uvedené specifické parametry DENM a IVI zpravy pro tento use case.

Specifické parametry DENM zpravy

ITS PDU header
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ProtocolVersion Verze komunika&niho protokolu

messagelD Typ ITS-G5 zprav DENM)

ID zafizeni

| stationID

ent Container

isCancellation

Parametr slouici k ukonéeni udalosti

Poloha udalosti

Vzdélenost relevance zpravy

Smér ifeni zpray

— upstreamTraffic

Doba platnosti zorav

_Zdroj zprav roadSideUnit

Kvalita poskytované informace

informationQualits
CauseCodeType Druh udalosti - trafficCondition |
SubCauseCode ~ Poddruh udéloSti »

i Vymezuje oblast udalosti (viz ka 0.4.11.2

eventHistor;

_Location Contalner

.eventPositionHeading | SMEr uddlosti

? traces

Skupina bodg, definujici trasu k udslosti (1-7 bodd pro
‘

iednu trasuy) viz kap.4.11.1,

Typ komunikace
Tabulka 22 Parametry DENM zpravy vztahujici se ke sluzbé TJA

roadType

Specifické parametry IVI

| Management Container

serviceProviderid ’ ID poskytovatele dopravnich symbolg

ivildentificationNumber Identifikaéni &islo 1V Zpravy

Casova znamka zpréavy

Cas zatatku platnosti zpravy

e oo pvonra |
m

Status IVI zpravy (update, cancellation, negation)

referencePosition Poloha dopravni kongesce
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referencePositionHeading Smér dopravni kongesce

zonelD ID zény na portélu

zone Skupina bodi definujici dsek komunikace, pro kterou je notifikace
platna (viz kap. 4.11.3)

tainer

 General IVI Application Cor
detectionZoneslds ID informaéni oblasti
relevanceZonelds ID oblasti platnosti
direction Smér, pro ktery jé zprava relevantni
iviType Typ VI zpravy
roadSignCode Dopfavni symbol dle knihovny ISO TS 14823:2017
extraText Text zobrazovany na portalu ZPI

Tabulka 23 Parametry IVl zprévy vztahujici se ke sluzbé TJIA

4.10 Electronic Emergency Brake Light (EEBL)

Use case EEBL spociva ve véasném upozornéni fidi¢e na vozidlo, které kriticky brzdi (brzdovy pedal je
maximainé stlaéen). Ridi¢ je varovan dfive, ne? si sta&i uvédomit nebo viimnout, Ze vozidio p¥ed nim
kriticky brzdi. Funkce je nejvice uZite¢na, pokud fidi¢ neni schopen fyzicky zpozorovat brzdici vozidlo
pred nim (3patnd viditelnost, jiné vozidlo ve vyhledu, aj.)

Vramci této dodévky neni poZadovano, aby vozidla Zadavatele vybavovana C-ITS jednotkami
generovala varovnou zpravu upozorfiujici na prudké brzdéni. Aviak poZaduje se, aby OBU / RVU
jednotka, resp. aplikace pro HMI vozidlovych jednotek, byla pfipravena na zobrazeni zprav v ramci
sluzby EEBL vysilanych vozidly tfetich stran vybavenymi C-ITS jednotami poskytujicimi tuto sluzbu.

NiZe jsou uvedené specifické parametry DENM zpravy pro tento use case.

Specifické parametry DENM

ITS PDU header

ProtocolVersion Verze komunikaéniho protokolu

messagelD Typ ITS-G5 zpravy (DENM)

_stationID ID zafizeni

| Management Container

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

detectionTime Cas, kdy byla udélost detekovéna
referenceTime Cas, kdy byla zprava generovéna/aktualizovana
isCancellation Parametr siouZici k ukonéeni udalosti
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Poloha udalosti

relevanceDistance Vzdélenost relevance Zpravy

relevanceTrafficDirection | Smar Sifeni zpravy — upstreamTraffic

validityDuration Doba platnosti Zpravy

Zdroj zpravy _ __

Situation Container el M YT e
informationQuality Kvalita poskytoLné informace (viz kap. 4.11.2)

Druh udalosti — dangerousSituation

SubCauseCode Poddruh udalosti - emergencyElectronicBrakeEngaged / |

rakeWarnigEngaged

_Location Container

eventPositionHeading

Smér udalosti
Skupina body definujici trasu k ud4losti (1-7 bodd pro jednu trasu), viz
kap.4.11.1,
roadType Typ komunikace
Tabulka 24 Parametry DENM zpravy vztahujici se ke slusbe EEBL

4.11 Doplriujici informace

4.11.1 Traces

Vétsina C-ITS sluzeb Popsanych v kap. ¢. 4 vyusiva i
DENM. Nedilnou sou¢ésti té&chto zprav j

Vozidlové C-ITS jednotky (OBU, RVU) budou porovnévat svoji a

ktudini polohu a polohy bodu Traces,
kterou obdr¥i v ramci DENM zpravy,

a na zdkladé téchto informaci vyhodnoti relevanci dané
notifikace (vyhodnocovéni relevance dané notifikace bude probihat v OBU/RVU jednotce nebo v HMI
zafizeni ve vozidle). P¥i tomto vyhodnocovéni se bude porovnavat vzdalenost C-ITS vozidlové
jednotky od Traces (fixné nastavend limitni hodnota vzdalenosti — viz Obrdzek 18) a heading
vozidlové jednotky s atributem heading konkrétnich Traces.
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Maximalni vzdélenost od Tracas /

Vzdalenest od Traces / Zone

Obrazek 18 Vzdalenost od Traces / Zone
Definovani jednotlivych bodG Traces bude v souladu s nasledujicimi pravidly:

* Provyznaceni udélosti bude pouiZit vidy alespoii jeden bod atributu Traces (max 7 bodd).

e Poloha prvniho bodu z Traces bude vztaZzend k poloze udalosti. Dal$i body z Traces budou
vztazeny k poloze bodu pfede$lého.

e Popis polohy bodi bude urovan pomoci atributl deltaLatitude a deltaLongitude

* Vsechny vytvofené body atributu Traces budou umistény doprostied vozovky (ne jizdniho
pruhu), viz Obrazek 19.

S R R T

Druhybod z Traces §

Obrazek 19 Princip vytvéafeni bod{ atributu Traces

® Pro vypocet vzdalenosti mezi dvémi polohami uréenymi GNSS soufadnicemi bude pouZit
vzorec respektujici kulovy tvar Zemé (napf. Haversiniv vzorec).

®  Prvni z bodd atributu Traces bude umistén nejblize udalosti a posledni z bodd (max 7) bude
umistén nejdéle od udélosti, tim padem budou tyto body zarover definovat smér (Heading)
k udalosti.

* Vpiipadé, Ze k udalosti povede vice cest (napf. pfipojovaci pruhy), bude vytvofeno vice tras
parametru Traces {viz Obrazek 20).
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Obrézek 20 Princip vytvaieni multiple Traces

® Vzddlenost nejvzdalengjitho bodu atributu Traces bude uréena na zakladé

atributu
relevanceDistance.

® Pro nékteré sluiby je potfeba aby byly generovény Traces do viech smérd i tzv. ,dopredné”
traces (viz parametr relevanceTrafficDirection—aIIDirections).

#”“mmh’"‘

o

Obrézek 21 Princip vytvareni »dopfednych” traces
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V ptipadé rovného useku komunikace neni potieba pouzivat vy$siho poctu bodl Traces. Vice
bodéi bude vytvafeno zejména v pfipadech, kdy spojnice dvou nasledujicich bodd spada
mimo komunikaci (viz obrazek niZe).
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Obrazek 22 Umisténi bodi Traces ve smérovém oblouku

4.11.2 EventHistory
Tento atribut popisuje v DENM zpravé oblast platnosti dané udalosti (napf. tsek komunikace se

zvydenym nebezpetim smyku). Tato oblast je uvnitt zpravy definovana body podobné jako v pfipadé
atributu traces. Tento atribut je voliteiny a bude vyplfiovan pouze v pripad& dostatku vstupnich

informaci.

| eventiistory ] | eventPosition i
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Obrazek 23 Traces, eventPosition, eventHistory

4.11.3 Zones
V IVI zpravéch je oblast platnosti dané zprévy definovana pomaci atributu Zones. V kazdé VI zprave

maji byt definovany minimalné definovény alespoi 2 zény. Z téchto zén musi byt alespori jedna tzv.
relevance zone” — oblast platnosti dopravnich informaci, a jedna tzv. ,detection zone“, ktera
definuje, v jakém pFedstihu ma byt uZivateli zprava zobrazena.

Jednotlivé zény jsou definovéany vidy minimainé dvéma body (na rozdil od Traces), piitemz prvni bod
je vidy definovén referen¢nimi soufadnicemi vztazenymi k referencePosition a nasledné body jsou

vztaieny k piedesiému bodu.
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Obrézek 24 Princip vytvareni bodd atributu Zones

4.11.4 Information Quality
Atribut InformationQuality indikuje v DENM zpravach presnost/kvalitu poskytnuté informace,
pfiCemZ mize nabyvat hodnot od 1 do 6. Piesna definice vyznamu hednot zatim neni na evropské
urovni standardizovéna. V rdmci mezinarodni platformy C-ROADS se uvaiuje o poufiti navrhy
platformy Amsterdam Group (AG). V ndvrhu AG se tento atribut vyuZivd pro stanoveni pfesnosti
polohy udalosti (eventPosition) a skupiny bodii definujici trasu k udalosti (traces). Parametr
InformationQuality miize nabyvat (1) lowest, (2), (3), (4), (5) and (6) highest. Tento navrh bude poufzit
i pro potfeby tohoto projektu. Navrh AG je uveden v tabulce nize.

V ramci pilotni lokality budou generované zpravy nabyvat téchto hodnot:

* Udalosti generované manualné prostfednictvim aplikace v HM! zafizeni: informationQuality
=2

® Udalosti generované automaticky OBU/RVU jednotkou ve vozidle na zakladé vyhodnoceni
tdajii z GNSS, pop¥. dalich vstupd (viz napf. majak v ramci sluzby EVA): informationQuality =
2

® Udalosti generované automaticky prostiednictvim C-ITS back office: informationQuality = 5

¢ Udalosti generované ¢ editované manudlng prostiednictvim GUI C-ITS back office:
informationQuality = 6

0 Neni definovano
1 e eventPosition: Planovana poloha (operatorem)
e fraces: Planovana poloha (operatorem)
2 e eventPosition: Poloha z GNSS
e ftraces: Poloha z GNSS
3 e eventPosition: Poloha z kombinace GNSS
e traces: Poloha z kombinace GNSS
4 * eventPosition: Validovana poloha (map matching)
e traces: Validovana poloha (map matching) 3
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5 e eventPosition: Validovana poloha (map matching)
e traces: Validovana poloha (map matching)
e Automatické schvaleni udalosti v C-ITS back office

6 e eventPosition: Validovana poloha (map matching)
e traces: Validovana poloha {(map matching)
e Manuéaini schvaleni udalosti operatorem dopravy v C-ITS back office

7 Neni definovano

Tabulka 25 Navrh AG pro atribut InformationQuality zprdvy DENM

4.11.5 Koexistence se stavajicimi systémy DSRC

Tato kapitola poskytuje pfehled informaci o koexistenci technologie ITS-G5 a stavajici technologie
CEN-DSRC vyuZivané pro vybér silniéniho myta. Kooperativni systém na bazi ITS-G5 zajistujici
komunikaci mezi vozidly a infrastrukturou (V2V a V2I) vyuZiva vyhrazené frekvencni pasmo 5,9 GHz.
V sousednim frekvenénim pasmu 5,8 GHz pracuje jiZ zavedeny systém mytnych bran, technologie
CEN-DSRC. Pravé diky blizkému sousedstvi obou frekvencnich pasem (ochranné pasmo 20 MHz)
muiZe potencialné dojit k nezddoucimu rudeni signalu.

Zavadéni technik zmirnéni vlivu ITS-G5 technologie na provoz mytnych systému je povinny a tyto
techniky jsou popsany v normach ETS/ TS 102 792 a ETSI EN 302 571. Dodéavané fedeni bude spliiovat
pravidla stanovené v téchto normach.
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Obrazek 25 Piiklad zény vybéru myta pomoci CEN-DSRC (zdroj: ETSI 102 792)
Pro zmirnéni radiové interference mezi pasmy 5,8 a 5,9 byly identifikovany dvé hlavni cesty:

e Omezeni vyzdieného vykonu ITS-G5
o Ve vyhrazeném frekven&nim pasmu
o Mimo vyhrazené frekvenéni pdsmo
e Omezeni Casu, kdy ITS-G5 jednotka vysila (stfidy)
o Pfenosovy Cas T,, — ITS jednotka miiZe vysilat pouze v tento ¢asovy interval
o Doba necinnosti Toz — ITS jednotka v tomtc Casovém intervalu nevysila Zadné zpravy
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V blizkosti mytnych bran, které komunikuji s mobilnimi jednotkami pro vybér myta umisténymi e
vozidie, C-ITS jednotky budou fungovat pouze v , koexistenénim modu”, ktery vyuZivd jednu nebo obg
cesty ke zmirnéni ruSeni signalu uvedené v textu vyie. Druhy koexisten¢nich médu a jejich kombinace
limitd vysilaciho vykonu a omezeni stfidy jsou uvedeny v ETS/ 102 792.

Mimo tyto zény neni potFeba aplikovat zadné koexistenéni mody.
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Obrazek 26 Piiklad koexistence mezi ITS-G5 a CEN-DSRC

4.11.5.1 Detekce ochrannych zén

Vozidiové jednotky C-ITS technologie (RVU/OBU) budou schopny detekovat, zda se nachdzeji
v ochranném pasmu a v pfipadé potieby budou aktivovat jeden z koexistenénich médi. Informace o
ochrannych zénach v piipadé mytnych bran obsahuje nasledujici polozky:

e Stied ochranné zény
® Polomér ochranné zény

Vramci projektu budovéni kooperativnich ITS koridoréi D5/D11 bude zajisténa koexistence ITS-G5
technologie s technologii CEN-DSRC mytnych bran rozesilanim upozornéni na polohu ochrannych zén
mytnych bran prostiednictvim CAM zprav, pfitemz zdrojem vysilani téchto zprav budou C-ITS RSU
jednotky na dotéenych komunikacich. Jedna RSU jednotka bude vidy vysilat informace pouze o
nékolika nésledujicich ochrannych zéndch (maximalné 16 z6n). Informace o poloze mytnych bran
budou do jednotlivych RSU jednotek jednorazové nastaveny jesté pfed instalaci na lokality.

4.11.5.2 Parametry pro pienos informaci o ochrannych zéndch

Struktura zpravy CAM je detailné popsana v normé ETSI EN 302 637 a jednotlivé atributy CAM zprévy
jsou podrobné popsany v normé ETS/ TS 102 894-2. Atributy datového kontejneru, ktery se stara o
prenos informaci o ochranné z6né prostiednictvim CAM zprav, jsou uvedeny v tabulce nize.

protectedZoneType Typ ochranné zény — cenDsrcTolling (0)
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expiryTime Timestamplts | Doba platnosti informace o dané ochranné z6né

protectedZonelatitude Zemépisna Sitka stfedu ochranné zény

protectedZonelongitude | Zemépisnd délka stfedu ochranné zony

protectedZoneRadius Polomér ochranné zény [m]

protectedZonelD 1d ochranné zény

Tabulka 26 Atributy pro pfenos informace o ochranné z6né ve zpravé CAM
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5 C-ITS back-office

V ramci této dodavky Dodavatel vyvine a dodd C-ITS back office (C-ITS BO), ktery bude centralnim
prvkem dodavaného C-ITS systému. V tomto C-ITS BO se koncentruji viechna diile#its data, kterd se
dle jasnych pravidel dale distribuuji do prvkii na nizSich drovnich C-ITS systému (RSU/OBU/RVU),
popf. do nadfazenych systémd (DIC/IP). Komunikace C-ITS BO se vSemi prvky C-ITS systému probihj
obousmérné. Dodavka zahrnuje veskeré soudasti C-ITS BO véetné HW a SW.

5.1 Popis dodavaného SW

C-ITS back office bude dodén jako modularni systém. Bude zalozen na internim komunika&nim
modulu umoZAujicim komunikaci mezi jednotlivymi moduly podporujicim jak asynchronni
komunikaci pro rychlou a Géinnou distribuci C-ITS zprav (udélosti), tak synchronni komunikace pro
potieby spravy a nastavovani zafizeni. K tomuto internimu komunikaénimu modulu budou pfipojeny
moduly zajistujici specifické funkce systému.

Dodavatel musi navrhnout C-ITS back office jako otevreny systém, ktery bude pfipraven na budouci
rozsifeni (o dalsi C-ITS sluzby / funkéni moduly) a sou¢asné umozni propojeni s externimi systémy
Jjako napf. pfipojeni k PKi infrastruktuie nebo Integraéni platformé. C-ITS back office bude také
vykonnostné skdlovateln V.

Nésledujici obrazek znazorfuje funkéni architekturu C-ITS back office véetné vazeb mezi jednotlivymi
moduly, popt. s externimi systémy.
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Obrazek 27 Funkéni architektura C-ITS back office
C-ITS back office bude umoziiovat obousmérnou komunikaci s:

® DICBrno pomoci DATEX Il rozhrani (17 viz kapitola 6.5), kde:
©  DIC Brno bude poskytovat data do C-ITS Back Office vhodn4 pro tvorbu C-ITS Zprav
{napf. préace na silnici, povétrnostni podminky, data pro dojezdové doby)
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o C-ITS BO bude poskytovat data pouZitelna pro DIC Brno ziskana z C-ITS zprav (napf.
data pro dojezdové doby, informace o piekéice v provozu)
Integraéni platformou, detailni specifikaci rozhrani (16 viz kapitola 6.4) pfedd Zadavatel
Dodavateli v pribéhu realizace dodavky. Tato komunikace zajisti vyménu C-ITS zprav (DENM,
IVI) s back offices tfetich stran a dojde tak ke zvy3eni penetrace dostupnych zprav
rozesilanych Géastnikim silni¢niho provozu. Y
PKI infrastrukturou fungujici na technoogii TeskalLabs SeaCat, detailni specifikaci rozhrani (110
viz kapitola 6.8) preda Zadavatel Dodavateli v pribéhu realizace dodédvky. Tato komunikace
zajisti integraci s certifikacnimi autoritami Root CA, Enrolment CA a Authorization CA
projektu C-ROADS CZ.
RSU jednotkami umisténymi na dopravni infrastrukture, které:
o na lokélni drovni zpracovévaji C-ITS zpréavy ziskané z OBU/RVU jednotek a v upravené
podobé je zasilaji do C-ITS back office
o zajidtuji distribuci C-ITS zprav vygenerovanych piimo na RSU jednotkdch nebo
pfijatych z C-ITS back office
o komunikuji s C-ITS back office prostfednictvim rozhranim 12 popsanym v kapitole 6.2.
RVU/OBU jednotkami umisténymi ve vybranych vozidlech BKOM (viz kapitola 8). Komunikace
bude zajiténa pomoci rozrani 13 definovaném v kapitole 6.3. Tato komunikace bude
zaji$t&na pomoci LTE spojeni mezi jednotkami a C-ITS back office a bude umozZiiovat vyménu
C-ITS zprav generovanych automaticky / manualné na trovni vozidla.

511 Popis jednotlivych modulil
V nasledujicich podkapitolach jsou popsany pozadavky na hlavni funkcionality jednotlivych moduld C-
ITS back office, a jejich navaznost na ostatni moduly.

C-ITS back office se bude skladat z minimalné nasledujicich moduli:

5.1.1.1

Interni komunikaéni modul

Moduli pro komunikaci s C-ITS jednotkami

Modul pro zpracovani dopravnich dat a informaci
Modul spravy zafizeni

Modul externi komunikace

Modul dojezdovych ¢asl

Security modul

Modul historickych dat

GUI systému

Interni komunikacéni modul

Tento modul bude slouZit jako zékladni prvek vymény dat mezi jednotlivymi moduly. V soucasné
chvili neni moino vydefinovat pouze jeden vhodny nastroj, ktery by splioval poZadavky na
implementaci v ramci C-ITS back office a pIné by vyhovoval poZadavkiim na rychlost pfenosu C-ITS
zprav (dopravnich udalosti) v origindlnim formatu téchto zprav tj. CAM, DENM, IVI (popf. SPAT/MAP).
Tyto zpravy jsou typicky pfedavany asynchronni komunikaci {Publish-Subscribe), zatimco sprava,
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nastavovani zafizeni a dalsi systémové operace typicky vyuZivaji synchronni komunikaci (Request~
Response).

Zadavatel proto poiaduje po Dodavateli, aby navrhl vhodné technologie pro nasazeni vtomto
Internim komunikaénim modulu tak, aby nejlépe spliiovaly poZadavky na sprdvnou funkénost
systému a propojeni jednotlivych modulli systému. Zadavatel doporucuje pouZit:

o Enterprise Service Bus (ESB) pro asynchronni komunikaci pro potfeby rychlé vymény C-ITS
zZprav,

e Microservices pro synchronni komunikaci pro dalsi potfeby funkénosti a vymény dat mezi
jednotli\/\’/mi moduly C-ITS back office.

Tento interni komunikaéni modul bude slouZit jako komunikacni jadro systému, pomoci kterého sj
budou jednotlivé moduly preddvat data v podobé preddefinovanych objektl. Definice datového
modelu pro komunikaci mezi moduly je souasti této dodavky. Navrh datového modelu pfedlozi
Dodavatel Zadavateli ke schvaleni.

5.1.1.2 Modul pro komunikaci s C-ITS jednotkami

svys

RSU a RVU/OBU. Hlavnim tkolem modulu, kromé vlastni komunikace s jednotkami, je pfevod zprav
mezi MQTT/XML reprezentaci pouZivanou smérem k C-I7S jednotkam (definovanou v rozhranich 12 a
I3 v kapitolach 6.2 a 6.3) a objektovou reprezentaci pouZivanou v C-ITS back office pfi komunikaci
s ostatnimi moduly. Modul pro komunikaci s C-ITS jednotkami si bude pFedédvat data pfedeviim
s témito moduly:

e Modul pro zpracovani dopravnich dat a informaci
¢  Modul spravy zafizeni

¢ Modul dojezdovych ¢asli

e Security modul

¢ Modul historickych dat

Komunikace C-ITS jednotek sC-ITS BO bude zaloZena na protokolu TCP/IP. Pfi komunikaci
s jednotkami RSU, RVU/OBU je tento modul v komunikaci vidy serverem, C-ITS jednotky budou vidy
klienty. Komunikace je zabezpeéena pomoci VPN, popf. dedikované APN v piipadé komunikace pies
vefejné sité mobilnich operatord.

Pro uéely této implementace a poZzadovanych use cases (definovanych v kapitole 4) budou z C-ITS
back office smérem k C-ITS jednotkam rozesilany DENM a IVl zpravy a soucasné budou pfijimany od
C-ITS jednotek DENM zpravy a agregovana CAM data pro dalsi zpracovani. Nad ramec toho bude
mezi C-ITS BO a C-ITS jednotkami dochazet k vyméné dalSich provoznich dat, viz kapitoly 6.2 a 6.3.

5.1.1.3 Modul pro zpracovdni dopravnich dat a informaci (ZDI)
Modul bude pfijimat data z Modulu komunikace s C-ITS jednotkami (C-ITS zpravy z RSU, OBU/RVU

jednotek), Modulu externi komunikace (C-ITS zpravy zIP a data zDIC) a GUI (manuaini zadani
udalosti). Vytvofené C-ITS zpravy budou nasledné pfedény do Modulu komunikace s C-ITS
jednotkami (a nasledné rozeslany pFisluinym RSU, RVU/OBU jednotkdm) a Modulu externi

komunikace {do IP) a sou¢asné budou zobrazeny v GU! dispecerovi.
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Tento modul bude zajistovat veskeré zpracovani a tfidéni viech dopravnich informaci a tvorbu
odpovidajicich C-ITS zprav, a to v obou smérech, tj. na IP popi. i DIC na pfipojend zafizeni C-ITS
systému. Soucdsti modulu je i validace dat a zjistovani vypadku dopravnich i C-ITS dat. Modul také
provadi fuzi informaci dostupnych z mobilnich zafizeni a dat z DIC popf. IP. Modul také zajisti
distribuci zprav do konkrétnich C-ITS jednotek na zdkladé polohy pfisluiné udélosti. Vystupem
modulu ZDI jsou hotové C-ITS zpravy urcené pro konkrétni C-ITS jednotky. O pfevod téchto zprév‘ do
cilovych formatl pro komunikaci s nadfazenymi &i podfizenymi se staraji jiné moduly (Modul
komunikace s C-ITS jednotkami a Modul externi komunikace). V modulu budou vytvadieny dva typy
zprav, jak jsou definovany ve standardech ETSI:

e VI - Zpravy typu in-vehicle-information, prostfednictvim které jscu pienaseny informace
o dopravnim znaceni ¢i jiné informace formou textu. Tyto zpravy modul generuje na
zékladé vstupd z jinych modull, predevsim z Modulu dojezdovych dob (dojezdové doby),
Modulu externi komunikace (informace zDIC nebo IP) nebo GUI {(manualné zadané
dojezdové doby).

¢ DENM - Zpréva ,Decentralized Environmental Notification Message” je standardizovany
format zprav pro 3ifeni informaci o vzniklych udélostech (dopravni nehoda, kolona, prace
na silnici atd.) Tyto zpravy modul generuje na zékladé vstupd z jinych moduld, pfedevsim
z Modulu pro komunikaci s C-ITS jednotkami (DENM zpravy z vozidel ¢i RSU jednotek),
Modulu externi komunikace (udalosti z DIC nebo IP) nebo GUI (manudiné zadané
uddlosti). Modul ZD! bude zéaroveii schopen filtrovat, agregovat a zpracovavat udélosti
z vice zdroji tak, aby nedochazelo ke generovani duplikovanych udalosti.

C-ITS zpravy budou dale zasilany do relevantnich RSU jednotek (v biizkosti dané udalosti) pro dalsi
distribuci smérem k OBU/RVU jednotkam ve vozidlech. Modul ZDI musi podporovat funkce
~geolokace” tj. optiméini vybér C-ITS jednotek, kterym ma byt dana zprava zaslana. Pro tyto tcely
musi modul obsahovat lokalizaéni systém. Modul bude vyuZivat lokalizaéni systém kompatibilni se
systémem Global Network od spolecnosti Cetrai European Data Agency, ktery je vyuZivan v DIC Brno.
Lokalizatni systém je nezbytny také pro generovani poZadovanych atributd u C-ITS zprav
definovanych v ETSI standardech (napt. Traces, viz kapitola 10.13).

5.1.1.4 Modul extern/ komunikace
Jednd se o modul pro komunikaci C-ITS back office s externimi systémy ve spravé / provozu BKOM

nebo tretich stran. Bude se jednat o komunikaci s:
e DICBrno
¢ Integracni platformou

Tento modul vytvafi oteviené rozhrani pro externi systémy. Rozhrani primarné komunikuje pomoci
webovych sluZeb na zdkladé protokoll uvedenych v kapitolach 6.4, 6.5 a 6.8 a provadi konverzi dat
do objektové struktury vyuzivané v ramci C-ITS back office. V zavislosti na typu posilanych nebo
pfijimanych dat je vyuZito metod PUSH nebo PULL.

5.1.1.5 Modul sprdvy zafizeni
Modul spravy zafizeni ma za tkol sledovat stavy viech zafizeni v systému a vytvafet odpovidajici
stavové informace pro ukladani do Modulu historickych dat a pfimému zobrazeniv GUI.

Zakladni predpoklady funkZénosti modulu:
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- C-ITS back office musi umoziiovat spravu zafizeni pro viechny komponenty systému

Parametry, které ovliviiuji agregaci dat CAM ve vSech RSU jednotkéch, museji byt
nastavitelné z C-ITS back office (napf. délka agregace, detekéni zény atd.) Obdobné museji
byt nastavitelné informaéni oblasti a oblasti platnosti u IVl zprév.

- C-ITS back office musi umoZzfiovat konfiguraci RSU/OBU/RVU jednotek (sady systémovych
parametrd, update firmwaru).

Modul ,Sprévy zafizeni” bude dale zodpovédny za spravu RSU/OBU/RVU jednotek a musi obsahovat
nasledujici funkce:

e Vzdaleny p¥istup do RSU/OBU/RVU jednotek z C-ITS back office

e Moinost vzdalené konfigurace RSU/OBU/RVU jednotek (napf. parametr(, certifikdt() z C-ITS
back office

e Update softwaru a firmwaru (tzv. SW Stack) v RSU/OBU/RVU jednotkdch

e Monitoring stavovych informaci s automatickym varovanim v pfipadé chybovych hladeni v
GUI

e Aktivace / deaktivace RSU/OBU/RVU jednotek na zédkladé jejich pfihladeni (registrace) a
odhlaseni

e Modul ,spravy zafizeni poskytne jasné definovanou databazi s informacemi o infrastruktufe
(napt. poloha jednotek, jejich typ, adresé...) pro dal3i moduly

e Modul musi umoinit geografické rozsifeni systému po celém katastrainim tdzemi mésta Brna,
tzn. musi umoinit dispecerovi pFidat do C-ITS Back Office nové C-ITS jednotky, které budou
schopny piné integrace dle specifikaci této ZD.

Modul ,sprava zafizeni” umoiiuje dispeterovi ziskat informace o RSU/OBU/RVU jednotce a nastavit
viechny innosti pro spusténi kazdé jednotky.

V pfipadé odpojeni RSU jednotky (manualniho vyjmuti) ji C-ITS back office automaticky vyfadi ze
viech nasledujicich ¢innosti {napf. distribuce zprav).

Nastaveni parametr(i agregace CAM zprav (ID jednotky, kratkodoby interval sbéru dat, dlouhodoby
interval sbéru dat, detekéni oblasti) se provadi v C-ITS back office. Toto nastaveni se odesle do RSU
jednotky se specifickym ID, ktera si nasledné nastavi tyto konfiguratni parametry.

Modul ,spravy zafizeni” musi umozZnit kompletni vzdalenou spravu a management RSU/OBU/RVU
jednotek umisténych na vybranych lokalitach / vozidlech. Modul nabidne minimainé nasleduijici
funkce:

¢ monitorovéni polohy a stavu jednotlivych funktnich komponent systému,
e vzdalenou spravu zatizeni,

e monitorovani logl funkénosti,

e varovné hlaseni v pfipadé vypadku / poruchy,

5.1.1.6 Modul historickych dat
Tento modul bude umoiniovat provadéni statistickych analyz dat ziskanych z C-ITS systému, kde sé

bude jednat o data:
e Dopravni, reprezentovana daty z agregovanych CAM, DENM, IVI zprav

e Stavova, reprezentovana provoznimi daty z C-ITS jednotek
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Data budou pro tento modul poskytovana z Modulu komunikace s C-ITS jednotkami (ziskdana pfimo
z RSU, RVU a OBU jednotek) a budou k dispezici na internim komunikaénim modulu. Jakmile tato
data vstoupi do systému, je nutné, aby byla ukladana tak, aby zlistala zachovana i po opakovanych
restartech serveru. Data, ktera budou oznadena jako trvala, museji byt v rdmci datového modelu
naleZité konfigurovana (oznatkovana). Takto uchovana data si neukladaji svou historii, ale pouze
svou posledni hodnotu.

Vsechny zpravy prochdzejici systémem budou ukladany s jednotnym Casovym razitkem a zdrojem
vzniku zprav. C-ITS back office bude archivovat min. tato data:

e  Vsechny odeslané a pfijaté C-ITS zpravy do/z C-ITS back office
e  Chybova hlaseni
e  Systémové a provozni zpravy {chyby, vystrahy)

Data z tohoto modulu budou zobrazovana dispecerovi v GUI prostfedi na zdkladé poZadovanych
statistickych sestav, kde v GUI rozhrani musi byt moZno vybrani zobrazeni dat v tabularni podobé
v min. zdvislosti na:

e Roce, dni a hodiné

o Typu C-ITS zpravy (CAM, DENM, IVI a soucasné zda jsou vyslané nebo pfijaté)
e Vybéru konkrétnich C-ITS jednotek

¢ Stavu C-ITS jednotek (online/offline/porucha).

Vystupy bude moZné zobrazit v GUI a soucasné je bude mozné exportovat do .xls nebo .pdf formatu.

5.1.1.7 Modul dojezdovych asii

Data budou do tohoto modulu dodavana z Modulu komunikace s C-ITS jednotkami a z Modulu
externi komunikace pres Interni komunika¢ni modul. Vystupy z tohoto modulu budou predany do
Moduly zpracovani dopravnich dat a informaci odkud budou jiz jako VI zpravy vyslany zpét k RSU
jednotkdm pro dalsi distribuci. Soucasné bude moiné tato data zobrazit v rediném reZimu v GUI
dispecerovi.

V tomto modulu budou zpracovavana agregovana i ,surova”“ CAM data zaslana z RSU jednotek do
podoby hodnot dojezdovych dob. Zaroven zde budou integrovana dalsi dodatec¢na data ze stavajicich
systémi DIC Brno, jsou-li k dispozici. Soucasné bude tento modul upravovat data ziskana z CAM zpréav
do podoby pouZitelné pro potfeby DIC Brno a pfipadnou implementaci do stavajiciho algoritmu
vypoctu dojezdovych ¢asd.

Modul dojezdovych ¢asi musi umoznit min. nasiedujici vypocty dojezdovych ¢ast:

¢ Dojezdové doby mezi zvolenymi profily v dosahu signalu libovolnych RSU. Modul bude
zpracovavat surové a agregované CAM zprdvy vyslané z OBU/RVU do RSU a nasledné
pfedané do C-ITS back office. ,Surové” CAM zpravy budou zaslany do C-ITS back office pfi
zachyceni prvni CAM zpravy pfi viezdu vozidia do vytyCené detekéni zony (profilu). Nasledné
bude moZné pfi priijezdu vozidla dvéma detekénimi zonami za sebou (v rémci dvou riznych
RSU) stanovit dojezdovou dobu mezi témito dvéma body. Logika vypoctu bude umisténa
v Modulu dojezdovych dob. Data budou dale pfedany do Modulu zpracovéani dopravnich dat
a informaci, kde budou konvertovany do IVl zpravy a vysldny do RSU jednotek k dalsi
distribuci.
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Soucasti tohoto modulu musi byt také vhodny algoritmus pro odfiltrovani/korekci dat pochazejicich
zvozidel, kterd nejsou soudasti bé¥ného dopravnihc proudu (napf. vozidla MHD na oddélenych
stavebnich télesech, vyhrazenych pruzich apod.)

Dodavatel umozni v obou piipadech zobrazeni dojezdovych dob v rémci GUI a sou&asné bude v GU|
mozné provést nastaveni »monitorovanych” Usekd, tj. dispecer bude mit moznost v mapé vybrat
detekeni oblasti (profily) a vytvofit tak detekéni usek/y, pro které se budou dojezdové Casy poditat.

5118 GuUI

UZivatelské rozhrani bude zajifovat interakci C-ITS back office s jeho uZivatel (dispecery), a to
formou:

® srozumitelného pfedavani informaci vzniklych v C-ITS systému smérem k dispecerovi

® jednoduchého zadéavéni vstupnich parametrl uZivatelem do C-ITS BO

GUI je propojeno s ostatnimi moduly C-ITS back office pfes Interni komunika&ni modul, odkud bere
potfebna data pro prezentaci uzivateli. GUI bude realizovano jako komplexni webova aplikace pro
snadny pfistup z vice koncovych stanic. GUI bude zajistovat minimalné tyto funkcionality:

® Zobrazovéni aktudlnich udalosti - na mapovém podkladu jsou zobrazovany aktualni udalosti
z C-ITS systému, které je mozné dale filtrovat, tiidit & zobrazovat v seznamu. Dispecer bude
mit moZnost tyto udalosti editovat & zrugit (viz dalsi funkce).

® Zobrazovani dojezdovych dob a agregovanych CAM dat z aktivnich séitacich profil (viz use
case PVD a vypocet dojezdovych dob)

® Manudlni tvorba udéiosti — dispe¢er musi mit monost manuélné zadat v mapé novou
uddlost (nehoda, stojici vozidio, prace na silnici, dojezdové doby), pop¥. editovat stavajici
udalosti — ménit & pFidavat dodateéné parametry (napf. rychlostni omezeni u praci na
silnici).

* Mapové podklady — zékladem GUI jsou kvalitni a aktudini mapové podklady pokryvajici
minimainé oblast mésta Brna. Mapové podklady musi byt kompatibilni s dodanym
lokaliza¢nim systémem. V mapé& budou zobrazeny minimainé nasledujici objekty:

o Kompletni silniéni a uli¢ni sit
o Poloha RSU jednotek
o Poloha mobilnich jednotek {OBU/RVU)

o Aktudiné vysilané udalosti

® Zobrazovani archivovanych informaci — operator musi mit moZnost prochézet archivované
zaznamy, tj. minimalné pfijaté a odeslané zpravy, chybovd hiaseni a systémové a provozni
zpravy.

® Sprava zafizeni — uZivatelské rozhrani musi umosfiovat sledovat stavy a funkci viech zafizeni
(RSU a RVU/OBU), ktera jsou zapojena do C-ITS systému. RSU/RVU zafizeni se budou na
mapovém podkladu zobrazovat v barevném rozligeni podle svého aktualniho stavu
(Online/porucha jednotky resp. jeji komponenty/Offline). Po ,rozkliknuti“ ikony daného
zafizeni se budou v detailu zafizeni zobrazovat alespofi nasledujici informace (n&které
poloZky jsou relevantni pouze pro vozidlové jednotky):

o 1D jednotky
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verze firmware

oznaceni ulice/pozemni komunikace, na které se jednotka nachdazi {popf. kfizujicich
ulic)

zasobnik vysilanych informaci (DENM, IVI1)

vizualizace stavu jednotlivych komponent systému

typ vozidla

kategorie vozidla

vybrané stavové informace o perifernich systémech vozidla (stav majaku)

O O 0O O O O

¢as posledniho spojeni
e Dale musi byt moZno prostfednictvim GUI vykonavat nasledujici funkce:
Aktivace/deaktivace jednotky
Aktivace/deaktivace funkce priorita IZS na konkrétni kfizovatce vybavené RSU
s pfipojenim k fadici SSZ (viz use case ISV)
o Nastaveni parametri sluzby PVD (umisténi s¢itacich profilG + doba agregace)

e Spréva uZivatel( — v GUI musi byt administraéni sekce, ktera bude obsahovat spravu
uZivatell, ktefi maji pfistup k jednotlivym funkcim a drovnim C-ITS back office. V této ¢asti je
moZné nastavovat pfistupova prava pro jednotlivé role i konkrétni uZivatele. Minimainé
budou definovény 2 role uZivatell:

o Administrdtor — s plnym pFistupem
o B&Zny uZivatel —s omezenym pfistupem
Detailni specifikace jednotlivych roli bude upfesnéna v priibéhu realizace.

5.1.1.9 Security modul

Hlavni funkci Security modulu je poskytovani kryptografickych sluZeb ostatnim modulém C-ITS BO,
zejména pro komunikaci s dai$imi systémy a komponentami v ramci architektury C-ROADS CZ. Jedna
se predevsim o podepisovani odchozich zprav v misté jejich vzniku, ovéfovani validity pfijatych zprav,
resp. elektronickych podpisti, Sifrovani a deifrovani uZivatelského obsahu (payioadu), sprava
certifikatd, zpracovéani CRL, CTL atp.

Security modul bude integrovan s PKI infrastrukturou C-ROADS CZ fungujici na technologii Teskalabs
SeaCat, a to zejména s Root CA, Enrolment CA a Authorization CA (viz kapitola 10.7).

Zgkladni predpokladem tohoto modulu je, Ze vedkeré operace s kryptografickym materidlem musi
probihat pouze v zabezpe¢eném hardwarovém zafizeni splfiujicim bezpeénostni vlastnosti Common
Criteria EAL 4+ (tzv. HSM), ¢imZ bude eliminovano riziko jejich kompromitace.

5.2 Popis dodavaného HW

Souddsti realizace systému C-ITS back office bude dodavka serverové technologie, na které budou
jednotlivé funkcionality C-ITS back office provozovany. Minimaini poZadavky na konfiguraci
dodavaného serveru jsou nasledujici:

e Osazeni jednim procesorem se 4 jadry s technologii hyper-threading
e Moinost budouciho rozsifeni o druhy procesor
e Operacni paméf min. 16 GB RAM
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HSM modul kompatibilni s TPM 1.2 (podporujici TLS 1.2) a PKCS #11, spliiujici Common
Criteria Certificate EAL4+ a FIPS 140-2 Level 3+. Minimalni vykonnost 500 podpist za vtefinu
algoritmem ECC P256.
Podpora minimalné nasledujicich kryptografickych algoritm( pro digitaIni podepisovani C-ITS
zprav:

o ECDSA_nistP256_with_SHA256

o ECDSA_brainpoolP256rl_with_SHA256

o ECDSA_brainpoolP385ri_with_SHA384

Datové tlozZisté 4TB RAID 6 s rychlosti disk 10 000 ot./min.

Operacni systém Windows Server 2016 nebo Linux Cent OS 7

VM Ware Server nebo kompatibilni

Véechny soucasti a moduly C-ITS back office budou pracovat na platformé plné kompatibilni s
Microsoft Windows nebo LINUX

Soucasti vnitfni logiky systému C-ITS back office budou pracovat na principech geografickych
informacnich systémi.

Geografickd lokalizace bude vramci C-ITS back office probihat ve vztahu k dodanému
mapovému podkladu.

Komponenty viech &asti uZivatelského rozhrani budou lokalizovany v éeském jazyce.
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6 Rozhraniv ramci dodavaného systému

6.1 I1: vozidlové jednotky ¢> jednotky na infrastruktufe / vozidlové
jednotky

Schéma nize zobrazuje architekturu umisténi a napojeni rozhrani 11 pro budovany C-ITS systemu.

Externf, integratai a

Vrstvy CITS -
Y bezpetnostai prvky DT2 G175 BRNO
H
Centrainf systémy PKI T 16
7
e 12013
Shér a pfedavani
informaci Pevné / mobiln{
sité
-+ 13
nfrastruktura
RVU
it
iR
Veaidio
(o)

Obrazek 28 Architektura umisténi a napojeni rozhrani i1

Komunikace mezi jednotkou na infrastruktuie a vozidlovou jednotkou je zékladnim principem C-ITS
systému. V ramci tohoto spojeni se periodicky obousmérn& vyméiuji informace o stavu prislusnych
jednotek pomoci mikrovinné technologie DSRC. Pro toto spojeni bylo celosvétové vyhrazeno
frekvenéni pasmo 5,9 GHz, ve kterém probihd radiova komunikace krétkého dosahu. Vyhodou této
technologie je jeji rychlost a spolehlivost, pfitemz vyména informaci mdze probihat aZ desetkrat za
vtefinu.

Komunikace mezi vozidlovymi jednotkami a jednotkami na infrastruktufe, popf. mezi dvéma
vozidiovymi jednotkami navzéjem, byla na mezinarodni drovni standardizovana. Pfislusny standard
v Evropé je oznatovan jako ITS-G5, vychazi ze standardu IEEE 802.11p a je definovén v normach ETSI.
Konkrétné jsou to:

e ETSI ES 202 663 — European profile standard for the physical and medium access control layer
of Intelligent Transport Systems operating in the 5 GHz frequency band

e ETSIEN 302 663 — Access layer specification for Intelligent Transport Systems operating in the
5 GHz frequency band

e ETSITS 102 637 — Vehicular Communications; Basic Set of Applications

Vtéchto predpisech jsou definovany i zékladni typy zprdv, které jsou v ramci standardu ITS-G5
generovany a posilany. Jsou to:

e Cooperative Awareness Message (CAM)
Zpravy CAM jsou generovany a odesilany periodicky aZ 10x za sekundu dle okolnich
podminek. Poskytuji zdkladni informace o zafizeni, které je vygenerovalo (OBU jednotka).
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Obsahuji hlaseni o pfitomnosti, poloze, teploté a provoznim stavu pFislusného zafizeni.
Struktura zpravy CAM je zndzornéna na nasledujicim obrazku.
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Obrézek 29 Struktura.zpravy CAM

Zpravy CAM jsou mimo jiné vyuZivany pro vypotty dojezdovych dob, zdrienti, pramérnych
rychlosti apod. vrdmci sluzby Probe vehicle data. Vidy prvni CAM zprava, kterou RSU
jednotka obdrzi od konkrétni OBU jednotky, je zarovei pfeposlana do C-ITS back office.
Vsechny dal3i obdriené CAM zprévy jsou zpracovavény na Grovni RSU jednotky, kde se data
agreguji dle virtudinich detektor. Do C-ITS serveru u? jsou nisledné odesilana agregovand
data o provozu v oblasti dosahu pFisiusné RSU jednotky. Zpravy CAM pfijimaji také ostatni
OBU jednotky v okoif ,vysilajici jednotky“. Specifikace zpravy CAM je detailné popsana
v pfedpisu ETS/ TS 102 637-2 Specification of Cooperative Awareness Basic Service. Jednotlivé
atributy zprdvy CAM jsou popsany ve standardu ETS/ TS 102 894-2 Applications and facilities
layer common data dictionary.

Decentralized Environmental Notification Message (DENM)

Zpravy DENM jsou generovany pouze v pfipadé vyskytu n&jaké udalosti, jejich odeslani tedy
musi pfechdzet néjaky spoustét. Pomoci DENM zprav se tedy pfendaseji informace o
mimofadnych udélostech, jako je prace na silnici, dopravni nehoda, kluzka vozovka, jizda
v protisméru &i jiny typ prekazky. Zprdva miaze byt generovana v C-ITS back office, popt.
pfimo v OBU jednotce. RSU jednotky zpravy DENM pouze pfeposilaji do vozidel ve svém
dosahu ¢&i naopak do C-ITS back office dle typu udélosti. Struktura DENM zpravy je
zndzornéna na nasiedujicim obrazku.
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Obrazek 30 Struktura zpravy DENM

Zpravy DENM jsou vysilany periodicky, dokud je pfisluna udalost platna. K preruieni vysilani
dojde bud' v pfipadé, Ze vyprii jeji pfednastavena doba platnosti, nebo prislusna C-ITS
jednotka vySle specidlni DENM zpravu, ktera zrusi platnost dotyéné uddlosti. Specifikace
zprdvy DENM je detailné popséna ve standardu ETSI TS 102 637-3 Specification of
Decentralized Environmental Notification Basic Service. Jednotlivé atributy zpravy DENM jsou
popsany ve standardu ETS/ TS 102 894-2 Applications and facilities layer common data
dictionary.

In-Vehicle Information (1V1)

Zpravy IVI obecné slouZi primarné pro prenos informaci o statickych a dynamickych
dopravnich symbolech, napf. dopravni symboly na portéalech liniového Fizeni dopravy (LRD),
informacnich portalech (ZPI/PDZ) a zafizenich pro provozni informace {(ZP1), do vozidla nebo
do HMI zafizeni. IVl zprava je generovana pfimo v C-ITS back office a je nasledné odesldna do
prislusné RSU jednotky v blizkosti danych portald. RSU jednotky dale zpravu IVI pieposilaji do
vozidel ve svém dosahu. Struktura IVl zpravy je znazornéna na nésledujicim obrézku.
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Obrazek 31 Struktura zpréavy IVI
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IVl zprava neslouZi pouze pro prenos zobrazovanych dopravnich symboll, ale také
dopliikovych textd (informaéni portaly ZPI/PDZ). Ziskané informace jsou nésledné HMi
zafizenim ve vozidle vhodné prezentovany fidi¢i dle knihovny dopravnich symbold a
typického rozloZeni dopravnich znaéeni na portélech. Zprava VI je periodicky vysildna aZ do
vyprieni doby jeji pfednastavené platnosti, nebo do doby, nei pfislu§na RSU jednotka vysle
specidlni IVl zpravu, ktera zrusi platnost danych vysilanych dopravnich informaci. Specifikace
VI zpravy je detailné popsdna vnormé ISO/TS 19321 Intelligent transport systems —
Cooperative ITS — Dictionary of in-vehicle information (IVI) data structure. Pro kédovéni
jednotlivych dopravnich symboléi bude primarné pouZita knihovna definovdna v normé
ISO/TS 14823 Traffic and travel information - Messages via media independent stationary
dissemination systems - Graphic data dictionary for pre-trip and in-trip information
dissemination systems. Tento katalog zahrnuje bézné dopravni symboly, jejich &iselny kéd a
dopliujici informace.

Signal Phase and Timing Message (SPAT)

Zprévy SPAT slouZi k poskytovani informaci o signalnim cyklu svételného signaliza&niho
zafizeni (SSZ) na kfizovatkach. Tento cyklus uréuje pofadi a délku jednotlivych signélnich dob.
SPAT je generovana v jednotce RSU na zakladé informaci z fadice SSZ. Jedna tato zprava
miiZe obsahovat informace o signalnim cyklu jedné nebo o vice k¥izovatek zaroveri. Po pifjmu
zpravy SPAT vozidlovou jednotkou OBU je tato zprava zpracovavéna dohromady se zpravou
MAP (viz daldi typ zprav), &im? je stanoven stav svételné signalizace pro kaidy segment
komunikace (jednotlivé jizdni pruhy). Na zakladé téchto informaci miZe OBU jednotka ve
vozidle informovat fidice o doporugené rychlosti, varovat pfed prijezdem kfizovatky na

signal ,stdj“ nebo zajistit plynuly préjezd kfizovatkou.
Zpravy SPAT jsou standardizovany dokumentem SAE 12735 a ISO/TS 19091.
Map Data (MAP)

Zpravy MAP siouZi k poskytovani informaci o topologii a geometrii kfizovatkovych tsek z
jednotek RSU do vozidel nebo do mobilnich zatizeni. Jedna zprava MAP miiZe obsahovat
informace o geometrii jedné, ale i vice kiijovatek. Po pfijmu zprdavy MAP vozidlovou
jednotkou OBU je tato zprava zpracovavana dohromady se zpravou SPAT, &im3 je stanoven
stav svételné signalizace pro kazdy segment kfizovatky (jednotlivé jizdni pruhy).

Specifikace zpravy MAP je popsana v dokumentu ISO/TS 19091.
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6.2 12: C-ITS back-office ¢€> C-ITS jednotky na infrastrukture
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Obrazek 32 Architektura systému v¢. rozhrani 12

Toto rozhrani bude FeSeno nékolika nezavislymi datovymi streamy zajistujici rGzné funkéni
poZadavky. V rdmci tohoto rozhrani bude dochazet k vymeéné téchto dat:

e Viastni dopravni informace (C-ITS zpravy — CAM, DENM, IVI). Tato komunikace bude probthat
obéma sméry.
e 7 C-ITS BO na RSU jednotky budou zasilany pozadavky na nastaveni jednotek. Bude se jednat
minimalné o tyto innosti:
o Aktivace/deaktivace konkrétniho RSU
o Nastaveni detekénich zén v rdmci preference 1ZS
o Aktivace/deaktivace sluzby ,priorita 1ZS“ na konkrétnim RSU
o Nastaveni parametrl agregace vramci sluzby PVD (umisténi scitacich profilGd +
parametry kratkodobého a dlouhodobého sbéru dat)
e 7 RSU jednotek na C-ITS BO budou pravidelné zasilany:
o Stavové informace o RSU a jejich jednotlivych komponentdch
o Agregovana data ze sluzby PVD
o Jednotlivd CAM data pro vypocet dojezdovych dob

Pro vyménu téchto dat mezi RSU a C-ITS BO navrhne Dodavatel komunikacni protokol, ktery prediozi
Zadavateli ke schvaleni. V okamZiku preddni dila (ukonéeni Etapy 1) se tento protokol stdvd soucasti
dodavaného systému. Zadavatel tim ziska moZnost nakladat s timto protokolem, jakoZto technickou
specifikaci, dle vlastniho uvaZeni a bez potieby daliiho schvaleni Dodavatele.

Na fyzické vrstvé bude toto rozhrani vyuZivat optické nebo metalické sité v majetku BKOM, nebot do
stejné sité jsou napojeny SSZ, na jejichz konstrukcich jsou RSU jednotky zpravidla umistény. V zasadé
lze pro pienos dat kromé stavajicich optickych a metalickych kabel vyuZzit i mobilni sit LTE.
Podrobnéjsi informace o datové konektivité jednotlivych RSU lokalit jsou pfedmétem Pfilohy €. 2.2.
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6.3 13: C-ITS back-office <> C-ITS vozidlové jednotky
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Pro ucely tohoto projektu budou pro toto rozhrani vyuiity stejné typy protokoll jako pro komunikaci
mezi RSU a back office {viz rozhrani |2 — kapitola 6.2).

6.4 16: C-ITS back office <> Integracni platforma
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Toto rozhrani bude na stran& C-ITS back office pfipraveno na zikladé specifikaci pfedanych
Zadavatelem Dodavateli. Bude se jednat o specifikace pfipravené v ramci projektu C-ROADS CZ. Ptes
toto rozhrani budou do C-ITS BO pfedavény dopravni informace (zprévy DENM a V1), které budou
v modulu ZD! déle zpracovavéany. Naopak C-ITS zpravy pfijaté z C-ITS jednotek a generované v ZDI
modulu budou pies toto rozhrani pfeddvané dale do IP. Specifikace rozhrani budou predany
Dodavateli pfed zahajenim realizace této dodavky. Samotna integrace prob&hne dodatené po
zprovoznéni integraéni platformy konsorciem projektu C-ROADS CZ.
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6.5 17: C-ITS back office > DIC Brno
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C-ITS back office bude pfipraven na budouci obousmérnou vyménu dat s DIC Brno ve formatu DATEX
Il. Z DIC Brno budou do C-ITS BO pfedavany minimalné tato data:

e Dopravni udélosti (napf. prace na silnici, nehody, uzavirky, mimofadné udalosti)
e Data o dojezdovych dobach

7 C-ITS BO budou do DIC Brno pfedavany ve formatu DATEX il tyto informace:

e Dopravni udalosti (napf. prace na silnici, nehody, mimofadné udalosti)
¢ Vypottené dojezdové doby
e Agregovana CAM data (intenzity, primérné rychlosti atd.)

Samotné zprovoznéni komunikace mezi DIC Brno a C-ITS BO maze byt realizovéno v pribéhu dodavky
nebo v priib&hu zaruéni doby na zdkladé vyzvy Zadavatele. V takovém ptipadé je Dodavate! povinen
v soutinnosti se Zadavatelem provést na C-ITS BO nezbytné kroky pro zprovoznéni komunikace s DIC
Brno a integraci nové pfijimanych dat.
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6.6 18: C-ITS vozidlové jednotky <> vozidiové systémy/HM!
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Toto rozhrani zajistuje propojeni OBU / RVU jednotky s externimi vozidlovymi prvky (t&mito prvky
mohou byt pfidavné senzory, sbérnice vozidel, Fidici systémy vozidlovych nastaveb / externich prvka,
HMI pro zobrazeni ITS zprév atd.) pro dcely detekce stavii / jevii potfebnych pro generovani ITS zprav
(CAM, DENM), popf. jejich prezentaci Fiditi. Toto rozhrani neni Zadavatelem definovano a
pfedpokladd se, ze Dodavatel jej vydefinuje individuainé dle parametrt konkrétni implementace (typ
vozidla, potiebny rozsah sledovanych parametri). Pro vylitani stavovych informaci z vozidla se
standardné pouZiva rozhrani CAN (v pfipadé nakladnich vozidel OBD it), dale lze nékteré parametry
vycitat prostfednictvim standardnich digitalnich & analogchh vstupd.

Propojeni C-ITS jednotky s HMI se predpoklada prostfednictvim WiFi nebo Bluetooth.
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Toto rozhrani zajistuje propojeni mezi RSU jednotkami a fadici SSZ v dané lokalité. Z fadi¢e SSZ jsou
na RSU predavany stavy signainich skupin jako vstupy pro tvorbu aktudinich SPAT zprav. Opacnym
smérem putuji pozadavky z vozidel 1ZS na prioritni prijezd kfizovatkou (viz use case ISV — priorita
1ZS). Toto rozhrani neni Zadavatelem definovdano a Dodavatel jej vydefinuje individudlné dle
parametr( konkrétni implementace.

6.8 110: C-ITS back office € PKI infrastruktura
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jednd se o rozhrani mezi Security modulem C-ITS back office a externim PK! infrastrukturou
budovanou konsorciem projektu C-ROADS CZ (tj. Root CA, Enrolment CA, Authoriztion CA) pracujici
na technologii TeskaLabs SeaCat. V ramci tohoto rozhrani budou distribucvany mj. vefejné kli¢e C-ITS
komponent, certifikdty a dalsi data potiebna pro funkénost PKI infratruktury (napf. CRL, CTL). Spojeni
s PKI infrastrukturou bude realizovano v soucinnosti s konsorciem projektu C-ROADS CZ formou
instalace bezpeénostni brany (Teskalabs SeaCat Gateway) do demilitarizované zény C-ITS back office
{Security modul). Veskerd komunikace a formaty certifikat budou v souladu pFislu§nymi normami
(ETSI TS 102 940, ETSI TS 102 941 v1.2.1, ETSI TS 103 097 v1.3.1). Samotna integrace prob&hne po
zprovoznéni PK! infrastruktury konsorciem projektu C-ROADS CZ. Dodavatel je povinen zajistit
soucinnost pfi této implementaci. Zadavatel zajisti, aby konsorcium C-ROADS CZ poskytlo Dodavateli
soucinnosti pfi této implementaci.




7 C-ITS jednotky na infrastruktufe

Tato kapitola popisuje funkéni a technické pozadavky na RSU (Roadside Unit) jednotek pro potieby
nasazovani C-ITS systému na Gzemi mésta Brna. Tyto poZadavky vychézeji z obecnych poadavk
definovanych v dokumentu Specifikace systému - Release 1.0, ktery byl vytvofen v ramci projektu C-
ROADS CZ, dale z pozadavkil mezinarodni C-ROADS Platformy (Roadside ITS G5 System Profile) a dale
byl tento seznam doplInén o konkrétni poZadavky na této pilotni lokalité.

Architektura umisténi a napojeni jednotek RSU do systém C-ITS budovaném v ramci projektu C-
ROADS CZ je uvedeno v obréazku nize.
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Obrézek 39 Architektura umisténi a napojeni RSU jednotek

Jednotka RSU (Roadside Unit) je prvkem umisténym mezi C-ITS back office a mobilnim zafizenim
v terénu (RVU/OBU ve vozidlech). Jednotka RSU pfijima a odesila data z/do C-ITS back office a také
z/do vozidel. Dale maze byt RSU jednotka pfipojena k fadii SSZ, pijimat z n&j data a na zakladé nich
vytvéiet C-ITS zpravy. Néktera data se v jednotce RSU rovnou zpracovavaji, popf. ukladaji predtim,
neZ jsou odesildna déle. Jednotka RSU se instaluje na existujici vybaveni mistnich komunikaci,
konkrétné na sloupy a vyloiniky SSZ, v né&kterych ptipadech i na jiné mechanické konstrukce.
Jednotka RSU komunikuje s projizdéjicimi vozidly pomoci standardu ITS-G5, ktery je definovén ve
smérnici £TSI EN 302 663. Jednotka RSU musi byt schopna zpravy odesilané a pfijaté z vozidel
zakédovat a dekédovat v souladu se standardem ITS-G5 . Pfenos dat mezi RSU a C-ITS back office
bude zajistén pomoci stavajici infrastruktury elektronickych komunikaci (viz kapitola 6.2).

Jednotka RSU musi mit implementovéany SW vrstvy v souladu se standardy ETSI (ITS access
technology layer, ITS network & transport layer, ITS facility layer, ITS application layer), pfi¢emi
aplika¢ni vrstva musi obsahovat aplikace zajistujici provoz pozadovanych sluzeb.
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7.1 Funkcni pozadavky

711

713

Pozadavky na provoz RSU

Jednotka RSU je klientem a C-ITS back office je serverem.

RSU musi byt schopna detekovat pferu$ené spojeni.

V pfipadé pferuseni spojeni mezi RSU a BO se iniciator (RSU) pokusi znovu navazat spojeni.
Pokud dojde k pferudeni spojeni mezi RSU jednotkou a C-ITS back office, musi RSU jednotka
uchovévat data z dlouhodobého séitani po dobu minimainé 3 dndg.

RSU musi odeslat nashromaidéna CAM data (dlouhodobd) v pfipadé opé&tovného navazani
spojeni. Zaroveri je tfeba zabranit pretiZeni komunikaéniho kanaiu napt. v pfipadé, kdy se
prerusi spojeni mezi C-ITS back office a viemi RSU jednotkami, a to je nasledné znovu
navazdno.

RSU musi zaznamendvat Udaje o pferusenych spojenich a vyfazenych datech.

Sprava certifikdt( a klicG pro komunikaci a navazné kryptografické procesy — RSU musi
umoziovat implementaci Public Key Infrastructure (PKI) mechanismd (viz kapitola 10.7)
Autodiagnostika — jednotka musi byr schopna detekovat poruchové stavy

RSU musi umoziiovat vzdalené sledovani provozniho stavu

PoZadavky na nastaveni jednotky RSU

Cas na viech jednotkach RSU musi byt synchronizovan viic¢i spoleénému referenénimu éasu
poskytnutému z C-ITS back office (NTP) nebo z GNSS signalu.
Viechny jednotky RSU museji byt vzdélené konfigurovatelné z C-ITS back office véetné
updatu firmwaru.
Z C-ITS back office musi byt moZnost nastaveni parametrd jednotlivych sluzeb:

o Délka agregace zprav CAM

o Detekéni oblasti pro sluzbu PVD

o Oblasti pro vypocet informovani fidi¢i o dojezdovych dobach

o Aktivace/deaktivace scénafe ,Priorita na SSZ“ pro vozidla 1ZS
Obsah zpravy MAP musi byt nastavitelny z C-ITS back office nebo z fadi¢e SSZ.

PoZzadavky na rozhrani jednotky RSU

Jednotka RSU musi komunikovat s jednotkami OBU/RVU pomoci ITS-G5 komunikace
definované v pfedpisu ETSI EN 302 663

Jednotka RSU musi byt schopna Sifrovat/degifrovat ITS-G5 zpravy pomoci protokolu Geo
Network (GN) definovaného v ptedpisech ETSI EN 302 636 1, 2, 3, 4, 6.

Jednotka RSU musi byt schopna $ifrovat/desifrovat ITS-G5 zprdvy pomoci protokolu Basic
Transport Protocol (BTP) definovaného v pfedpisu ETSI EN 302 636 5.

Podoba komunikacnich rozhrani na dal3i prvky C-ITS systému je popsana v ramci kap. 6.

7.1.4 PoZadavky na zpracovani dat RSU

Zpravy CAM:
o Jednotka RSU musi byt  schopna Sifrovat/desifrovat, elektronicky
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podepisovat/ovéiovat podpis a pfijimat/odesilat CAM pakety z/do jednotek
OBU/RVU.

o Jednotka RSU musi byt schopna odesilat informace o provozu (agregovand CAM
data) do C-ITS back office. Jednotka musi pfijmout CAM zpravu z kazdého vozidla v
radiovém dosahu a# 10x za sekundu.

o Jednotka RSU musi byt schopna zpracovat CAM zprdvy, které byly' pfijaty z OBU/RVU
jednotek, do formy agregovanych CAM dat.

o Parametry agregace dat CAM museji byt nastavitelné z C-ITS back office.

o Jednotka RSU musi byt schopna preposlat pfijetou CAM zpravu z projizdéjicich
vozidel do C-ITS back office

o Jednotka RSU musi byt schopna pfijmout specidlni typ CAM zpravy z vozidel 12S

Z4dajicich o prioritu na SSZ. Jednotka musi na zékladé této informace odeslat pokyn
do fadice SSZ.
e Zpravy DENM
o Jednotka RSU musi byt schopna Sifrovat/desifrovat,  elektronicky
podepisovat/ovéfovat podpis a odesilat/pfijimat DENM pakety pomoci protokolu
Geo Broadcast Mode z/do jednotek OBU/RVU definovaném v predpisu ETSI 103301.
o Jednotka RSU musi byt schopna preposlat viechny pfijaté DENM zpravy
z projizdéjicich vozidel do C-ITS back office. ’
o Jednotka RSU musi byt schopna pfijmout DENM zpréavu z C-ITS back office a p¥poslat
jivozidlim prostiednictvim standardu ITS-G5.
e Zpravy Vi
o Jednotka RSU musi byt schopna &ifrovat/dedifrovat a elektronicky
podepisovat/ovéfovat podpis zpravy IV
o Jednotka RSU musi byt schopna pfijmout obsah zpravy IVl z C-ITS back office
o Jednotka RSU musi byt schopna odeslat zpravy IVl do jednotek OBU/RVU ve
vozidlech
e Zpravy SPAT
o Jednotka RSU musi byt schopna Sifrovat/dedifrovat,  elektronicky
podepisovat/ovérovat podpis zpravy SPAT
o Jednotka RSU musi byt schopna pfijmout data o stavu jednotlivych signalnich skupin
z fadice SSZ a vygenerovat odpovidajici zpravu SPAT
o Jednotka RSU musi byt schopna odeslat zpravy SPAT do jednotek OBU/RVU ve
vozidlech
e Zpravy MAP
o Jednotka RSU musi byt schopna Sifrovat/desifrovat,  elektronicky
podepisovat/ovérovat podpis zpravy MAP
o Jednotka RSU musi byt schopna odeslat zprdvy MAP do jednotek OBU/RVU ve
vozidlech

7.2 Technické poZadavky

RSU jednotka musi spliiovat nasledujici technické poZzadavky:

® modul pro radiovou komunikaci ITS-G5 (5855 MHz a7 5925 MHz) umoZiujici soubé?nou
kornunikaci na dvou kanaiech (,Duai concurrent channel operation”)
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anténni systém tvofeny smérovymi nebo/a viesmérovymi anténami pro dudlni vysilani /
pfijimani C-ITS zprav o minimalnim zisku 12dBi pracujici v pdsmu 5,9 GHz (ITS-G5) splfiujici
standard ETSI 302 571 a zajidtujici dostate¢né pokryti zajmového uzemi radiovym signalem
v pasmu ITS-G5

GNSS pfijimaé pro uréeni pfesné polohy a ¢asu v&. antény

komunikaéni modul pro Ethernet pfipojeni do sité C-ITS back office a rfadite/fadict SSZ
dostateény vypocetni vykon a interni pamét pro autonomni provoz RSU

LED indikujici stav zafizeni ‘

napéjeni 12 — 24VDC nebo 230V, kde bézna spotieba RSU jednotky bude max. 30 W

vhodné datové uloZisté, min. 4GB (napf. uSD pamétova karta)

dostateénd droveri kryti proti vnéj$im vlivim — min. IP54

provozni teplota min. v rozsahu -30°C aZ +65°C

provedeni pro instalaci na pfedem definované misto (sloup nebo vyloinik S5Z, pop¥. VO)
Hardware Security Module (HSM), kompatibilni s TPM 1.2 (podporujici TLS 1.2) a PKCS #11,
splfiujiciCommon Criteria Certificate EAL4+ pro zvyseni fyzické bezpetnost RSU (napf. aby se
zabranilo duplicité totoZnosti RSU tim, ?e dojde ke kompromitovéni kryptografického
materialu ulozeného na RSU)

licence softwarového fe$eni pro RSU jednotky tj. ITS software stack pro provoz C-ITS aplikaci
v&. pfenosu C-ITS zprav a SW aplikace umozZiiujici nasazeni logiky zpracovani C-ITS zprav a
vzdalenou spravu ITS jednotek dle této ZD

Technické poZadavky na bezpecnost

Ve vazbé na budouci implementaci PKI infrastruktury (kap. 10.7) musi jednotky spliiovat urcité
pozadavky. Tyto poZadavky vychazeji z nutnosti instalace prvku PKI infrastruktury (SeaCat Client) do
RSU jednotky. Jednd se o SW knihovnu zajiStujici potfebné operace pro spravnou funkinost PKI
systému (distribuce kli&a, aktualizace TLM, CRL apod.) Pro integraci tohoto prvku jsou na RSU kladeny
nasiedujici pozadavky:

Operaéni systém — podpora jednoho z ndsledujicich:

Android 5.0+
iOS 6.0+

Linux

Apple Mac OS X
Windows 8.1+
FreeBSD

Klient PK! bude samostatny proces na urovni operatniho systému nebo C knihovna integrovand
pfimo do aplikace RSU jednotky.

Minimalni pozadavky na HW u RSU jednotky, které musi byt spinény (spojené s integraci PKI):

CPU (1 jadro) — jedno z nasledujicich:
o x86 (32bit)
o x86-64 (64bit)
o ARM v, v7, v8s MMU
o MIPS (32bit a 64bit)
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o Pamatf

o 200kb
e Diskové UlozZisté
o 2Mb

e Sitové rozhrani
o IPv4 nebo IPv6 pres Ethernet, LTE
o Sériova linka (nap¥. RS232) nebo USB

Podpora minimalné nasledujicich kryptografickych algoritmi pro digitaini podepisovani C-ITS zprav:

] ECDSA_nistP256_with_SHA256
. ECDSA_brainpoolP256r]_with_SHA256
o ECDSA_ brainpoolP384rl _with SHA384

7.2.2  Umisténi RSU jednotek na infrastrukturu

V tabulce niZe je uveden seznam lokalit pro umisténi koncovych zafizeni RSU. Podrobny popis RSU
lokalit v€. datové konektivity, konkrétni popis preferovaného sloupu/vyloiniku atd. je uveden
v Pfiloze €. 2.2.

1 1.24 Riviera (pfechod) SZ
2 2.04 Videriska x Jihlavska SSZ
3 2.06 Kfizova x Pofii SSz
4 2.09 Jihlavska x Bite3ska (rampa) SSZ
5 2.18 Pofiéi x Her$picka SSz
6 2.20 Videriska x Vojtova Ssz
7 2.30 Videriska x Celni (pFejezd) SSz
8 2.32 Her3picka x areal CTP SSz
9 2.33 Her3pickd x Jihlavska SSz
10 2.37 Her3picka x Bidlaky SSZ
11 2.38 Svaind x Jihlavska Ssz
12 2.40 Videriskd x Business Park SSz
13 3.18 Hnévkovského x Sokolova Ssz
14 3.19 Hnévkovského x Kastanova SSz
15 3.21 Cernovické nab. x Cernovicka Y4
16 4.16 ledovnicka x Novolidefiska SSz
17 4.23 Trini x Hladikova SSz
18 425 Cernovickd x rampa Olomouc. SSz
19 4.26 Cernovicka rampa x Olomouck4 SSz
20 445 Ostravskd x Olomoucka SSZ
21 5.08 Svatoplukova xBubeni€kova SSsz
22 7.69 KfiZzikova x Sportovni SSZ-vO
23 8.12 Hradeckd x Krélovopolskd SSZ
24 (ggi) Veslarska x Knini¢ska SSz
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' i Nazev fokalit = Typ lokality
8.36 Zabovieska rampa x Korejska Y4
26 Bod 32 Zabovieska x Kninigska VO
27 Bod 33 Porgesova — MUK portal
28 Bod 34 Porgesova — Lesna portal
29 Bod 35 Zvonatka x Dornych \'/e}
30 Bod 36 Ostravska x Ripské (rampa) VO
31 Bod 37 Bite&ska x Jemelkova VO — portal

Tabulka 27 Po¥adované umisténi stacionarnich bod RSU

Vysvétlivky — Typ lokality:

SSZ
S$SZz-VO

VO

portal

VO — portal

Jednotka RSU bude propojena s kfizovatkovym fadi¢em a bude umisténa na
vybraném sloupu/vyloZniku SSZ.

Jednotka RSU bude propojena s kfizovatkovym fadi¢em, ale bude umisténa
na sloupu VO.

Jednotka RSU bude umisté&na na sloupu VO (ve spravé TSB), ze kterého bude
souasné napéjena (v kombinaci sakumuldtorem). Datové spojeni bude
zaji$téno prostfednictvim mobilni sité.

Jednotka RSU bude umisténa na portélu nad komunikaci (ve spravé RSD), ze
kterého bude soucasné napédjena (v kombinaci s akumuldtorem). Datové
spojeni bude zaji$téno prostiednictvim mobilni sité.

Jednotka RSU bude umisténa na sloupu VO (ve spravé TSB), ze kterého bude
soucasné napéjena (resp. baterie). Pokud nebude moiné umisténi na sloup
VO, bude jednotka RSU umisténa na portalu nad komunikaci (ve spravé RSD),
a ze sloupu VO bude pfivedeno napéjeni. Datové spojeni bude zajisténo
prostiednictvim mobilni sité.

Lokality byly vybrany s ohledem na jejich polohu, strategické potieby a dopravni funkce poZadované
Zadavatelem a prostorové a technické moZznosti konkrétnich k¥izovatek. Podrobnéj$i informace o
jednotlivych lokalitach jsou uvedeny v Pfiloze €. 2.2.

Jednotka RSU bude na vétsiné lokalit pfipojena na ¥adi¢ SSZ. V takovém pfipadé bude pfipojena
prostfednictvim ethernetu a bude vy¢itat z fadice data o stavech jednotlivych signalnich skupin. Pro
zajiéténi spoluprace jednotky RSU s Fadicem muze byt takovy Fadi€ v ramci této dodavky upraven.
V takovém pfipadé je nutné, aby Dodavatel zahrnul naklady s tim spojené do prislusnych poloZek
,Dodavka a osazeni RSU jednotky” na jednotlivé lokality v ramci polozkového rozpoctu (Pfiloha .

2.1).

RSU budou umist&ny v boxu s drovni kryti min. IP 54. Antény budou umistény na RSU boxu nebo na
vyloiniku pro anténni systém uzplsobeny pro instalaci na danou lokalitu (nerezové provedeni,
vedeni kabeldze max. do 6m). Soulasti dodavky jednotlivych RSU bude také pfiluina kabelaz,
chranitky, prichodky a elektroinstalaéni material.
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Obrazek 40 Lokality rozmisténi RSy jednotek, (zdroj mapového podkladu: Google)

Napdjeni RSU na lokalitdch VO nenj dostupné 24hod. denné (resp. ve dne, kdy je VO osvétleni
Vypnuté). Proto bude na téchto lokalitach kroma vlastni jednotky Rsy umistén také akumulstorovy
zdroj napéjeni. Tento zdroj, nachazejici se na mechanické konstrukci nebo u paty mechanické
konstrukce (sloupu) v plechoveé zamykatelné skfini s dostateénym elektrickym krytim, zajisti napajeni
RSU po dobu, kdy nebude k dispozici napajeni vo.,
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8 C-ITS vozidlové jednotky

Soucasti dodavky jsou také C-ITS jednotky umisténé ve vozidlech. Jednotky jsou rozdéleny na RVU
(Road-Vehicle Unit), tj. jednotky umisténé v pracovnich vozidiech Zadavatele, popf. ve vozidle HZS.
Tato vozidla pfimo generuji nékteré z vy3e uvedenych use cases. Druhy typ jednotek, tzv. OBU (On-
Board Unit), je umistén v osobnich a dodavkovych vozidlech Zadavatele a slouzi jako testovaci vozidla
pro ovéfeni funkénosti systému a jednotlivych sluZeb. V ramci tohoto projektu jsou OBU a RVU
funk&n& prakticky totoiné, svyjimkou jednotky RVU do vozidla HZS, ktera ma nékolik specifik
(preference na SSZ, nepfitomnost HMI atd.)

Architektura umisténi a napojeni RVU a OBU jednotek systému C-ITS budovaném v ramci projektu C-
ROADS CZ je uvedena na obrazku nize.

£xterni, integradni a

Vrstvy C-ATS . . DT2 C-ITSBRNO
bezpelnostni pryky
P
Centralni systémy PKi = 16
7
DIC Brno $ C-iTSBO

Shér a pfeddvani

informaci Pevné / mobilni
sité

i |2 - 13

infrastruktura RSU

+u

QB
8
vozidiove T8 [Toa Q| sty |} censoy |

vozidio

T | I |

Obrazek 41 Architektura umisténi a napojeni vozidlovych jednotek (OBU/RVU)

Zadavatel uréil seznam vozidel, které budou v ramci dodévky vybaveny C-ITS jednotkami. Pfima
datova konektivita do C-ITS back office bude Fedena pfipojenim k dedikované APN privatni sité
Zadavatele. SIM karty a konkrétni pFistupy k serverim budou poskytnuty Zadavatelem Dodavateli.

V ramci tohoto projektu bude vybaveno 6 pracovnich vozidel Zadavatele a 1 vozidlo HZS jednotkami
RVU a dale budou 4 vozidla vybavena OBU jednotkou.

1. | Skoda Citigo | 1BA 1298 OBU
2. | Fiat Doblo 6B6 8923 2009 | pick-up OBU
b. Fiat Ducato |7B43764 | 2010 | dodévkovy OBU




1BT 8280
1Bl 6961
1Bl 6962

Fiat Ducato 2017 dodévkovy

4.
Mercedes-Benz
B Mercedes-Benz
Arego
u Mercedes-Benz
u Mercedes-Benz

Mercedes-Benz 9B9 7672 | 2014 |sypa¢/cistic kanalizace
Sprinter |9B47235 | 2013 hasi¢sky viiz
Tabulka 28 Umisténi a pocet mobilnich C-ITS jednotek

2015 | odtahovy

2015 odtahovy

1BI 6963 2015 | odtahovy

7B4 1643
1BT 2431

sypal/sklapéc¢

popsaneé C-ITS sluzby.

8.1 Funkéni poZadavky na RVU/OBU jednotky

81.1 PoZadavky na provoz RVU/OBU:

¢ Jednotka RVU/OBU je klientem a C-ITS back office je serverem

* RVU/OBU musi byt schopna detekovat pferusené spojeni mezi jednotkou a BO.

® V pfipadé prerugeni spojeni mezi jednotkou a BO se inicitor (RVU/OBU) pokusi znovu
navdzat spojeni

*  RVU/OBU musi zaznamendvat tidaje o pierusenych spojenich a vyFazenych datech

* RVU/OBU jednotka musi umoifiovat implementaci Public Key Infrastructure (PK1)
mechanismd - sprava certifikatd a klica pro komun'ikaci a navazné kryptografické procesy (viz
kapitola 10.7)

* RVU/OBU jednotka musi umoziiovat detekci poruchovych stavg (autodiagnostika)

8.1.2 PoZadavky na nastaveni jednotky RVU/OBU:

Casu poskytnutémy z C-ITS back office (NTP) nebo z GNSS signdlu.
® Vsechny jednotky RVU/OBU musi byt vzdalens konfigurovatelné z C-ITS back office veetné
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updatu firmwaru.
e RVU/OBU jednotka musi byt schopna aktivace tzv. koexistenéniho médu (viz kapitola 4.11.5)
e RVU/OBU jednotka musi umoZiiovat uloZeni az 16 poloh mytnych bran do paméti jednotky
pro uéely tzv. koexisten¢niho médu (viz kapitola 4.11.5)

8.1.3 PoZadavky na rozhrani jednotky RVU/OBU:

o Jednotka RVU/OBU musi komunikovat s jednotkami OBU/RVU/RSU pomoci ITS-G5
komunikace definované v pfedpisu ETSI EN 302 663.

e Jednotka RVU/OBU musi byt schopna zaifrovat/desifrovat ITS-G5 zpravy pomoci protokolu
Geo Network (GN) definovaného v ptedpisech ETSI EN 302636 1, 2, 3, 4, 6.

e Jednotka RVU/OBU musi byt schopna zasifrovat/desifrovat iTS-G5 zpravy pomoci protokolu
Basic Transport Protocol {BTP) definovaného v pfedpisu ETSI EN 302 636 5.

¢ Jednotka RVU/OBU musi komunikovat s C-ITS back office prostfednictvim siti mobilnich
opratori

e Jednotka RVU ve vozidle HZS musi automaticky vy¢itat stav majaku

e Jednotka RVU v odtahovych vozidlech Zadavatele musi automaticky vycitat stav majaku

Podoba komunika&nich rozhrani na dal$i prvky C-ITS systému je popséna v ramci kap. 6.

8.1.4 Po%adavky na zpracovani dat RVU/OBU:

o Zpravy CAM:

o Jednotka RVU/OBU musi byt schopna Sifrovat/desifrovat, podepisovat/ovéfovat
podpis a pfijimat/odesilat CAM pakety z/do jednotek OBU/RVU/RSU.

o Jednotka RVU/OBU musi byt schopna na zakladé CAM zpravy zRSU aktivovat
koexistenéni méd v ochrannych zonach mytnych bran (viz kapitola 4.11.5)

o Jednotka RVU ve vozidle HZS musi byt schopna vyslat CAM zpravu smérem k RSU
propojené s fadi¢em SSZ Zadajici o preferenci prlijezdu kfiZovatkou (use case EVA —
preference)

e Zpravy DENM

o Jednotka RVU/OBU musi byt schopna Sifrovat/desifrovat, podepisovat/ovéfovat
podpis a odesilat/pfijimat DENM pakety pomoci protokolu Geo Broadcast Mode z/do
jednotek OBU/RVU/RSU definovaném v pfedpisu ETSI 103 301..

o Jednotka RVU/OBU musi byt schopna pfijimat DENM zpravy z C-ITS back office a
vysilat je prostfednictvim ITS-G5.

o Jednotka RVU/OBU musi byt schopna vytvofit DENM zpravy na zékladé manuainiho
vytvoreni udalosti pfes HMI a vysilat je prostiednictvim ITS-G5.

o Jednotka RVU ve vozidle HZS musi byt schopna vytvofit DENM zpravu na zakladé
aktivace majaku (use case EVA — mobilni reZim) a odesilat ji do okolnich jednotek
OBU/RVU/RSU. V piipad& zapnutého majdku a nulové rychlosti (del$i nez 40s — doba
musi byt nastavitelna) se obsah DENM zpravy zméni na use case EVA — staticky rezim.

o Jednotka RVU v odtahovém vozidle Zadavatele musi byt schopna vytvofit DENM
zpravu na zakladé aktivace majaku a nulové rychlosti po dobu del3i neZ 60s (use case
RWW) a odesilat ji do okolnich jednotek OBU/RVU/RSU.

¢ Jednotka RVU/OBU musi byt schopna vytvofit DENM zpravu varujici o prijezdu na
dervenou (use case ISV) na zékladé vyhodnoceni pfiatych SPAT a MAP zprav a
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informaci o viastni rychlosti a zrychleni.
Zpravy IVI:
o Jednotka RVU/OBU musi byt schopna desifrovat a ovéfovat podpis zpravy IVI.
o Jednotka RVU/OBU musi byt schopna pfijmout zpravy IVl z RSU.
Zpravy SPAT
o Jednotka RVU/OBU musi byt schopna desifrovat a ovéfovat pbdpis zpravy SPAT a
vyhodnotit jejich obsah
Zpravy MAP
o Jednotka RVU/OBU musi byt schopna deSifrovat a ovérovat podpis zpravy MAP a
vyhodnotit jejich obsah

8.2 Technické poZadavky na RVU/OBU jednotky

RVU/OBU jednotka musi obsahovat/splfiovat nasledujici technické poZzadavky:

modul pro radiovou komunikaci ITS-G5 (5855 MHz az 5925 MHz) umoznujici soubéznou
komunikaci na dvou kanalech (,,Dual concurrent channel operation®)

viesmérovy anténni systém pracujici v pdsmu 5,9 GHz (ITS-G5) o minimélnim zisku pro jeden
vysilaci kandl 5dBi splfiujici standard ETSI 302 571. Pfesné umisténi anténniho systému na
vozidie bude podléhat schvdleni Zadavatele.

komunikaéni LTE modul véetné antény pro zajisténi komunikace s C-ITS back office
prostfednictvim sité mobilnich operatorl ' l.

GNSS pfijimac¢ pro uréeni pfesné polohy a casu v¢. antény

dal&i 1/0 vstupy (min. 1x Ethernet, min. rozhrani R$232 nebo USB nebo GPIOs)

dostate&na droveri kryti odpovidajici umisténi zafizeni (napf. IP65 v pfipadé umisténi zafizeni
mimo interiér vozidla)

provozni teplota min. v rozsahu -30°C a% +65°C pro jednotky umisténé mimo interiér vozidel
BT nebo WiFi 2,4 GHz modul pro interni komunikaci s HMI — je téZ pfipustné pouzit obé
technologie (neplati pro jednotku ve vozidle HZS)

napajeni 12 - 24V DC,

vhodné datové uloZiét&, min 4GB (napf. uSD pamétova karta)

LED indikujici stav zafizen{

dostatené velké a robustni HMI zafizeni pro zobrazeni informaci fidi¢i — s Ghlopfickou
zobrazovaciho zafizeni min. 7 palct (neplati pro jednotku ve vozidle HZS)

Hardware Security Module (HSM) - kompatibilni s TPM 1.2 (podporujici TLS 1.2) a PKCS #11,
spliiujici Common Criteria Certificate EAL4+

licence softwarového fe$eni pro RVU jednotky tj. ITS software stack pro provoz C-ITS aplikaci
vé. pfenosu C-ITS zprdv a SW aplikace umoziujici nasazeni logiky zpracovéni C-ITS zprav a
vzdélenou spravu ITS jednotek dle této ZD

prostorova data pro automatické vytvoreni atributu Traces (viz kap. 4.11.1) - prostorova data
Zadavatel nespecifikuje

instalace OBU/RVU jednotek nesmi omezit stavajici funkénost jinych zafizeni ve vozidlech ani
vozidel samotnych.
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8.2.1 Technické pozadavky na bezpetnost

Ve vazbé na budouci implementaci PKI infrastruktury (kap. 10.7) musi jednotky spliiovat urgité
pozadavky. Tyto pozadavky vychazeji z nutnosti instalace prvku PKI infrastruktury (SeaCat Client) do
RVU/OBU jednotky. Jedna se o SW knihovnu zajistujici potfebné operace pro spravnou funkénost PKI
systému (distribuce kli¢a, aktualizace TLM, CRL apod.) Pro integraci tohoto prvku jsou na RVU/OBU
kladeny nasledujici pozadavky:

Operatni systém — podpora jednoho z nasledujicich:

e Android 5.0+

e i0S6.0+

e Linux

e Apple Mac OS X
e Windows 8.1+
e FreeBSD

Klient PKI bude samostatny proces na Grovni operaéniho systému nebo C knihovna integrovana
pfimo do aplikace RVU/OBU.

Minimalni poZadavky na HW:

e CPU (1jaddro)—jednoz nasledujicich:
o x86 (32bit)
o x86-64 (64bit)
o ARMV6,v7,v8s MMU
o MIPS (32bit a 64bit)

e Pamét
o 200kb
e Diskové ulozisté
o 2Mb

e Sitové rozhrani
o IPva anebo IPv6 pFes Ethernet, GSM/LTE
o Sériova linka (e.g. RS-232) nebo USB

82.2 Umisténi RVU/OBU jednotek

RVU/OBU jednotka bude umisténa ve vozidle tak, aby co nejméné omezovala jeho bézny provoz.
Jednotka bude napéjena z el. sité vozidla, a to pouze za provozu vozidla (napajeni za klickem). Zplisob
napojeni na napdjeni nesmi narusit provoz vozidel (nesmi byt vyuZit volny 12V ,autozapalovac”) a
jejich pripadnou zéruku.

Anténni systém jednotky pro pfijem GPS, 2G/3G/AG a ITS-G5 bude pevné instalovan na vhodném
misté, tak aby byl zajistén dostatecny pfijem signélu (GPS, GSM), a zaroveii aby byl zajistén
dostate¢ny dosah signalu ITS-G5. Konkrétni umisténi anténniho systému musi pred vlastni instalaci
schvalit Zadavatel. Jednotlivé prvky RVU jednotky budou do vozidla integrovany tak, aby neomezily
uiivani vozidla udriby béhem vykonavani béznych ¢innosti.

HMI bude dodéno s pfisluinym upeviiovacim safizenim umozhujicim jeho pouiivani za jizdy. HMI
musi byt z tohoto zafizeni snadne snimatelné pro jeho bezpecnou dschovu mimo vozidlo. Zarovei
musi byt zaji§téno snadné a rychlé sparovani HMI s RVU/OBU prostiednictvim BT/WiFi pfi jejich
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opétovném restartu. KHMI bude dodano i pfisluSenstvi pro napajeni pfimo ve vozidle
(autozapalovag).
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9 Aplikace pro HMI vozidlovych jednotek

Soucasti dodavky C-ITS systému je také vyvoj a dodavka aplikace pro HMI zafFizeni ve vozidlech (napt.
tablety). Vizualni podoba aplikace véetné logiky uspofadani menu a zalozek bude souéasti dodévky a
jeji nédvrh bude odsouhlasen Zadavatelem pfed samotnou realizaci.

9.1 Funkcni pozadavky

Dodavatel vyvine aplikaci pro HMI vozidlovych jednotek pro OS Android min. verze 5, pfi¢ems? tato
aplikace bude kompatibilni s dodavanym HW (HMI). Aplikace slouZi jako vizudini rozhrani OBU/RVU
jednotky s fidiéem. Ridigdm tak mohou byt zobrazovany informace v ramci definovanych C-ITS
sluZeb, popf. je moZné zaddvat do C-ITS systému poZadované vstupy.

Samotny vyvoj aplikace musi v maximdaini mozné mife splfiovat pozadavky stanovené v dokumentu
»Pravidla pro vyvoj pro operacni systém Android“*.

Aplikace musi byt obsluhovéna vidy jednoduchym kliknutim (nesmi byt ovlddéana gesty, mechanismy
multitouch) z diivodu minimalizace rozptyleni fidi¢e. S ohledem na tento po?adavek bude ¥eieno
také uspofadani obrazovek véetné ovladacich prvka (tladitek). Tyto poiadavky vychazeji z doporuéeni
vyvoje aplikaci pro automotive.

Mobilni aplikace bude nainstalovand v HMI zafizeni. Komunikaéni rozhrani mezi aplikaci a OBU/RVU
jednotkou bude zajiSténo prostiednictvim Bluetooth nebo WiFi (roli AP bude pinit OBU/RVU).

Vzhledem ktomu, Ze vrémci dodévky je implementovéno vice C-ITS sluieb {viz kap. 4), daji se
olekavat situace, kdy bude pro dané zobrazovaci zafizeni (HMI) s aplikaci relevantni v dany &as vice
notifikaci. Dodavatel proto navrhne a implementuje vhodny algoritmus, ktery bude vyhodnocovat
dileZitost jednotiivych aktudlné relevantnich zprév a na zakladé toho bude zobrazovat uZivateli vidy
nejrelevantnéjdi notifikace. Tento algoritmus musi zohlednit miniméalné vzdalenost k udalosti,
aktudini rychlost, smér jizdy, smér udélosti a druh sluzby (tj. RWW, EVA, apod.)

9.1.1 Popis pozadovanych rezimi aplikace C2X
HMI apiikace bude tvofena ¢tyfmi zdkladnimi rezimy:

* Dopravni informace
e Mapa

¢ Nahlaseni udélosti
e Nastaveni

Mezi témito reZimy bude mozné kdykoliv pfepinat. Popis téchto reZimi a dalSich funkci aplikace je
uveden v podkapitoldch nize.

9.1.1.1  ReZim Dopravni informace

ReZim ,Dopravni informace” bude vychozim rezimem, tj. bude aktivovan po spusténi aplikace.
Zaroveh bude moZné do tohoto refium piepnout z jinych refimi prostfednictvim tlacitka »Dopravni
informace”. Tento reZim slouZi k zobrazeni notifikaci, tj. informaci generovanych z pFijatych C-ITS
zprav. Na obrazovce aplikace v rezimu ,Dopravni informace” bude zobrazeno:

¥ viz https://developer.android.comi/guide/index.html
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1) Stavovy radek:

e  Aktudlni ¢as
o Indikator pfipojeni k OBU/RVU jednotce
e Indikator signdlu GNSS

2) Sekce zobrazovani notifikaci:

¢ Vhodny varovny/informacni symbol nebo kombinace symbolt (lze pouzit dopravni
symboly nebo navrhnout jiné vhodné)

e Struény textovy popis udalosti (maximainé 2 radky textu)

e Vzdalenost k udalosti [m]

o Indikator sméru k udalosti (napf. Sipka)

e Tlacitko skryti jednotlivych notifikaci

e Zdroj notifikace (RSU/vozidlo/vozidlo udrzby/mobilni pfivés/...)

3) Ovladacitlacitka pro vstup do jinych rezim

e Mapa
e Nahlaseni udélosti
e Nastaveni

Rezim ,Dopravni informace” bude slouzit k pfedavani varovnych a informativnich notifikaci uZivateli
prostiednictvim dopravnich symboll a kratkych textovych zprav. Notifikaci se rozumi graficka
reprezentace relevantnich {platnych) C-ITS zprav v HMI zafizeni. Samotné notifikace lze rozdélit do
ndsledujicich skupin:

a)

b)

d)

e)

f)

Informovani o dojezdovych dobach
o Tyto notifikace budou fidi€e informovat o dojezdovych dobach ke konkrétnim cildm
formou prostého textu. Notifikace tedy bude vytvofena ze standardni IVI zpravy,
jejiz relevantni atributy jsou popsany v kap. 4.8.
Varovani pied bliZicim se / zasahujicim vozidlem 1ZS
o Tyto notifikace budou fidi¢e varovat pred blizicim se vozidlem IZS nebo pfed
mistem, kde vozidlo IZS zasahuje. Otekdvané atributy v rdmci téchto upozornéni
jsou uvedeny v popisu sluzby v kap. 4.2.2.
Varovani pied nebezpeénym usekem komunikace z divodu zhor§eného poéasi
o Tyto notifikace budou fidiCe varovat pred misty, kterda jsou vlivem pocasi
nebezpecnd. Ocekdvané atributy v rdmci téchto upozornéni jsou uvedeny v popisu
sluzby v kap. 4.3.2.
Informovani o signdlech na SSZ
o Tyto notifikace budou fidi¢e informovat o aktualnich signalech na SSZ na kfiZovatce,
ke které se blizi. V rdmci této notifikace bude fidi¢i prezentovadn aktudini signal a
vzdalenost ke kfiZovatce. V notifikacich budou vidy prezentovény informace o viech
ndvéstidlech pro dany pfijezdovy smér (tzn. navéstidla pro viechny kfiZovatkové
pohyby). Ocekavané atributy v rdmci téchto upozornéni jsou uvedeny v popisu
sluzby v kap. 4.4.2.1.
Varovani pfed jizdou na ¢ervenou
o Tato notifikace bude zobrazena ve vozidle, pokud se bude pfiblizovat ke kfizovatce
pfili§ rychle (resp. nebude zpomalovat) i pfes signal ,stlj“ na SSZ pro dany smér.
Tato sluzba je popsdna v kap. 4.4.2.2.
Varovani srazkou s vozidlem jedoucim na ¢ervenou
o Prostfednictvim této notifikace budou fidi¢i varovani pfed potencidlni srdZkou
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s vozidlem, které nerespektuje signal ,st(j“. Ocekavané atributy vramci téchto
upozornéni jsou uvedeny v popisu sluzby v kap. 4.4.2.2.
g) Varovani pred pracemi na silnici
o Tyto notifikace budou Fidi¢i zobrazeny, pokud se pFiblizi k dopravnimu omezeni
zplGsobenému pracemi na silnici. Notifikace miiZe obsahovat informace o charakteru
omezeni (uzavfeni komunikace, uzavieni jednoho ¢i vice jizdnich pruhd, uzavfeni
krajnice, prace vozidla Gdrzby/odtahového vozidla apod., rychlostni omezeni, délka
uzavirky apod.) dle rozsahu dostupnych dat k dané udalosti (tj. obsahu pfisluiné
DENM zpravy). Otekéavané atributy v rdmci téchto upozornéni jsou uvedeny v popisu
sluzby v kap. 4.5.2.
h} Varovani pired pomalu jedoucim nebo stojicim vozidlem
o Tyto notifikace budou fidi¢e varovat, pokud se pfiblizi k pomalu jedoucimu nebo
stojicimu vozidlu vybavenému C2X jednotkou. Varovna zprava m(ze navic obsahovat
dopliujici informace o dané mimofadnosti. MizZe se jednat o polohu v ramci
jizdniho pruhu nebo pfi¢inu pomalé jizdy/zastaveni (snéiny pluh, nadrozmérny
naklad, zdravotni potize, technickd zavada, aj.} Ocekavané atributy v rdmci téchto
upozornéni jsou uvedeny v popisu sluzby v kap. 4.7.
i} Informace z informaénich portalt ZPi/PDZ
o Tyto notifikace jsou Fidi¢i zobrazeny, pokud se pfiblizi do blizkosti portalu ZPI/PDZ.
Principem je zobrazeni dopravnich znacek, symboll a textd z portdlu ZPI/PDZ na
displeji HMI zafizeni. Pravidla pro zobrazeni museji respektovat p¥isluiné parametry
v IVI zprdvé (informacni oblast, oblast platnosti). UZivatel bude zérover informovan
o vzdalenosti v metrech k tomuto portalu. Ocekavané atributy vramci téchto
upozornéni jsou uvedeny v popisu sluzby v kap. kap. 4.8.
j) Varovani pred dopravnimi kongescemi
o Tyto notifikace budou fidi¢e varovat pred blizicim se koncem dopravni kongesce.
Zaroveh bude mozné Fidi¢i oznamit stav kengesce (napf. rychle se rozsitujici, apod.),
dle dostupnosti parametri v pfislusné DENM zpravé. Ocdekavané atributy v ramci
téchto upozornéni jsou uvedeny v popisu sluzby v kap. 4.9.
k} Varovani pfed nebezpeénou lokalitou
o Cilem tohoto druhu zprav bude fidice varovat pred iokalitami, které jsou aktuélné
nebezpeéné. Ocekdvané atributy v ramci téchto upozornéni jsou uvedeny v popisu
sluzby v kap. 4.6.2.
1) Varovani pied prudce brzdicim vozidlem
o Zobrazovani téchto notifikaci bude siouZit k véasnému upozornéni #idict na prudce
brzdici vozidlo pfed nimi. Oclekavané atributy vramci téchto upozornéni jsou
uvedeny v popisu sluzby v kap. 4.10.
m) Zadné dopravni zpravy nejsou k dispozici
o V pfipadé, ze nebudou pro danou jednotku na dané lokalité k dispozici zadné
relevantni notifikace, je v okné zobrazena textové zprava ,Zadné dopravni informace
nejsou k dispozici®.

V rezimu ,,Dopravni informace” bude vidy primarné zobrazovana jedna notifikace, kterou vyhodnoti
navrieny algoritmus jako nejdlleZitéjsi. Ostatni platné notifikace bude mozné zobrazit tladitkem
»Seznam upozornéni” €i jinym vhodnym tlacitkem ¢i ikonou, kde bude zaroven uveden pocet
aktualné platnych notifikaci. V seznamu notifikaci bude zarovern mozné zvolit konkrétni notifikaci,
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kterd se nésledné zobrazi jako ,hlavni” notifikace pies celou obrazovku. Tato notifikace bude
zobrazena po dobu 3 s (nastavitelné v rezimu ,Nastaveni), poté algoritmus opét vybere upozornéni,
které bude mit pro danou chvili nejvyssi prioritu.

Kaidou zobrazenou notifikaci bude moci uZivatel skryt tlatitkem v sekci zobrazovani notifikaci.
V takovém pfipadé danou notifikaci algoritmus vyfadi a zobrazi daléi notifikaci v poradi.

9.1.1.2 Re?im Mapa
Po zvoleni reZimu ,Mapa“, bude uZivateli zobrazen mapovy podklad, kde bude zobrazena poloha

vozidia, poloha RSU jednotek a poloha aktudlnich udalosti, které jsou v OBU/RVU jednotce
k dispozici.

Na obrazovce aplikace v reZimu ,Mapa“ bude zobrazeno:

1) Stavovy Fadek:
e  Aktualni cas
¢ Indikdtor pfipojeni k OBU/RVU jednotce
e Indikator signdlu GNSS

¢ Vhodny mapovy podklad mj. pro provoz v méstském prosttedi
e Aktualni poloha RVU/OBU jednotky
* RSU jednotky dodané vramci této zakazky (rizné ikony pro RSU propojené s
Fadicem SSZ)
®  Aktualni uddlosti (vyuZivajici vhodné ikony pro jednotlivé typy udélosti)
¢ Tladitka v mapé
= Dvojice tiacitek pro pfiblizovani a oddalovani mapy
* MozZnost filtrace zobrazovanych vrstev, tj. moZnost vypnuti zobrazovani:
o RSU jednotek
o Aktudlnich udalosti
* Vycentrovani polohy vozidla na stfed obrazovky a nastaveni zékladni Grovné
zoomu
3) Ovladaci tlacitka pro vstup do jinych rezima
¢ Dopravni informace
* Nahlaseni udalosti
e Nastaveni

Mapové podklady pro CR budou v HM! popf. v OBU/RVU jednotce dostupné offline bez nutnosti
pFipojeni k C-ITS BO.

9.1.1.3 Nahldseni uddlosti

Tento reZim slouZi k manudlnimu zadavéni udalosti pracovniky Zadavatele pfimo v provozu. Takto
zadané udalosti budou nasledné zaslany do C-ITS BO. Zéroveri bude rovnou v RVU/OBU jednotce
vygenerovana pfislusnd DENM zprava, ktera bude vysilana do okoli. Takto vytvoienym zpravam musi
byt pfidélena nizkd hodnota paremetru InformationQuality v souladu s pravidly v kap. 4.11.2.

Na obrazovce aplikace v reZimu ,Nahladeni uddlosti“ bude zobrazeno:

1) Stavovy fadek:
e  Aktualni ¢as
® Indikdtor pfipojeni k OBU/RVU jednotce
¢ Indikator signaiu GNSS
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2) Manudélni hla3eni udalosti. UZivatel si na této obrazovce bude moci zvolit typ dopravni
udalosti z nasledujiciho seznamu (v zavorce jsou uvedeny piisiudné parametry DENM zprévy}:
e Stojici vozidlo (causeCode=94; subCauseCode=0)

e Nehoda (causeCode=2; subCauseCode=0)

e Kolona, stuperi dopravy 5 (Dopravni kolaps) (causeCode=1; subCauseCode=5)

e Zvife na vozovce (causeCode=11; subCauseCode=0)

e Sni¥ena viditelnost (causeCode=18; subCauseCode=0)

e Lidé na vozovce (causeCode=12; subCauseCode=0)

e Nebezpetna pfekdika (causeCode=10; subCauseCode=0)

e Nebezpeény povrch (causeCode=6; su bCauseCode=0)

Tyto udalosti mohou byt libovolné seskupeny do vicetroviiového seznamu (napf.:
prekazky na vozovce, klimatické podminky apod.)

3) Ovladaci tlagitka pro vstup do jinych rezimi
e Dopravniinformace
e Mapa
e Nastaveni

Jako poloha udalosti bude pouZita poloha jednotky OBU/RVU (pomoci GNSS modulu) ve vozidle
v Ease stisknuti tiagitka ,Dopravni hlageni”. U kaZdé nahlaSené udalosti navic bude nutné zadat smér,
pro ktery je dand udalost relevantni (ve v3ech smérech / ve sméru jizdy / proti sméru jizdy).

9.1.1.4 Nastaveni
Tento rejim slouZi k nastaveni parametri osatnich rezimi mobilni aplikace.

Na obrazovce aplikace v refimu ,Nastaveni” bude zobrazeno:

1) Stavovy radek:
e  Aktuaini ¢as
e Indikator pfipojeni k OBU/RVU jednotce
e Indikator signalu GNSS
2) Nastavitelné parametry
e Zobrazena upozornéni. Prostfednictvim tohoto nastaveni bude mozné filtrovat, ktera
upozornéni, resp. zpravy budou v aplikaci zobrazovany. Filtraci bude moZno provadét
dle nasledujicich kritérii:
o Zdroj zprévy (vozidlo, vozidlo tdrby, mobilni pFivés, RSU)
o Ovéfené / neovéfené zpravy (za ovéfené zpravy se povazji zpravy
s parametrem informationQuality 24, viz kap. 4.11.2)
o Typ udalosti/notifikace, viz seznam v kap. 9.1.1.1.
e Doba zobrazeni notifikace ze ,Seznamu notifikaci (Notifikace, které jsou v danou
dobu platné, aviak nejsou algoritmem vyhodnoceny jako primarni).
3) Ovladaci tlagitka pro vstup do jinych rezima
e Dopravniinformace
e Nahiaseni udalosti
s Mapa
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10 VSeobecna ¢ast

10.1 Zpusob realizace dodavky
Dodavatel dodd systém C-ITS dle této technické specifikace.

Do 14 kalendafnich dnli od zahajeni plnéni dodavky vypracuje Dodavatel harmonogram realizace
projektu a pfedloZi jej ke schéleni Zadavateli. Tento harmonogram bude obsahovat podrobny ¢asovy
navrh postupu realizace, bude definovat diilezité ¢asové milniky dodavky a také upfesni, které €asti
pinéni budou vyZadovat sou¢innost Zadavatele. Vlastni dodavka bude realizovana v ndsledujicich
etapach:

Etapa | Nazev etapy Casovy Zpusob ukonéeni etapy
ramec*
1 Instalace a zprovoznéni T+6 Ptedavaci protokol
2 Testovani T+8 Akceptacni protokol
3 Provoz systému Dodavatelem T+44 Dle podminek uvedenych ve smlouvé
mezi Zadavatelem a Dodavatelem
* T+ X més. od zatatku plnéni Dodavatele

Tabulka 29 Definice etap dodavky

10.2 Pribéh a ukonéeni Etapy 1

Etapa 1 této doddvky bude ukonéena tim, Ze Dodavatel pieda Zadavateli systém C-ITS die této
Technické specifikace. O predani sepiéi Dodavatel a Zadavatel Pfedavaci protokol. Podepsani
Predavaciho protokolu je podminéno spiné&nim nasledujicich bodi:

e Dokonceni a spinéni vSech &asti Etapy 1 dodavky
e Pfedani dokumentace v minim4lnim rozsahu uvedeném v kapitole 10.6.1
* Predani zdrojovych kédii a dokumentace k SW dle kapitoly 10.2.2
e Pfedani pfislusnych zku$ebnich protokolt z individualnich zkouek nasledujicich komponent
systému:
o  C-ITS jednotky na infrastruktufe véetné souvisejiciho pfisluienstvi a konstrukci
o  C-TS vozidlové jednotky véetné souvisejiciho prisluenstvi
o  Aplikaci pro HMI mobilnich jednotek

Dnem podpisu Pfedédvaciho protokolu vyzyvéd Dodavatel Zadavetele ke spoleénému testovani, a
dodavka tak vstupuje do Ftapy 2.

10.2.1 Individualni zkousky
Soucasti Etapy 1 bude provedeni individualnich zkou$ek. Tyto zkousky provede Dodavatel a v rdmci
pfedani C-ITS systému Zadavateli pfediozi dokumentaci o provedeni téchto zkousdek.
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Individudini zkoudky se budou sklddat z nékolika &asti. Tyto Casti jsou popsany podrobnéji v textu
nize. Vystupem individuainich zkousek bude povinna dokumentace k C-ITS jednotkam, montéini listy
jednotlivych C-ITS jednotek a zdznamové archy s vysledky funkénich zkou3ek. Pro spinéni
individualnich zkou3ek je potieba spinit vSechny ¢asti testovani.

10.2.1.1 Certifikace komponenti

Podminkou spinéni individualnich zkousek je dolozeni povinné dokumentace daného vyrobce C-ITS
jednotek (napf. dokument ,ES prohlaseni o shodé”, popfipadé vycet pfisluSnych norem, které dané
zatizeni spliiuje potvrzené vyrobcem zafizeni). Tyto dokumenty dokladaji, Ze vyrobce zatizeni spravné
posoudil shodu vyrobku s pozadavky pfislusnych norem a Nafizeni viady.

V rdmci této &asti individudlnich zkousek budou také k dodavanym C-ITS jednotkam doloZen alespori
1 certifikdit nebo prohladeni organizitora testd o Usp&Sném provedenim testl pro zajisténi
mezinarodni interoperability.

10.2.1.2 MontdZni listy

Daldi ¢ast zkoudek predstavuje provéfeni spravného propojeni jednotlivych komponentl jednotek
RVU, OBU a RSU zdokumentované montaznimi listy. Toto provéfeni pfedstavuje fyzické propojeni
komponentd, které bude provadéno vizudlni kontrolou jiz na konci samotné instalace jednotky.

Na této dGrovni bude déle testovano datové propojeni C-ITS jednotek s C-ITS back office. Vystupy této
Grovné budou zaznamenany do zdznamového archu, ktery bude obsahovat min. néasledujici
informace:

e Nazev zafizeni

e Umisténi zafizeni

e Datové propojeni jednotlivych komponenti
o Vysledek

e Datum zkousek

e Jméno testera

e Podpis testera

10.2.1.3 Funkéni zkousky

V této &asti budou testovany funkce konkrétnich jednotek, které jsou definovany nize. Pfi t&chto
testech bude provéfovana schopnost jednotek RVU/OBU/RSU generovat a pfijimat standardizované
ITS-G5 zpravy.

V ramci této urovné zkousek budou testovany minimalné nésledujici funkce C2X systému:

e Jednotky RSU
o Pfijem ITS-G5 zprav (min. CAM) od projizdéjicich vozidei
o Generovani ITS-G5 zprav (CAM, DENM, 1VI, SPAT, MAP)
o Méfeni dosahu signalu ITS-G5 jednotlivych RSU stanovidt (vytvofeni tzv. ,Heat
mapy*)
e Jednotky RVU
o Generovani ITS-G5 zprav (min. CAM, DENM)
e Jednotky OBU
o Generovani ITS-G5 zprav (min. CAM, DENM)

Vystupy této &asti zkoudek jednotlivych zafizeni budou zaznamenany do zaznamového archu, ktery
bude obsahovat min. nasledujici informace:
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e Nazev zafizeni

e Umisténi zafizeni

e Heat mapa

e Nazev testované funkce
e Vysledek

¢ Datum zkousek

e Jméno testera

e Podpis testera

10.2.2 Predani SW

Predmétem dodavky dle technické specifikace je mj. SW. Dodavatel piedd Zadavateli vedkeré
zdrojové kédy k SW, ktery by! vytvofen Dodavatelem pro ucely této dodavky, a kompletni technickou
dokumentaci, na jejichi zékladé bude mit Zadavatel po uplynuti Etapy 3 moZnost provadét upravy
SW samostatn® a bez souinnosti s Dodavatelem. Dodavatel je povinen poskytnout Zadavateli
vedkeré potfebné SW licence pro provoz systému i po uplynuti Etapy 3. Cena za tyto licence je
zahrnuta v cené dodavky systému.

Zdrojové kody SW fedeni, kde dodlo k pouiZiti open source licenci, které mohou byt v ramci feden{
této dodavky poutzity, budou pfedany jako soucast zdrojovych kédi celého dila. Zdrojové kédy SW
produktti, které nebyly vyvinuty pro Ucely této dodavky (napf. ITS stack jednotek, operaéni systém
HMI zafizeni apod.) nejsou vyZadovany.

SW licence budou poskytnuty jako nevyhradni, ¢asové i geograficky neomezené.

10.3 Prubéh Etapy 2

Predmétem Etapy 2 dodavky bude provedeni komplexnich testd ze strany Zadavatele a jim
povéfenych osob a subjektl. Soucasti této etapy bude také proskoleni budouci obsluhy systému
(zaméstnancl Zadavatele). Etapa 2 bude ukoncena sepsanim Akceptacniho protokolu.

10.3.1 Komplexni testy

Komplexni testy budou zahajeny po GspéSném spinéni viech ¢asti individudinich zkousek v Etapé 1.
Komplexni testy budou spoleén& provadét zastupci Dodavatele, Zadavatele a projektu C-ROADS CZ.
V réamci komplexnich testd bude ovéfen soulad s definovanymi normami a specifikacemi, predevsim
pak se specifikacemi C-ROADS CZ. Dale bude ové&fovéna funkcnost implementovanych sluzeb PVD,
EVA, WCW, ISV, RWW a HLN. Provedenim komplexnich testii téchto sluzeb bude zaroveti provéiena
funkénost viech &asti systému C2X jako celku.

1. Probe Vehicle Data
a) Dlouhodoby a kratkodoby sbér dat = agregace a pfedzpracovani dat v definovanych
intervalech
b) Data z jednotlivych vozidel = uréeni dojezdovych dob

2. Emergency Vehicle Approaching
a) Informovani na displeji ve vozidle o blizicim se vozidle IZS.
b) Informovani na displeji ve vozidle o misté zéasahu vozidla IZS.
c) Absolutni preference vozidel IZS na kfizovatce fizené SSZ
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3. Weather Conditions Warning

Informovani na displeji ve vozidle o nebezpenych mistech, které jsou zpGsobeny aktualnimi
klimatickymi podminkami.

Informovani na displeji ve vozidle o nebezpe&nych mistech, které jsou zptisobeny aktudlnimi
klimatickymi podminkami, na zakladé zprav:

a) manuainé vytvofenych v C-ITS BO
b) automaticky vytvofenych v C-ITS BO na zakladé dat externich zdrojti
¢) vytvorenych manualné prostfednictvim HMi

4. Intersection Signal Violation
a) Informovéni na displeji ve vozidle o aktualnim signalu SSZ
b) Varovéni na displeji ve vozidle pied jizdou na &ervenou
¢) Varovéni na displeji ve vozidle pfed srazkou s vozidlem jedoucim na &ervenou

5. Road Works Warning

informovani na displeji ve vozidle o pracich na silnici na z4kladé zprav:

a) zlokalniho reZimu
b) manualné vytvofenych v C-ITS BO
¢) automaticky vytvofenych v C-ITS BO na zakladé dat externich zdroji

6. Hazardous Location Notification
informovani na displeji ve vozidle o nebezpetnych mistech na zakladé zprav:

a) manualné vytvoienych v C-ITS BO
b) automaticky vytvofenych v C-ITS BO na zakladé dat externich zdrojl
c) vytvoienych manudlné prostfednictvim HMI

Komplexni zkousky budou provédény v plném rozsahu instalované technologie C2X. Pfi testovéni
jednotlivych implementovanych sluzeb musi byt zvoleno vhodné misto s ohledem na dany a moznost
opakovaného testovani. Podkladem pro provedeni komplexnich testd budou testovaci scénare,
poskytnuté konsorciem C-ROADS CZ a pfi jejich pripadné upravé bude Dodavatel poskytovat svou
soucinnost.

10.3.1.1 Pozadavky na zajisténi komplexnich zkouSek

Pro Ggely komplexnich zkoudek na C-ITS ve mésté Brno bude vyuZito minimalné jedno vozidlo
vybavené OBU/RVU jednotkou v ramci této dodavky véetné zobrazovaciho zafizeni HM1 uréeného na
testovaci jizdy. Toto testovaci vozidlo bude projizdét definovanym tsekem a prijimat C-ITS zpravy od
danych C-ITS zafizeni umisténych na infrastruktufe a bude pfisluiné zpravy zobrazovat v aplikaci
(ktera je soucast dila) prostfednictvim HMI.

Po dobu testovani bude také provadéno logovéni viech prijatych a odeslanych zprav z C-ITS jednotek
a rovné? bude probihat zéznam komunikace do souboru ve formatu PCAP (packet capture).
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Béhem komplexnich zkouSek musi byt pfitomni minimalné odpovédni zastupci Zadavatele,
Dodavatele a projektu C-ROADS CZ.

Vysledky komplexnich zkou$ek jednotlivych use cases budou zaznamendvany do pfipraveného
zdznamového archu. Zkoudku lze povaZovat za UGspé3nou v pfipadé, Ze se na HMI zafizeni
v testovacim vozidle zobrazi pfisluina zpréava nebo dopravni symbol na definovaném useku a
v poZadovaném &ase. Zéznamovy arch bude obsahovat minimalné nasledujici informace:

e Nazev p¥ipadu uZiti (use case)
e Typscénare

o Vysledek zkousek

o Utastnici zkoudek

e Podpis tcastnikl

e Datum zkousek

Pro provedeni komplexnich zkou3ek vybranych sluzeb je nezbytna soucinnost Zadavatele ve smyslu
poskytnuti vozidla vybaveného OBU/RVU jednotkou.

10.3.2 Skoleni

V priibéhu Etapy 2 je Dodavatel povinen vyskolit zastupce Zadavatele na pouZivéni C-ITS systému v
rozsahu obvyklém pro danou problematiku. Dodavatel musi dodrZet alespoi nasledujici podminky
pro skoleni:

e Dodavatel zajisti proskoleni cca 15 pracovnik( na Grovni dispecerli a 2-3 administratorG
{v rozsahu min. 1 den $koleni)

o Skoleni bude probihat v ¢eském jazyce

e Termin, misto a obsah $koleni budou konzultovany se Zadavatelem tak, aby odrdZely
aktualni pozadavky uZivatel(. Pfedpoklada se viak, Ze prabéhne v prostorach Zadavatele,
ktery zajisti veSkeré potiebné HW i SW vybaveni.

e Ke 3koleni mohou byt Zadavatelem pfizvani zastupci projektu C-ROADS CZ z dlivodu
zajisténi konzistentnosti dodavaného Feseni.

e Proskoleni bude doloZeno predloZenou prezencni listinou

Naklady souvisejici se zajidt&nim $koleni budou zahrnuty v polozkovém rozpoctu nabidky.

10.4 Prubéh Etapy 3

Soucasti dodavky je také Etapa 3. Délka Etapy 3 je stanovena na 36 mésicl. V rdmci této etapy bézi
zaruka na systém dle této technické specifikace, Dodavatel tento systém provozuje a provadi jeho
béZnou udribu. Parametry provozu a Gdrzby budou vychazet z Privodné technické dokumentace, viz
kap. 10.6.1.4.

Dodavatel se béhem Etapy 3 zavazuje pravidelné provadét aktualizace SW (ITS SW stack) na C-ITS
jednotkach, tak aby byla zajiSténa aktualnost platnych norem pro pfenos C-ITS zprav v souladu
s mezinarodni platformou C-ROADS.

10.4.1 PoZadavky na spolehlivost, uZivatelskou a servisni podporu
Systém v rdmci provozu a udrzby musi byt, véetné HW infrastruktury, provoznich postupil a sluZeb
uzivatelské a servisni podpory navrien a vytvoren tak, aby periodicky umoznil zaji$t&ni dostupnosti a
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piné servisni operability dodavanych C-ITS RSU/OBU jednotek a C-ITS Back office v drovni 99%
mé&siéni planované doby dostupnosti, v rezimu 24/7, tzn. m&si¢ni plénovand doba dostupnosti je
definovana jako celkovy pocet hodin v daném kalendainim mésici.

Pozadavky na podporu CHTS systému ze strany Dodavatele béhem provozu jsou definovény popisem
a rozsahem sluzeb Gdrzby, uZivatelské a servisni podpory a kvalitativnimi ukazateli {SLA parametry).
Tyto parametry jsou nastaveny na zakladé v soucasnosti provozovanych systémii na strané
Zadavatele a jsou povaZovany za minimdlni poZadovanou uUroveri sluZzeb pro zajisténi plynulého
chodu C-ITS systému a kvality poskytovanych sluieb C-ITS systémem. Udriba a upgrade systému
budou provadény mimo ¢as poZadované dostupnosti systému. Dodavatel v nabidce navrhne zpisob
provozu a zdlvodni, jak bude tyto SLA parametry garantovat.

SLA parametry Jednotka Hodnota Sankce
Vyhodnocovaci obdobi 1 kalend. mésic
Rozsah zaru¢ené doby provozu a {hod. x dny) 9x5
idrzb
UelrEoy (8:00-17:00 v prac.
dnech)
Minimaln{ dostupnost sluZeb provozu (%/rok) 99 % 50.000,- K¢ za kazdé
a Udrzby tykajici se reSenf incidentl a zapocaté 1%
pozadavk{
Max. doba servisni odezvy (reakce) na (min) 120 500,- K¢ za kaZdou
véechny typy incidentll a poZadavkd zapotatou hodinu
Zadvatele prodieni
Max. doba vyfeseni incidentu Priorita (hod) 4 500,- K& za kazdou
1 zapocatou hodinu
prodieni
Max. doba vyfedeni incidentu Priorita (pracovni dny) 1 5.000,- K¢ za kazdy
2 zapocaty den prodleni
Max. doba vyfedeni incidentu Priorita {pracovni dny) 5 2.500,- K¢ za kazdy
3 zapodaty den prodlenf
Max. doba vyfedeni incidentu Priorita (pracovni dny) 10 1.250,- K¢ za kazdy
4 zapocaty den prodleni
Max. doba vyfeseni incidentu Priorita (pracovni dny) 15 500,- K& za kaZdy
5 zapocaty den prodleni
Definice pojma:
Servisni okno Planovana i neplanovana odstavka IT technologii Zadavatele.
Nezapotitava se do doby feSeni incidentd v daném mésici.

Tabulka 30 Definice SLA pro podporu provozu C-ITS systému Dodavatelem.

Seznam priorit pouZitych v tabulce vyse:
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Priorita 1 — Rozsahly incident. Systém je celkové nedostupny a nedostupnosti jsou postizeni vichni
uZivatelé systému. Dopad je vysoky, &innost dotiena danym incidentem nemiiZe byt vykonana
nahradnim zplisobem, jde o problém viech skupin .uZivateld. Naléhavost je vysokd, nebof incident
prokazatelné ohroZuje splnéni terminu provadéné innosti a neexistuje adné nahradni Feéeni.

Priorita 2 — Kritickd. Do této priority spadaji nasledujici pfipady:

Sluzba je celkové nedostupnd a nedostupnosti je postifena jen nékterd ze skupin
uZivateld. Dopad je stiedni, protoze se nejednd o problém viech uZivateld, naléhavost je
vysoka, protoZe incident prokazatelné ohrozuje spinéni terminu provadéné &innosti a
neexistuje Zzadné nahradni feseni.

Sluzba je &aste¢né nedostupna, tj. neni dostupny néktery funkéni modul dané sluzby.
Touto &asteCnou nedostupnosti jsou postizeni véichni ujivatelé dané sluzby. Dopad je
vysoky, protoZe se tyka vech skupin uZivateld, naléhavost je v3ak stiedni, nebot existuje
znamé nahradni fedent.

Priorita 3 — Vysoka. Do této priority spadaji nasledujici pfipady:

SluZzba je mirné omezen4 a touto mirnou omezenosti jsou postiZzeni viichni uZivatelé dané
sluZby. Dopad je vysoky, protoZe nedostupnou sluzbu nemaze vykonat nikdo jiny a jedna
se o problém vSech skupin uZivatelG. Naléhavost je viak nizka, nebof nedochdzi k
ohroZeni terminu.

SluZba je €astecné nedostupnd a touto nedostupnosti nejsou postiZeny viechny skupiny
uzivateld. Dopad je stiedni, nedostupnou sluzbu sice nemize vykonat nikdo jiny, ale
nejednd se o problém viech skupin uZivateld. Naléhavost je také stfedni, protoze sice
dochazi k ohroZeni splnéni terminu dané ¢innosti, pro jeji vykonani viak existuje znamé
ndhradni Fedeni.

SluZba je celkové nedostupna a nedostupnosti je postizen jednotlivy uZivatel. Dopad je
nizky, protoZe sluzbu (&innost) mize vykonat nékdo jiny. Naléhavost je vysoka, protoze
dochdzi k prokazatelnému ohrozeni splnéni terminu provadéné ¢&innosti a zirover
neexistuje znamé nahradni feseni.

Priorita 4 — Stfedni. Do této priority spadaji nasledujici pfipady:

Sluzba je mirné omezens a touto mirnou omezenosti jsou postizeny pouze nékteré
skupiny uZivateli. Dopad je stfedni, protoze &innost sice nemise vykonat nékdo jiny,
nejde viak o problém viech uZivateld a jejich skupin. Naléhavost je nizka, nebot neni
ohrozeno spin&ni terminu.

SluZba je ¢asteéné nedostupnd a touto &ste¢nou nedostupnosti je postizen jednotlivy
uZivatel. Dopad je nizky, protoze dotienou Einnost mase vykonat nékdo jiny. Naléhavost
je stiedni, protoZe je sice prokazateln& ohrozeno spInéni terminu provadéné ¢innosti, pro
vykondni této cinnosti viak existuje znamé nahradni fegeni.

Priorita 5 — Nizka: SluZba je mirné omezen4 a touto mirnou omezenosti je postizen jednotlivy
uZivatel. Dopad je nizky, protoZe dotéenou &innost mie vykonat nékdo jiny a naléhavost je nizka,
protoZe nedochazi k ohroZeni terminu.
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10.4.2 Mimozéruéni opravy a Gpravy

V pribéhu Etapy 3 mohou vzniknout situace, které budou vyZadovat opravy nebo Gpravy systému, na
které se nevztahuje zéruka. Prikladem mimozéruéni opravy je vyména RSU zdlvodu fyzického
poskozeni, meteorologickych vlivli, elektromagnetického pfepéti ¢i jejiho odcizeni. Prikladem
mimozaruni Upravy systému je pFemisténi RSU na jinou lokalitu z dtivodu rekonstrukce ¢i stavebnich
pracich na lokalité RSU nebo demonta? jednotky OBU/RVU z vozidla a opétovna montaZ na jiné
vozidlo.

V pfipadé vzniku takové udalosti Dodavatel navrhne zpiisob opravy nebo Gpravy, jeji ¢asovy ramec a
stim spojené naklady. Cena za tyto opravy nebo upravy bude vychazet z udajl uvedenych
Dodavatelem v polozkovém rozpottu nabidky Dodavatele. Vlastni oprava nebo Uprava podléhd
pfedchozimu schvéleni Zadavatele.

10.4.3 Skoleni udriby

Pfed ukonéenim Etapy 3 je Dodavatel povinen vy3kolit zastupce Zadavatele na udribu a dalg
provozovani C-ITS systému v rozsahu obvyklém pro danou problematiku. Na zékladé tohoto &koleni
bude Zadavatel schopen nadale provozovat a udriovat dodany systém bez nutnosti soucinnosti
Dodavatele. Dodavatel musi dodret alespoii nasledujici podminky pro $koleni:

® Dodavatel zajisti proskoleni cca 2-3 pracovnik( IT oddélen a 2-3 technikd (v rozsahu min.
1 den $koleni)

e Skoleni bude probihat v &eském jazyce

¢ Termin, misto a obsah $koleni budou konzultovany se Zadavatelem tak, aby odrazZely
aktualni poZadavky uZivateld. Predpoklada se viak, Ze probéhne v prostorach Zadavatele,
ktery zajisti veSkeré potfebné HW i SW vybaveni.

® Ke Skoleni mohou byt Zadavatelem pfizvani zastupci tfetich stran.

®  Proskoleni bude doloZeno piedlozenou prezenéni listinou

Naklady souvisejici se zaji$ténim gkoleni budou zahrnuty v polozkovém rozpoé&tu nabidky.

10.5 Zmény a rozsifeni funkcionalit C-ITS systému

Kdykoliv v pribéhu dodavky maze Zadavatel poZzadat Dodavatele o provedeni tprav nebo rozéiteni
systému, které nejsou dostate¢né presné, popt. viibec, popsény v této technické specifikaci. MGze se
jednat napf¥. o:

* Pfipojeni C-ITS BO k Integra¢ni platformé

® Pfipojeni C-ITS BO k DIC Brno

e PFipojeni C-ITS BO k PK! infrastruktufe

® Rozdifeni funkcionalit systému nad ramec této technické specifikace vyvolanych zménami
zakoni, vyhld3ek, technickych podminek, standardd atd. nebo z diivodu dodatecnych
pozadavki Zadavatele plynoucich z ufivani systému. Zmény mohou byt vyvolany také
potfebami konsorcia C-ROADS CZ, napi. spoleind implementace postuplG k naplnéni
evropského piedpisu GDPR.

Zadavatel si vyhrazuje pravo pro tyto Ucely vyuZit dodate&nych sluzeb Dodavatele v rozsahu do 1000
Clovékohodin, které budou samostatné ocenény Dodavatelem v polozkovém rozpottu nabidky.
Cerpém’ téchto sluzeb bude realizovano na zakladé pisemnych poZadavk(i Zadavatele.
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10.6 Pozadavky na dokumentaci

10.6.1 Dokumentace systému
Dodavatel zajisti tvorby dokumentace, kterd bude zpracovana minimélné v nasledujicim rozsahy:

® Realiza¢ni dokumentace

*  Dopravne inZenyrska opateni

* Dokumentace skute¢ného provedeni
® Prdvodné technicks dokumentace

10.6.1.1 Realizaéni dokumentace
, . v, f
Dodavatel zajisti Zpracovani realiza¢nj dokumentace minimainé v tomto rozsahu:

Technicka zprava (v€. popisu jednotlivych rozhrani a protokolii)

Vykresova ¢4st

Blokovd schémata instalaci

Svorkova schémata, rozparovani kabeil

Kabelové listiny, soupisy zafizeni s jednotnym znaéenim

Podrobna specifikace materialu s vykazy vymér

Statické posudky (v pfipadé potreby)

Dokladova ¢ast (katalogové listy, technické manudly, technologické postupy montaze,
harmonogram stavby, uZivatelské manudly v éeském jazyce)

10.6.1.2 Dopravné inZenyrskg opatfeni

Popis DIO
Vykresova &4st (situaéni wkresy)

Soupis praci, dodavek a sluzeb

Dokladova ¢ast (souhlasna stanoviska DOSS)

10.6.1.3 Dokumentace skutecného provedeni
Dokumentace skuteéného provedeni bude pFipravena Minimainé v nasledujicim rozsahy:

® Technicka zprava (v€. popisu jednotlivych rozhrani a protokol()
®  Vykresova &ast
® Blokova schémata
® Soupis hlavnich komponent zafizeni
® Dokladovs ¢ast (uZivatelské névody)
O Uiivatelska p¥irucka
® Technologicky postup prace s dodanym systémem
" Organizaéné provozni zajisténi dodaného systému
*  Redeni nestandardnich stav systému, scénafe Fedeni
" Aplika¢ni ndpovéda
O Instalaéni pfirucka
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* Instalace a konfigurace C-ITS komponent (v¢. bezpeénostnich prvki)

10.6.1.4 Privodné technickd dokumentace
Privodné technickd dokumentace bude obsahovat nasleduijici ¢asti:

e Popisy a plany revizi, idrzby, oprav a servisu
e Prohlaseni o shodé/vlastnostech

e Certifikaty a osvédceni

e Dokumenty individualnich zkou$ek (10.2.1)

10.7 Pozadavky na bezpecnost C-ITS systému
Systém musi zajistit, Ze:

e Systémem uchovévana data nesmi byt zpfistupnéna neautorizovanym osobam. Pfistup a
vedkera manipulace s daty musi byt zaznamenavana do provoznich logi.

e Data musi byt béhem komunikace chranéna proti zneufiti neautorizovanou stranou
Sifrovanim (Sifrovany VPN tunel).

e Systémem uchovdvand data nesmi byt moiné zménit nebo poskodit neautorizovanou
stranou, ¢i administratory spravce nebo provozovatele.

e Kryptograficky material musi byt chranén proti kompromitaci a zneuZiti (tj. implementace
HSM).

Bezped&nostni otdzky se definuji v rdmci strategického dokumentu: ,COM (2016) 766 - A European
strategy on Cooperative Intelligent Transport Systems, a milestone towards cooperative, connected
and automated mobility” v ¢asti 3.2 C-ITS bezpednost.

10.7.1 Bezpetnostni aspekty C-ROADS CZ

ReSeni tohoto projektu bude pfipraveno na implementaci bezpe&nostnich postupti a standardi
rodiny Public Key Infrastructure (PKI), vyuZivajici spravu a distribuci vefejnych kli¢h asymetrickou
kryptografii.

Vyuiiti této technologie vychdzi ze soucasného trendu v oblasti kooperativnich systéma C-ITS, a to
zejména z diivodu jednoduché distribuce vefejnych kli¢h, kteréa by s vyuZitim symetrické kryptografie
byla znaéné problematicka. Pouzité C-ITS jednotky budou podporovat minimalné néasledujicich
kryptografické algoritmy:

° ECDSA_nistP256_with_SHA256
e ECDSA_brainpooiP256ri_with_SHA256
o ECDSA_ brainpoolP384ri _with_SHA384

Bezpelnostni fedeni doddvaného feSeni musi byt pfipravené na implementaci minimainé
nasledujicich funkcionality:

e Vygenerovani paru asymetrickych kli¢d

e Vydani nového certifikatu

e Obnova expirovaného / revokovaného certifikatu
e Piihlaseni nového zafizeni do sité

e Podpis datové zpravy DENM

e Kontrola pfijaté podepsané datové zpravy DENM
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® Spréva certifikitg
®* Revokace certifikatd
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Obrézek 42 Schéma aktérd systému C-ROADS (zdroj: ETSI 102 940)

Hlavni poZadavky na interoperability bezpe&nostniho fedeni v projekty C-ROADS CZ jsou shrnuty
v tabulce nize.

a2 “____“____._!_..H..w_._u.--m,§_e£u_wﬁ9?§§x@..@x%mm&frmm&@%wga‘..,_._.-_.,,
T s e S Certificate Policy Refease 1 LU ==
ﬁﬂmmi@ﬂ%&%;.xq.,wmm,_hw.&. e ETSITS 103097 v 130T 4
Cryptographic Algorithms ETSITS 103097 v.1.3.1 (ECDSA NIST and Brainpool)

Certificate Policy v1.0

e Lo T e BTSS0S 13 3T

Download C-Roads CRL ETSI TS 102 941 (1.2.1) e o ]
C-Roads CTL data Structure ETSI TS 102 941 (1.2.1)

C-Roads CRL datg structure ETSI TS 102 941 (1.2.1)

Verification Algorithm for Certificate/ Signature Only for ETSI TS 103 097 v.1.2.1

10.7.2° Aktéfi systémy C-ROADS cz
V této kapitole jsou popsani nezbytni aktéfi, ktefi se budou na zajigtovani bezpeénosti pfendsenych
ITS zprav pro projekt C-ROADS ¢z podilet:

- Narodni certifikagni autorita
o  Root CA
o Enroiment authority (dle ETS| TS 102 940)
O Authorization authority (dle ETS| TS 102 940)
- Jednotka na infrastruktufe {RSU)
= Mobilni jednotka (RVU/0BU)
= Mobilni zafizeni / aplikace
- UZivatel

114




Dopravai

] i
Hrmace
L= Zpravy
(DENRA, IV Dopravni zprdvy
GRAT
Beadratové detové sité
(i
A CAM zpravy
. DENM +

VI, SPA ] Dopravei zprévy

Obrazek 43 Schéma bezpeénostniho systému v ramci projektu C-ROADS CZ

10.8 PoZadavky na Fizeni projektu
Dodavatel se musi pii realizaci projektu Fidit nékterou z obecné& uznavanych metodik / standardil pro
fizeni implementaénich projektd.

Do 14 kalendafnich dnii od zahajeni plnéni dodavky vypracuje Dodavatel organizacni strukturu
projektu a predloZi ji ke schéleni Zadavateli. V ni musi zejména popsat:

e Jednotlivé projektové role
e P¥ipadné Elenéni projektu na jednotlivé pracovni tymy
e Zpisob sledovani a hodnoceni kvality

10.9 Vliv na Zivotni prostiedi

Viechna zatizeni budou spliiovat hygienické normy a nebudou mit Zadny negativni vliv na okolni
fivotni prostiedi. Odpady vzniklé pfi realizaci budou roztfidény podle druhu a pfedany specializované
firmé k likvidaci. Behem provozu systému nebude produkovén zadny odpad.

10.10 Bezpecnost a ochrana zdravi pfi praci
P¥i montai budou dodriena viechna ustanoveni normy CSN EN 50110-1 ed. 2 (Obsluha a prace na
elektrickych zafizenich z 7.2005 a opravy Opr. 1z 9.2006) a norem souvisejicich.

10.11 Elektromagneticka kompatibilita

Pro dodrieni zdsad eiektromagnetické kompatibility bude provedenc:
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¢ kabelové svazky budou kfizeny zejména pod pravym Ghlem
* kabely budou poklidané na uzemnéné nosné konstrukce (kabelové lavky) a budou vedeny v
blizkosti kostry zafizeni nebe piistrojd.

10.12 Ochrana pred urazem elektrickym proudem

V souladu s normou ¢sN 33 2000-4-41 ed. 2 (Elektrické instalace nizkého napéti - (st 4-41:
Ochrann4 opatfeni Pro zajisténi bezpeénosti - Ochrana pied (irazem elektrickym proudem z 8.2007 a
Zmény 71 7 4.2010) bude ochrana pred dotykovym napétim provedena takto:

Zakladni ochrana:

® krytim
e zdkladni izolaci Zivych &asti,

Ochrana pfi poruge:

¢ automatické odpojeni od zdroje
*  dvojité izoiace
* ochrana malym napétim SELv.

10.13 Obecn4 ustanoveni

V pfipadé, je soupis praci neobsahuje polozku specifikovanou v technické dokumentaci, musi byt
tato pfifazena do nejblize podobné.

, pFisiu§né
deklarované

vlastnosti, a to podle protokolu, ktery je pfilohou ke kazdému certifikaty vztahujicimu se na konkrétni
material a konkrétni vyrobu.

Veskerou dokumentaci a realizaci pfipadnych DIO zajisti Dodavatel. V pfipadé potieby zajisti
Dodavatel take veskerd potiebng souhlasnd stanoviska nebo povoleni v souvislosti s realizaci
dodavky.

10.14 Souvisejici predpisy a normy
Pi feSeni projektu musi byt Dodavatelem respektovany vyhlasky, pfedpisy a normy platné v doba
Zpracovani projektu, zejména pak:

* (SN332130ed, 2 (Elektrické instalace nizkého napéti - Vnitni elektrické rozvody z 9.2009),

e (SN 342300 (PFedpisy pro vnit¥ni rozvody sdélovacich vedeni),

* (SN 33 2000-1 ed. 2 (Elektrické instalace nizkého napéti - Cst 1: Zakladni hlediska, stanoveni
zékladnich charakteristik, definice 2 5.2009),
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¢SN 33 2000-4-41 ed. 2 (Elektrické instalace nizkého napéti - Cast 4-41: Ochranna opatfeni
pro zajisténi bezpeénosti - Ochrana pfed tirazem elektrickym proudem z 8.2007 a zmény 71 z
4.2010),

Podle SN 33 2000-5-51 ed. 3 (Elektrické instalace nizkého napéti - Cast 5-51: Vybér a stavba
elektrickych zafizeni - Vieobecné piedpisy z 4.2010),

ESN 33 2000-5-52 ed.2 (Elektrotechnické predpisy - Elektrickd zafizeni - Cast 5: Vybér a
stavba elektrickych zafizeni — Cast 5-52: Elektricka vedeni z 12.2012),

€SN 33 2000-5-54 ed. 2 (Elektrické instalace nizkého napéti - Cést 5-54: Vybér a stavba
elektrickych zafizeni - Uzemnéni, ochranné vodie a vodi¢e ochranného pospojovani z
9.2007),

CSN 33 2000-6 (Elektrické instalace nizkého napéti - Cast 6: Revize z 9.2007),

Rada norem CSN EN 62305 (Ochrana pied bleskem z 7.2007),

CSN EN 60664-1 ed. 2 (Koordinace izolace zafizeni nizkého napéti - Cést 1: Zasady, pozadavky
a zkousky z 4.2008),

CSN EN 61000-4-30 ed. 2 (Elektromagnetickd kompatibilita (EMC) - Cast 4-30: Zku3ebni a
méfFici technika - Metody mé¥eni kvality energie z 9.2009),

¢SN EN 61000-4-6 ed. 3 (Elektromagneticka kompatibilita (EMC) - Cast 4-6: Zku3ebni a méfici
technika - Odolnost proti ruenim ifenym vedenim, indukovanym vysokofrekvenénimi poli z
11.2009),

CSN EN 61140-4-6 ed. 2 (Ochrana pfed Grazem elektrickym proudem - Spolecnad hlediska pro
instalaci a zafizeni z 3.2003),

CSN 33 4000 (Elektrotechnické predpisy. PoZadavky na odolnost sdélovacich zafizeni proti
pfepéti a nadproudu z 8.1988),

CSN 33 4010 (Elektrotechnické predpisy. Ochrana sdélovacich vedeni a zafizeni proti piepéti
a nadproudu atmosférického plivodu z 11.1990),

¢SN EN 60079-14 ed. 3 (Vybu$né atmosféry - Cast 14: Navrh, vybér a zfizovani elektrickych
instalaci z 4.2009),

CSN 73 6005 (Prostorové uspoiadani siti technického vybaveni)

CSN 73 6006 (Vystrainé folie k identifikaci podzemnich vedeni technického vybaveni)

fada norem CSN EN 50173-x (Informaéni technologie — Univerzaini kabeldzni systémy),

tada norem CSN EN 50174-x (Informaéni technologie — Instalace kabelovych rozvodi),

f¥ada norem CSN 73 08xx (Pozarni bezpeénost staveb),

MP 400 (Zabezpeteni objektli pozemnich komunikaci pfed odcizenim nebo Gmysinym
poskozenim — Céast 400 Elektro a sd&lovaci objekty. Metodicky pokyn Odboru pozemnich
komunikaci a izemniho pldnu Ministerstva dopravy)

CEN TS 16157-1 Inteligentni dopravni systémy — Specifikace vyménného formatu DATEX Il
pro fizeni dopravy a dopravni informace — Cést 1: Obecny ramec a architektura

CEN TS 16157-2 Inteligentni dopravni systémy — Specifikace vyménného formatu DATEX 1l
pro fizeni dopravy a dopravni informace — Cast 2: Ozna&ovani pozice

EN TS 16157-3 Inteligentni dopravni systémy — Specifikace vyménného formatu DATEX Il pro
Fizeni dopravy a dopravni informace — Cast 3: Publikace situace

TP 66 (Zasady pro oznacovani pracovnich mist na pozemnich komunikacich)

TP 141 (Zasady pro systémy proménného dopravniho znaeni a zafizeni pro proménné
provozni informace na pozemnich komunikacich)

TP 172 (Dopravni informacni centra)

TP 182 (Dopravni telematika na pozemnich komunikacich)

véetné norem souvisejicich v aktualnim znéni a technickych podminek vyrobce
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Aplikace, pokud je ISVS, musi splfiovat zékon & 365/2000 Sb., o informacnich systémech vefejné
spravy, a navazujici vyhlagky

Navriené Ffedeni musi byt v souladu s platnymi evropskymi i svétovymi standardy a smérnicemi pro
pouZiti C-ITS a pfenosovych protokoli. Bude se jednat minimalné o tyto predpisy:

ETSI 101 539-1 Intelligent Transport Systems (ITS); V2X Applications; Part 1: Road Hazard
Signalling (RHS) application requirements specification

ETS1102 637-1 Intelligent Transport Systems (ITS); Vehicular Communications; Basic Set of
Applications; Part 1: Functional Requirements

ETSI102 638 Intelligent Transport Systems (ITS); Vehicular Communications; Basic Set of
Applications; Definitions

ETSI 102 894-2 Intelligent Transport Systems (ITS); Users and applications requirements; Part
2: Applications and facilities fayer common data dictionary

ETSI 103301 intelligent Transport Systems (ITS) — Vehicular Communications — Basic Set of
Applications — Facilities layer protocols and communication requirements for 12V messages
ETSI 302 637-2 Intelligent Transport Systems (ITS); Vehicular Communications; Basic Set of
Applications; Part 2: Specification of Cooperative Awareness Basic Service

ETSI 302 637-3 Intelligent Transport Systems (ITS); Vehicular Communications; Basic Set of
Applications; Part 3: Specifications of Decentralized Environmentai Notification Basic Service
ETS51102 687 Intelligent Transport Systems  (ITS); Decentralized Congestion Control
Mechanisms for Intelligent Transport Systems operating in the 5 GHz range; Access layer part
ETSI102 724  Intelligent Transport Systems (ITS); Harmonized Channel Specifications for
Intelligent Transport Systems operating in the 5 GHz frequency band

ETSI 102731 Intelligent Transport Systems (ITS); Security; Security Services and
Architecture '

ETSI 102 894-1 Intelligent Transport Systems (ITS); Users and applications requirements; Part
1: Facility layer structure, functional requirements and specifications

ETSI 102 894-2 Intelligent Transport Systems (ITS); Users and applications requirements; Part
2: Applications and facilities layer common data kdictionary

ETSI 103 097 Intelligent Transport Systems (ITS); Security; Security header and certificate
formats

ETS1102 940 Intelligent Transport Systems (ITS); Security; ITS communications security
architecture and security management

ETSI 102941 Intelligent Transport Systems (ITS); Security; Trust and Privacy Management
ETS1 102942 Intelligent Transport Systems (ITS); Security; Access Control

ETSI 302 636-4-1 Intelligent Transport Systems (ITS);  Vehicular Communications;
GeoNetworking; Part 4: Geographical addressing and forwarding for point-to-point and
point-to-multipoint communications; Sub-part 1: Media-Independent Functionality

ETSI302 663 Intelligent Transport Systems (ITS); Access layer specification for Intelligent
Transport Systems operating in the 5 GHz frequency band

ETSI302 665 Intelligent Transport Systems (ITS); Communications Architecture

ETSI302 571 Intelligent Transport Systems (ITS); Radiocommunications equipment
operating in the 5 855 MHz to 5 925 MHz frequency band; Harmonized EN covering the
essential requirements of article 3.2 of the R&TTE Directive

ETSI302931 Intelligent Transport Systems (ITS); Vehicular Communications; Geographical
Area Definition
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ETSI 202 663  Intelligent Transport Systems (ITS); European profile standard for the physical
and medium access control layer of intelligent Transport Systems operating in the 5 GHz
frequency band

I1SO 19321 Intelligent transport systems - Cooperative ITS - Dictionary of in-vehicle
information (IV1) data structures
ISO 19091 Intelligent transport systems — Co-operative ITS - Using V2l and 12V

Communications for Applications Related to Signalized Intersections (SPAT, MAP with
European extensions)
ISO 14823 Traffic and travel information -- Messages via media independent stationary
dissemination systems - Graphic data dictionary for pre-trip and in-trip information
dissemination systems

1SO 17425 Intelligent transport systems - Cooperative systems - Data exchange
specification for in-vehicle presentation of external road and traffic related data

I1SO 29281 Intelligent transport systems - Communication access for land mobiles
(CALM) - Non-IP networking

ISC 21215 Intelligent transport systems - Communications access for land mobiles
(CALM) - M5

IEEE Std 802.11p IEEE Standard for Information technology — Telecommunications

and information exchange between systems — Local and metropolitan area networks —
Specific requirements; Part 11: Wireless LAN Medium Access Control {MAC) and Physical
Layer (PHY) Specifications; Amendment 6: Wireless Access in Vehicular Environments

RFC 6275 Mobility Support in IPv6

IETF RFC 2460 Internet Protocol, Version 6 (IPv6) Specification

XXXXXX KONEC TEXTU XXXXXX
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