KOMUNIKACNI PROTOKOL



1 VSEOBECNE

Tento predpis stanovuje poZadavky na provedeni a kvalitu GPS jednotek a telemetrickych dat vozidel
provadéjici udrzbu komunikaci ve spravé RSD CR a to jak vozidel RSD CR, tak vozidel dodavatelli
provadéjicich ddrzbu na zadkladé uzavienych radmcovych dohod.

Dodavatel bude provadéné cinnosti udrzby komunikaci, evidovat v software webové aplikace
»Provozni denik”, kterou Objednatel Dodavateli zpfFistupni a umozni vyskoleni uZivatell vitézného
Dodavatele k jejimu uzivani.

Zadavatel se vyhrazuje prdvo na zménu XML protokolu.

2 NAzvosLovi

Jednotka GPS — je zjednoduseny nazev pro technické zafizeni umisténé ve vozidlech, které zajistuje
sbér a predavani dat o poloze, automaticky generovanych dat o provadénych ¢innostech, data z CAN
sbérnice vozidel, vozidlovych ndstaveb a dat ze ¢tecek RFID, které jsou k ni pfipojeny.

GPS - pro potifeby tohoto dokumentu obecné jakykoliv globalni druZicovy polohovy systém

Vozidla — timto pojem jsou myslena vSechna vozidla a stroje slouZici pro udrzbu komunikaci popsana
v tomto dokumentu.

Voziky — privésné vozidlo nesouci dopravni zatizeni nebo zafizeni predbéiné vystrahy podle typu
pouzivany jako vystrainy vozik nebo predzvéstny vozik.

Komunikacni server — server na strané provozovatele GPS jednotek, ktery sbira data poskytovana GPS
jednotkami vozidel, podle nize uvedeného funkéniho popisu a datového formatu a nasledné je predava
do ISUD.

Informacni systém tdrzby dalnice (ISUD) — informacni systém sledovani a kontrolu udrzby komunikaci
ve spravé RSD CR.

Dodavatelé tGdriby — dodavatelé RSD CR provadéjici ¢Ginnosti tdrzby.
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Obrazek schematicky popisuje proces sbéru, pfenosu a predavani dat, ktery je predmétem tohoto
dokumentu. Data jsou shirdna na urovni vozidla pomoci jednotky GPS, ktera sleduje polohu pomoci
satelitniho systému GPS, snimd telemetrickd data z vozidla popf. vozidlové ndstavby a zpracovava tyto
informace dale doplnéné o data ze ¢tecky karet. Data jsou nasledné pomoci mobilni sité prenasena na
komunikacni server, kde jsou prevedena do jednotného formdtu (kap. 4) a konecné predana ke
zpracovani a uloZeni do ISUD.

3  FUNKCNI POPIS

3.1 HW predpoklady

Tato ¢ast definuje poZadavky jednotky uréené do vozidel RSD. Pro dodavatele Gdriby jsou klicové
funkéni poZadavky popsané v dalSich kapitolach (sbér, pfenos a format), nicméné parametry HW
mohou vyuzit jako doporuceni pro spravné funkce HW.

3.1.1 GPS jednotka
GPS jednotky musi splfovat tyto parametry:

e napdjeni universalni v rozsahu 12/24 V, tj. vhodné do vsech typ( vozidel bez nutnosti poufZiti
prevodnik( napéti,
e teplotnirozsah od -25°C + 60°C,
e podpora pripojeni CAN sbérnice (FMS standard),
e GPS pfijima¢ s vysokou citlivosti (doporucena podpora 2 siti globalniho druZicového
polohového systému),
¢ modem pro on-line pfenos dat (GPRS nebo novéjsi technologie),
e integrované akceleraéni/deceleracni ¢idlo,
e vnitfni pamét pro zaznamy o kapacité minimalné 40.000 zéznam{,
e zaloZni napéti v pripadé vypadku napajeni (minimalné 15 minut),
e moznost ukladat do zaznam{ servisni informace:
o palubni napdjeni,
o pocet satelitd,
o kvalita GSM signalu.
e jednotka musi byt vybavena dostatecnym poctem pftislusnych vstupd, aby bylo mozné
sledovat nize uvedené parametry z vozidla,
¢ nedostupnost GSM sité - v pfipadé vypadku nebo nedostupnosti mobilni sité musi byt data
ukladana v jednotce GPS a po pfipojeni do domovské sité okamzité odeslana,
e GPS jednotka musi odesilat uloZzend data od nejstarsich zdznamu po nejnovéjsi.

3.2 Sbér dat na vozidle

3.2.1 Sledované parametry

Hodnoty sledované jednotkou GPS nebo ziskavané z jinych systém( ve vozidle a sbirané jednotkou GPS
pro zajisténi prenosu. VSechna vozidla budou poskytovat povinné sledované hodnoty. Dalsi parametry
jsou zavislé zejména na technické vyspélosti vozidla a jeho schopnosti pfedavat tyto data jednotce GPS.
Ostatni parametry se lisi v zavislosti na typu vozidla resp. jeho nastavby. NizZe je pro prehlednost
uveden zakladni vypis sledovanych dat, které jsou nasledné pfesné specifikovany v kapitole 4.

3.2.1.1 Povinneé sledované u vsech vozidel a stroju

e Datum, ¢as — vzniku zaznamu,
e Kvalita signalu GSM,
e Pocet satelitd,



3.2.1.2

Jednoznacny identifikator jednotky,

Registracni znacka vozidla

Druh vozidla (osobni, dodavkové, nakladni, traktor/stroj, vozik, osoba),

ID fidic¢e/jméno Fidi¢e (NE pro dodavatele),

Cislo smlouvy (NE pro RSD, ANO pro dodavatele)

Identifikator vozidla,

Nesend nastavba (sypac, sekacka, samosbér, kropice, valnik, nosic¢ kontejnerd, ostatni)
Zapnuté zapalovani (klicek),

Zemépisna poloha,

Aktudlni rychlost z GPS,

Aktudlni rychlost z tachometru z GPS,

Aktudlni rychlost z CAN sbérnice,

Aktudlni stav tachometru z GPS,

Aktudlni stav tachometru z tachometru,

Aktudlni stav tachometru z CAN sbérnice,

ReZim jizdy (zimni Udrzba, letni Udrzba, kontrolni jizda, inspekéni jizda, jizda BESIP, sluzebni
jizda, DIO),

Otacky motoru, pouze u nakladnich vozidel, strojd, popf. pokud dodavkové vozidlo umoznuje,
Spotfeba PHM od predchazejiciho zaznamu (pro dodavkové, nakladni vozidla, traktor/stroj)
(NE pro dodavatele),

Palubni napéti (NE pro dodavatele),

Sledovani zapnuti majaku (pokud je jim vozidlo vybaveno).

Data specificky podle vozidel:

Sypac
o rezim posypu (nesype, chemicky posyp, chemicky posyp se zkrdpénim, inertni posyp,
inertni posyp se zkrapénim, zkrapéni)
stav pluZeni,
gramaz posypu,
aktudlni nastavena Site posypu,
o spotfeba materialu (chemického, inertniho, solanky),
Sekacka
o Cinnosti cepaku hlavni kosy,
o Cinnosti cepaku druhé kosy,
o Cinnosti cepdku treti kosy,
Samosbér
o valcové kosté,
o levé bocni kosté,
o pravé bocni kosté,
o turbina/sani,
O spusSténa sachta,
Kropici viiz
o levysplach,
pravy splach,
stfedni splach,
mlzZeni (ozdnu),
Cerpadla, (popf. Cisténi propustkd, Cisténi vpusti)

o O O



vystrazna svétla/Sipka zapnuto,

rezim zapnuté Sipky (doleva, doprava, dol(),
rampa nahofe,

napéti akumulatoru

e Dalsi typy vozidel/nastaveb

Vzdy se sleduje Cinnost nastavby popfr. stroje provadéjici ¢innost, pro kterou je uréena v rozsahu
pracuje/nepracuje. Typy nastaveb popf. stroja:

o univerzalni nosi¢, nastavba (pokud neni specifikovan v jinych ¢innostech):
=  myti znacek
= myti smérovych sloupki
=  myti nastavcl na svodidla
= myti baliset
=  myti svodidel
= (isténi propustkl
= (isténi vpusti
= tlakova voda
= (isténi
= sefezavani krajnic
= hloubeni pfikopt
= oprava silni¢nich svahi

o jerab

= {innost nastavby
o ploSina

= ¢innost nastavby
o nakladac

= prace vozidla (otacky motoru vétsi nez 0)

o samopojizdny znackovaci stroj
= prdace vozidla

o samojizdny stroj pro nedestruktivni odstrafiovani VDZ
= prdace vozidla

o valec
= prace vozidla
o finiser

= prace vozidla
o distributor

= prace vozidla
o fréza

= prace vozidla

3.2.2 Pribéh sbéru dat
Jednotka musi byt schopna zaznamenavat data na zakladé téchto parametru:

e Po Case - nastaveni max. 10 vtefin pfi jizdé,
e Po ujeté vzdalenosti - (minimalni nastavitelny interval 10 m),
e Pozméné azimutu - doporucené nastaveni 10°.

Specificka je situace vozikd, a proto je tfeba specifické nastaveni:



e Je v provozu (zapnutd jakakoliv vystraha)

o Po case - nastaveni max. 60 vterin,

o Po ujeté vzdalenosti - nastaveni 200 m,

o Pozméné azimutu - doporucené nastaveni 10°.
e Neniv provozu (klidovy rezim)

o Po ujeté vzdalenosti - nastaveni 200 m,

o Pozméné azimutu doporucené nastaveni 10°.

Pro sbér dat musi byt spInén alespon jeden z uvedenych parametrd.

3.3 Pieddavani dat do systému RSD CR

3.3.1 Frekvence

Pfedavani dat do systému RSD CR musi byt realizovano okamZité s maximalnim zpoZdénim 60 sekund
od vzniku dat (plati pfi dostupnosti signdlu GSM).

3.3.2 Mechanismus
Data budou preddvana na rozhrani RSD CR, které se bude nachazet na adrese gps.rsd.cz v nize

popsaném datovém formatu a to vzdy v poradi od nejstarSich zaznama po nejnovéjsi.

3.3.3 Obsah preddvanych dat
Data budou odpovidat datiim, ktera vznikaji na GPS.

4 POPIS DAT A FORMAT

Data budou predavana v obecném a standardizovaném formatu XML (Extensible Markup Language).

Kompletni popis dat pro vSechna vozidla vyplyva z niZze uvedené tabulky, kde jsou také uvedeny popisy,
hodnoty, kterych nabyvaji, jednotky a informace v jakych ptipadech jsou dané parametry povinné.
V pfipadé, Ze je n&jaka odlidnost mezi vozidly RSD CR a dodavatelG Gdrzby, je toto uvedeno v poslednim
sloupci. PouZiti je pak dano uvedenymi priklady.



Atribut

Format

Rozsah hodnot

Jednotky

Povinny

xml ’ Zahlavni XML dokumentu ‘ ‘ ANO
Priklad: <?xml version="1.0" encoding="utf-8" ?>
GPSDATA | | |ANO
Priklad: <GPSDATA>
CREATED Cas vygenerovani YYYY-MM- ANO
DDTHH:MM:SS
+HH:MM
Priklad: <CREATED>2014-05-27T14:18:31+01:00</CREATED>
GPSRECORD gpstime Redlny Cas, kdy byl zaznam pofrizen v YYYY-MM- ANO
GPS jednotce v SEC (SELC) DDTHH:MM:SS
+HH:MM
gsmsignal Kvalita signdlu GSM (0-5, O=bez signalu, | Cislo 0-5 ANO
5=silny signal)
satellitecount | PocCet satelitl Cislo Kladné celé Cislo ANO
gpsunitid Jednoznacdny identifikator GPS jednotky | Cislo Kladné celé Cislo ANO
Priklad: <GPSRECORD gpstime="2018-05-27T14:18:01+01:00" gsmsignal="5" satellitecount="9" gpsunitid="56598545875441">




Atribut Format Rozsah hodnot Jednotky Povinny
VEHICLEINFO Rz Registracni znacka vozidla Text ANO
Type Druh vozidla Cislo dle 1 = Osobni vozidlo ANO
rozsahu
2 = Dodavkové vozidlo
3 = Néakladni vozidlo
4 = Traktor / stroj
5 = Pfivésny vozik
6 = Osoba
Driverid ID Fidice Cislo Kladné celé Cislo dle ANO,
databaze zadavatele NE dodavatelé udrzby
Driver Jméno a pfijmeni fidi¢e Text NE,
ANO dodavatelé udrzby
Company Nazev dodavatele Text NE,
ANO dodavatelé udrzby
idvehicleorig Identifikator vozidla Cislo Kladné celé cislo ANO
technology Nesena nastavba Cislo dle 1 = sypac ANO, pouze u VEHICLEINFO/type = 2,3,4
rozsahu 2 = sekacka

3 = samosbér

4 = kropice

5 = valnik

6 = nosic kontejner(

7 = ostatni

Priklad:

<VEHICLEINFO rz="2AH5487" type="2" driverid="215487" driver="Jan Novak" company="Firmaxyz" idvehicleorig="5658478" technology="5" />




Atribut

Format

Rozsah hodnot

Jednotky

Povinny

POSITIONINFO Ignition Zapnuté zapalovani (klicek) bit false/true ANO, pouze u VEHICLEINFO/type = 1,2,3,4

Longitude Zemépisna délka ve formatu WGS84 dd.dddddd Kladné redlné cislo ANO

Latitude Zemépisna sitka ve formatu WGS84 dd.dddddd Kladné redlné cislo ANO

Speedgps Aktudlni rychlost z GPS Cislo Kladné redlné ¢islo, | km/h ANO
1 desetinné misto

speedtach Aktualni rychlost z tachografu Cislo Kladné redlné ¢islo, | km/h ANO, pokud vozidlo umoziuje, plati pouze
1 desetinné misto u VEHICLEINFO/type = 1,2,3,4

Speedcan Aktualni rychlost z CAN sbérnice Cislo Kladné rediné ¢islo, | km/h ANO, pokud vozidlo umoznuje, plati pouze
1 desetinné misto u VEHICLEINFO/type = 1,2,3,4

Tachogps Aktualni stav tachometru Cislo Kladné redlné ¢islo, | km ANO, plati pouze u VEHICLEINFO/type =
3 desetinna mista 1,2,3,4,5
(2568.125 km)

tachotach Aktualni stav tachometru z tachografu Cislo Kladné redlné Cislo, | km ANO, pokud vozidlo umoznuje, plati pouze
3 desetinna mista u VEHICLEINFO/type = 2,3,4
(2568.125 km)

Tachocan AktudlIni stav tachometru z CAN sbérnice | Cislo Kladné redlné Cislo, | km ANO, pokud vozidlo umozZriuje, plati pouze
3 desetinna mista u VEHICLEINFO/type = 1,2,3,4
(2568.125 km)

modedrive Rezim jizdy Cislo dle 1 =zimni udrzba ANO

rozsahu 2 = bé#né tdriba
3 = kontrolni jizda
4 = inspekcni jizda
5 = jizda BESIP
6 = sluzebni jizda
7 =DIO
PFiklad: <POSITIONINFO ignition="true" longitude="14.578964" |atitude="51.100894" speedgps="22.3" speedtach="23.8" speedcan="22.3" tachogps="2568.125"

tachotach="2568.125" tachocan="2568.125" modedrive="2" />




Atribut

Format

Rozsah hodnot

Jednotky

Povinny

SPREADINGINFO

spreadingmode | ReZim posypu Cislo dle 1 = vozidlo nenf ANO, pokud VEHICLEINFO/type =2,3,4 a
rozsahu vybaveno sypacem VEHICLEINFO/technology = 1
2 = nesype
3 = chemicky posyp
4 = chemicky posyp
se zkrapénim
5 =inertni posyp
6 = inertni posyp se
zkrapénim
7 = zkrapéni
Plow Stav pluzeni bit false/true ANO, pokud VEHICLEINFO/type =2,3,4 a
VEHICLEINFO/technology = 1
Gram Aktudlni gramaz posypu (g/m2) Cislo g/m2 ANO, pokud VEHICLEINFO/type =2,3,4 a
VEHICLEINFO/technology = 1 a pokud je
SPREADINGINFO/spreadingmode > 2
Widthleft Aktualni nastavené Sife posypu doleva Cislo Kladné redlné Cislo, | m ANO, pokud VEHICLEINFO/type =2,3,4 a
(m) 1 desetinné misto VEHICLEINFO/technology = 1 a pokud je
SPREADINGINFO/spreadingmode > 2
widthright Aktudlni nastavené ife posypu doprava | Cislo Kladné redlné ¢islo, | m ANO, pokud VEHICLEINFO/type =2,3,4 a
(m) 1 desetinné misto VEHICLEINFO/technology = 1 a pokud je
SPREADINGINFO/spreadingmode > 2
Sumsalt Spotieba chemického materidlu od Cislo Kladné realné Cislo, |t ANO, pokud VEHICLEINFO/type =2,3,4 a
predchoziho zaznamu (t) 3 desetinné misto VEHICLEINFO/technology = 1
Suminert Spotieba inertniho materidlu od Cislo Kladné realné cislo, |t ANO, pokud VEHICLEINFO/type =2,3,4 a
predchoziho zaznamu (t) 3 desetinné misto VEHICLEINFO/technology = 1
Sumbrine Spotieba solanky od predchoziho Cislo Kladné celé cislo | ANO, pokud VEHICLEINFO/type =2,3,4 a

zdznamu (1)

VEHICLEINFO/technology = 1

Priklad:

<SPREADINGINFO spreadingmode="3" plow="true" gram="60" widthleft="2.5" widthright="1.5" sumsalt="0.123" suminert="0.132" sumbrine="33" />




Atribut Format Rozsah hodnot Povinny
CUTSINFO cutsl Sledovani ¢innosti cepaku hlavni kosy bit false/true ANO, pokud je
VEHICLEINFO/technology = 2
cuts2 Sledovani ¢innosti cepaku druhé kosy bit false/true ANO, pokud je
VEHICLEINFO/technology = 2
cuts3 Sledovani ¢innosti treti kosy bit false/true ANO, pokud je
VEHICLEINFO/technology = 2
Priklad: <CUTSINFO cuts1="true" cuts2="false" cuts3="false" />
SWEEPSINFO centralbroom | Sledovani ¢innosti valcového kostéte bit false/true ANO, pokud je
VEHICLEINFO/technology = 3
Leftbroom Sledovani ¢innosti levého kostéte bit false/true ANO, pokud je
VEHICLEINFO/technology = 3
rightbroom Sledovani ¢innosti pravého kostéte bit false/true ANO, pokud je
VEHICLEINFO/technology = 3
Turbine Sledovani turbiny bit false/true ANO, pokud je
VEHICLEINFO/technology = 3
runningshaft Sledovani spusténi Sachty bit false/true ANO, pokud je
VEHICLEINFO/technology = 3
Priklad: <SWEEPSINFO centralbroom="true" leftboroom="true" rightbroom="true" turbine="true" runningshaft="true" />
SPRINKLERSINFO | leftflushing Sledovani ¢innosti levého splachu bit false/true ANO, pokud je
VEHICLEINFO/technology = 4
rightflushing Sledovani ¢innosti pravého splachu bit false/true ANO, pokud je
VEHICLEINFO/technology = 4
centralflushing | Sledovani ¢innosti stfedniho splachu bit false/true ANO, pokud je
VEHICLEINFO/technology = 4
Misting Sledovani ¢innosti mlZeni (ozénu) bit false/true ANO, pokud je
VEHICLEINFO/technology = 4
Pump Sledovani ¢innosti Cerpadla bit false/true ANO, pokud je
VEHICLEINFO/technology = 4

Priklad:

<SPRINKLERSINFO leftflushing="true" rightflushing="true" centralflushing="true" misting="true" pump="true" />




Atribut Format Rozsah hodnot Jednotky Povinny

LIGHTTRAILER Lighton Svételna Sipka zapnuta bit false/true ANO, pokud VEHICLEINFO/type=5
modearrow ReZim zapnuté Sipky Cislo dle O=neni zapnutd ANO, pokud VEHICLEINFO/type=5
rozsahu 1=Sipka doleva

2=3ipka doprava

3=3ipka doll

akuvoltage Napéti akumulatord vystrazného Cislo Kladné redlné Cislo, |V ANO, pokud VEHICLEINFO/type=5
zafizeni (V) jedno desetinné
misto (napf. 12.4 V)
Rampup Sledovani zvednuté svételné rampy bit false/true ANO, pokud VEHICLEINFO/type=5
Crash Podezfeni na stfet s cizim vozidlem bit false/true NE
Priklad: <LIGHTTRAILER lighton="true" modearrow="1" akuvoltage="25.6" rampup="true" crash ="false" />
TEMPERATURE Tempair Teplota vzduchu °C Cislo Redlné Cislo, 1 °C NE
desetinné misto
Temproad Teplota vozovky °C Cislo Redlné Cislo, 1 °C NE

desetinné misto

Priklad: <TEMPERATURE tempair="22.3" temproad="20.2" />




WORKINFO carrier Sledovani ¢innosti nastavby (myti bit false/true ANO, pokud se jedna o vozidla/nastavby
znacek, myti smérovych sloupkl, myti s povinnosti sledovat tyto ¢innosti a
nastavcl na svodidla, myti baliset, myti soucasné pro VEHICLEINFO/type=3, 4 a
svodidel, ¢isténi propustkd, cisténi soucasné POSITIONINFO/modedrive =2
vpusti, pfikopova fréza, sefezavani
krajnic, hloubeni ptikop0, opravy
silni¢nich svah)
crane Sledovani ¢innosti nastavby jefabu bit false/true ANO, pokud se jedna o vozidla/néstavby
s povinnosti sledovat tyto ¢innosti a
soucasné pro VEHICLEINFO/type=3, 4 a
soucasné POSITIONINFO/modedrive =2
platform Sledovani ¢innosti plosiny bit false/true ANO, pokud se jedna o vozidla/nastavby
s povinnosti sledovat tyto Cinnosti a
soucasné pro VEHICLEINFO/type=3, 4 a
souéasné POSITIONINFO/modedrive =2
loading Sledovani ¢innosti nakladace (otacky bit false/true ANO, pokud se jedna o vozidla/néstavby
motoru > 0) s povinnosti sledovat tyto ¢innosti a
soucasné pro VEHICLEINFO/type=4 a
soucasné POSITIONINFO/modedrive =2
roadmarking Sledovani ¢innosti samojizdného bit false/true ANO, pokud se jedna o vozidla/nastavby
znackovaciho stroje pro VDZ s povinnosti sledovat tyto Cinnosti a
soucasné pro VEHICLEINFO/type=4 a
souéasné POSITIONINFO/modedrive =2
removalmarking | Sledovani ¢innosti samojizdny stroj pro | bit false/true ANO, pokud se jedna o vozidla/néstavby
nedestruktivni odstranovani VDZ s povinnosti sledovat tyto ¢innosti a
soucasné pro VEHICLEINFO/type=3, 4 a
soucasné POSITIONINFO/modedrive =2
roller Sledovani ¢innosti valce (otacky motoru | bit false/true ANO, pokud se jedna o vozidla/nastavby

>0)

s povinnosti sledovat tyto Cinnosti a
soucasné pro VEHICLEINFO/type=3, 4 a
souéasné POSITIONINFO/modedrive =2




paverfinisher

Sledovani ¢innosti finiseru

bit

false/true

ANO, pokud se jedna o vozidla/néstavby
s povinnosti sledovat tyto ¢innosti a
soucasné pro VEHICLEINFO/type=3, 4 a
soucasné POSITIONINFO/modedrive =2

distributionAB

Sledovani ¢innosti distributoru

bit

false/true

ANO, pokud se jedna o vozidla/nastavby
s povinnosti sledovat tyto Cinnosti a
soucasné pro VEHICLEINFO/type=3, 4 a
soucasné POSITIONINFO/modedrive =2

milligcut

Sledovani ¢innosti frézy

bit

false/true

ANO, pokud se jedna o vozidla/néstavby
s povinnosti sledovat tyto ¢innosti a
soucasné pro VEHICLEINFO/type=3, 4 a
souéasné POSITIONINFO/modedrive =2

Priklad:

<WORKINFO roller ="true"/>

Nazev Atribut

Rozsah hodnot Jednotky Povinny

EXTENDEDINFO | Revs Pocet otacek hlavniho motoru podvozku | Cislo Kladné redlné cislo ot ANO, pokud VEHICLEINFO/type = 3,4
od predchoziho zaznamu nebo VEHICLEINFO/type = 2 (vozidlo
umozniuje)
NE dodavatelé udrzby
revsextension | Pocet otacek nastavbového motoruod | Cislo Kladné redlné cislo ot NE
predchoziho zaznamu
Fuel Spotteba PHM od predchoziho zaznamu | Cislo Kladné redlné Cislo litr ANO, pokud je VEHICLEINFO/type = 2,3,4
(5 desetinnych mist) a vozidlo umoznuje
dodavatelé udrzby NE
Levelphm Hladina PHM v nadrZi v procentech Cislo Kladné celé Cislo % ANO, pokud je VEHICLEINFO/type = 2,3,4
objemu nadrze 0-100 % a vozidlo umoziuje
dodavatelé udrzby NE
powervoltage | Palubni napéti (V) Cislo Kladné reélné cCislo, |V ANO, pokud je VEHICLEINFO/type =

jedno desetinné
misto (napf. 13.6 V)

1,2,3,4,5
dodavatelé udrzby NE




lighthouse Sledovani zapnuti majaku bit ANO, pokud je vozidlo vybaveno, pouze

u VEHICLEINFO/type = 1,2,3,4

false/true

Priklad:

<EXTENDEDINFO revs="22" revsextension="" fuel="0.00223" levelphm="48" powervoltage="13.6" lighthouse="true" />




4.1 Priklad XML zaznamu

Pro ilustraci pfikladdme ptiklad kompletniho XML zaznamu. Tento ptiklad je pouze ilustracni a ma
ukazat vyuZiti vSech atributl a v praxi nemuUze nastat.

<?xml version="1.0" encoding="utf-8" ?>
<GPSDATA>
<CREATED>2018-05-27T14:18:31+01:00</CREATED>

<GPSRECORD gpstime="2018-05-27T14:18:01+01:00" gsmsignal="5"
satellitecount="9" gpsunitid="56598545875441">

<VEHICLEINFO rz="2AH5487" type="2" driverid="215487" driver="Jan
Novak" company="Firmaxyz" idvehicleorig="5658478" technology="5" />

<POSITIONINFO ignition="true" longitude ="14.578964"
latitude="51.100894" speedgps="22.3" speedtach="23.8"

speedcan="22.3" tachogps="2568.125" tachotach="2568.125"
tachocan="2568.125" modedrive="2" />

<SPREADINGINFO spreadingmode="3" plow="true" gram="60"

widthleft="145.2" widthright="125.5" sumsalt="0.123" suminert="0.132"
sumbrine="1" />

<CUTSINFO cutsl="true" cuts2="false" cuts3="false" />

<SWEEPSINFO centralbroom="true" leftbroom="true" rightbroom="true"
turbine="true" runningshaft="true" />

<SPRINKLERSINFO leftflushing="true" rightflushing="true"
centralflushing="true" misting="true" pump="true" />

<LIGHTTRAILER lighton="true" modearrow="1" akuvoltage="25.6"
rampup="true" crash="false" />

<TEMPERATURE tempair="22.3" temproad="20.2" />

<EXTENDEDINFO revs="22" revsextension="" fuel="0.223" levelPHM="48"
powervoltage="25.6" lighthouse="true" />
</GPSRECORD>

</GPSDATA>

5 POZADAVKY NA DODAVATELE UDRZBY

Dodavatelé udrzby jsou povinni poskytovat dat do systému ISUD. Jejich vymezeni je dano nize
uvedenou kapitolou.

5.1 Typy vozidel a pozadovana data
Popis vozidel provadéjicich urcité cinnosti, které zasilaji popsana data v poZzadovaném rozsahu. Kdy
a jaka data jsou poskytovana, je dano kapitolou 4 a doplnéno timto popisem.



5.1.1.1

Voziky

vSechny pouzivané voziky,
poskytuji povinné sledované parametry u vsech vozidel a strojl a data specificka pro voziky.

Komundlni vozidla

provadéjici svoz odpadu,

poskytuji povinné sledované parametry u vSech vozidel a stroju.
Vozidla s ndstavbami pro seceni travy

vozidla provadéjici seceni travy,
poskytuji povinné sledované parametry u vsech vozidel a stroji a data specificka pro
sekacky.

Odtahové sluzby

véechny odtahové sluzby, které jsou k odtahu pfivolany RSD CR,
poskytuji povinné sledované parametry u vsech vozidel a stroju.

Vozidla provadéjici pravidelny servis

dodavatelé provadéjici pravidelny servis zafizeni (napf. meteostanice, SOS hlasky, ZPI, PDZ,
mytny systém, apod.) na dalnicich minimalné ve Ihté jednoho roku.
poskytuji povinné sledované parametry u vsech vozidel a stroju.

5.2 Pozadavky na preddvani dat
Data budou pfeddvana vidy p¥i poskytovani tidriby pro RSD CR.



6 VYBAVENi VOziKU TELEMATICKOU JEDNOTKOU A POVINNOST
PREDAVANI DAT DO C-ITS SYSTEMU

Telematickd jednotka bude vyuZita pro kooperativni a fleetové systémy, které Zadavatel v soucasné
dobé buduje a které pozaduji monitorovani funkénich, dopravnich a provoznich informaci a jejich
sbér, zpracovani a distribuci dal$im uZivateldm. Telematické jednotky budou instalovany na vsechny
typy vozik(l pouZivanych pfi udrzbé dalnic:

- vystrazny vozik (dle PPK VOZ)

- predzvéstny vozik (dle PPK VOZ)
- informacni voziky v uzavirkach

Obecné budou, pro ucely tohoto dokumenty, tyto voziky nazyvany , varovné a informacni voziky“.

Zakladni schéma datové vymény kooperativniho a fleetového systému je zndzornéno na obrdzku
nize.

Centralni back office systémy o L e
Mobilni informacni voziky

ey ((ti))) ((ti)))

|
! |
| |
|
! |
% |
e AN |osm__1, 5% «— 175 G5/ 802.110—- ITS G5 |
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Dispecerské pracovists SSUD /
Sprava vozového parku

ISUD Back office C-ITS Back office
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TELEMATICKE JEDNOTKY INSTALOVANE VE VAROVNYCH A INFORMACNICH VOZiCiCH BUDOU U:

- kooperativnich a fleetovych systém( vysilat data na C-ITS Back office pomoci GSM (LTE)
v jednotném formatu (XML) dle poZadavk( uvedenych v textu nize,

- kooperativnich systém vysilat ITS zpravy k G¢astnikim tietich stran pomoci standardu ITS-
G5 (v misté umisténi voziku),

- kooperativnich systém( pfijimat ITS zpravy z C-ITS back office pomoci GSM (LTE)
v jednotném formatu (MQTT) dle pozadavkd uvedenych nize.

KOOPERATIVNI SYSTEMY (C-ITS)

Varovné a informacni voziky budou pfti udrzbé dalnic pouzivany vc. telematické C-ITS jednotky (RVU
— Road Vehicle Unit) zajistujici poskytovani sluzeb tzv. kooperativnich inteligentnich dopravnich
systému (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 obousmérné
vyméné dat mezi jednotkami umisténymi ve vozidlech (OBU), jednotkami na infrastrukture (RSU) a
jednotkami umisténymi ve vozidlech udrzby a varovnych a informacnich vozicich (RVU), pficemz je
vyuzivano specifické DSRC technologie operujici na frekvenci 5,9 GHz. Toto frekvenéni pasmo bylo
celosvétové vyhrazeno pro bezpecnostni aplikace v dopravé. V ramci této komunikace je vyuzivano
IEEE standardu 802.11p, ktery byl v Evropé ddle rozpracovdn do podoby standardu ITS-G5. Nad
ramec ITS-G5 je pro prenos dat v C-ITS vyuzivano také stavajicich datovych siti mobilnich operator(.

Smyslem kooperativnich systém( v soucasné dobé je prindset fidici cilené, vcasné a kvalitni
informace o déni kolem néj a zaroven poskytovat spravci komunikace aktudlni informace o provozu.
V dlouhodobém horizontu predstavuji kooperativni systémy vyvojovy mezistupen pro technologii
automatizovaného ftizeni vozidel. Obecné kooperativni systémy zvysuji bezpecnost a plynulost
dopravy a snizuji jeji negativni vlivy na Zivotni prostredi.

Komunikace mezi vozidlovymi jednotkami a jednotkami na infrastrukture, popf. mezi dvéma
vozidlovymi jednotkami navzdjem, byla na mezindrodni Urovni standardizovana. Pfislusny standard
v Evropé je oznaCovan jako ITS-G5, vychdzi ze standardu IEEE 802.11p a je definovan 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 [ETSI EN 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

V téchto predpisech jsou definovany i zakladni typy zprav, které jsou v ramci standardu ITS-G5
generovany a posilany. Jsou to:

e Cooperative Awareness Message (CAM)



Zpravy CAM jsou generovany a odesildny periodicky az 10x za sekundu dle okolnich
podminek. Poskytuji zakladni informace o zafizeni, které je vygenerovalo (OBU jednotka).
Obsahuiji hlaseni o pfitomnosti, poloze a provoznim stavu ptislusného zatizeni.

Specifikace zpravy CAM je detailné popsana v predpisu ETS/ TS 102 637-2 Specification of
Cooperative Awareness Basic Service. Jednotlivé atributy zpravy CAM jsou popsany ve
standardu ETSI TS 102 894-2 Applications and facilities layer common data dictionary.

¢ Decentralized Environmental Notification Message (DENM)

Zpravy DENM jsou generovany pouze v piipadé vyskytu néjaké udalosti, jejich odeslani tedy
musi prechdzet néjaky spoustéc. Pomoci DENM zprav se tedy prenaseji informace o
mimoradnych udalostech, jako je prace na silnici, dopravni nehoda, kluzka vozovka, jizda
v protisméru ¢i jiny typ prekazky. Zpradvy DENM jsou vysilany periodicky, dokud je pfislusna
udalost platna. K preruseni vysilani dojde bud'v ptipadé, Ze vyprsi jeji prednastavend doba
platnosti, nebo prislusna C-ITS jednotka vysle specidlni DENM zprdvu, ktera zrusi platnost
dotyc¢né uddlosti.

Specifikace zprdvy DENM je detailné popsdna v predpisu ETSI TS 102 637-3 Specification of
Decentralized Environmental Notification Basic Service. Jednotlivé atributy zpravy DENM
jsou popsany ve standardu ETSI TS 102 894-2 Applications and facilities layer common data
dictionary.

¢ In-Vehicle Information (IVI)

Zprdvy IVI obecné slouZi primarné pro prenos informaci o statickych a dynamickych
dopravnich symbolech, nap¥. dopravni symboly na portélech liniového tizeni dopravy (LRD),
informacnich portalech (ZPI/PDZ) a zatizenich pro provozni informace (ZPl) do vozidla. IVI
zprava neslouzi pouze pro prenos zobrazovanych dopravnich symbold, ale také
dopliikovych textd (informacni portaly ZPI/PDZ). Zprava IVl je periodicky vysilana aZ do
vyprseni doby jeji pfednastavené platnosti, nebo do doby, neZ pfislusna RSU jednotka vysle
specialni IVI zpravu, kterd zrusi platnost danych vysilanych dopravnich informaci.

Specifikace IVI zpravy je detailné popsana v normé ISI/TS 19321:2015 Intelligent transport
systems — Cooperative ITS — Dictionary of in-vehicle information (IVI) data structure. Pro
kédovani jednotlivych dopravnich symboll je pouZivdna knihovna definovana v normé
ISO/TS 14823:2008 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
Ciselny kéd a dopliujici informace.

ITS sluzba Road Works Warning
Primarnim cilem vybavovani varovnych a informacnich vozikl C-ITS jednotkami je poskytovani
sluzby Road Works Warning (RWW), tj. varovani ridi¢d pred pracemi na dalnici. Smyslem této sluzby
je v€asné upozornit fidi¢e na prace na dalnici, které probihaji pfed nim na predpokladané trase.



Ridi¢i je prezentovdana informace o rozsahu praci a s nimi spojenych dopravnich omezenich (napf.
uzavreni jizdnich pruh(, rychlostni omezeni) jesté pred tim, nezZ je schopen prace fyzicky zpozorovat
a uzpusobit tomu svou jizdu. Jedna se o dopliikovou sluzbu k jiz existujicim informacim o pracich na
silnici distribuovanych jinymi kanaly (rozhlasové dopravni zpravodajstvi, RDS-TMC, atd.), ktera je
zamérena na lokalizované konkrétni informace v blizkém okoli pfislusnych praci. Vyrazné se tim
redukuje riziko vzniku nehody na zacatku pracovnich mist (napf. naraz do mobilniho vystrazného
voziku) a tim se vyrazné zvysi i bezpecnost pracovnikl udrzby pohybujicich se v misté praci.

SluZzba mUZe byt poskytovana ve 2 zakladnich reZzimech:

Lokalni rezim

V rdmci tohoto feSeni je informace o pracich na silnici generovana a vysilana jednotkou C-ITS cisté
na zakladé dat z voziku (poloha, stav zobrazovanych symbolt). Scénar probiha zcela autonomné bez
komunikace s externimi prvky.

Sitovy reZim

V tomto rezimu dochazi ke spojeni s centralnim prvkem C-ITS systému — tzv. C-ITS back office, ktery
C-ITS jednotku na voziku poveluje ke generovani a vysilani konkrétni informace. Spojeni's C-ITS back
office je realizovano prostrednictvim siti mobilnich operator(.

Funkéni specifikace sluzby RWW
Varovani pred pracemi na silnici vramci sluzby RWW bude Fidi¢m prenaseno pomoci
standardizované zpravy DENM. Jednotlivé parametry DENM zpravy a jejich pouZiti v ramci sluzby
RWW jsou popsany v dokumentech ,Harmonised C-ITS Specifications for Europe” platformy C-
ROADS dostupnych na webovych strankdch www.c-roads.eu.

Funkéni scénar sluzby RWW je nasledujici:

1. Vysilani DENM zprav je spusténo zvednutim rampy voziku

2. V pfipadé lokalniho reZzimu jsou jednotlivé atributy DENM vyplnény na zadkladé informaci
z voziku

3. V pripadé sitového rezimu jsou jednotlivé atributy DENM vyplnény na zakladé informaci
z C-ITS back office

4. Atributy vysilané DENM zpravy jsou upraveny v okamZiku zmény polohy voziku nebo zmény
vstupniho parametru (zména zobrazovaného symbolu, povel z C-ITS back office)

5. Vysilani DENM zpravy je ukonceno sklopenim rampy voziku nebo pokynem z C-ITS back
office

Specifikace telematickych C-ITS jednotek (RVU)
Pozaduje se, aby byl vozik vybaven RVU jednotkou zajistujici:

e Provoz lokalniho rezimu sluzby RWW v plném rozsahu

e Podporu sitového rezimu sluzby RWW, tj. moznost tvorby a Upravy zprav na zakladé
informaci z C-ITS back office RSD. Komunikaci s C-ITS back office bude zaloZena na ASN.1
serializaci UPER standardnich C-ITS zprav dle ETSI, v¢. poZzadavk( na bezpecnost dle ETSI TS



103 097 (SecuredMessage). Na transportni vrstvé bude vyuZito vhodného protokolu (napf.
UDP nebo MQTT).
Fleetové sluzby

Funk¢ni poZzadavky

RVU jednotka musi komunikovat s okolnimi C-ITS jednotkami pomoci ITS-G5 komunikace
definované v predpisu ETSI EN 302 663.

RVU jednotka musi byt schopna zasifrovat/desifrovat ITS-G5 zpravy pomoci protokolu Geo
Network (GN) definovaného v predpisech ETSI EN 302 636 1, 2, 3, 4, 6.

RVU jednotka musi byt schopna zasifrovat/desifrovat ITS-G5 zpravy pomoci protokolu Basic
Transport Protocol (BTP) definovaného v predpisu ETSI EN 302 636 5.

RVU jednotka musi byt schopna Sifrovat/desifrovat a pfijimat/odesilat CAM pakety z/do
okolnich C-ITS jednotek.

RVU jednotka musi byt schopna Sifrovat/desifrovat a odesilat/pfijimat DENM pakety
pomoci protokolu Geo Broadcast Mode z/do okolnich C-ITS jednotek definovaném v
predpisu ETSI 103301.

RVU jednotka musi byt schopna generovat DENM zpravy na zakladé dat z fidicich systému
voziku.

RVU jednotka musi byt schopna poslat vygenerované zpravy DENM do C-ITS back office (v
sitovém rezimu).

RVU jednotka musi byt schopna pfijimat povely z C-ITS back office a na zakladé nich
generovat DENM zpravy (v sitovém reZimu).

RVU jednotka musi byt schopna na zakladé specidlni CAM zpravy z RSU aktivovat
koexistenéni méd v ochrannych zénach mytnych bran (viz dokumenty Harmonised C-ITS
Specifications for Europe, kapitola ,Koexistence” ). Zaroven musi byt moznost uloZit do
pameéti jednotky az 16 poloh mytnych bran.

RVU jednotka musi byt schopna vytvéret atribut ,, Traces” zprdvy DENM na zakladé internich
k dispozici v dokumentech ,,Harmonised C-ITS Specifications for Europe”.

RVU jednotka musi byt vzdalené konfigurovatelna véetné updatu firmwaru.

RVU jednotka musi byt schopna pfipojeni na externi PKI infrastrukturu pro zajisténi
autorizace a autentizace pfijimanych a vysilanych C-ITS zprav, v¢. aktualizace certifikatd a
verejnych kli¢a.

V RVU jednotce museji byt z ostatnich systém( varovnych a informacnich vozikd k dispozici

nasledujici udaje:

Stav odklopeni rampy (odklopeno / sklopeno), stav vystraznych ,zlutych” svétel (zapnuto /
vypnuto) — u vSech vozik(

Stav odklopeni rampy (odklopeno / sklopeno), stav vystraznych svétel / svételné Sipky
(vlevo / vpravo / kfiz / vypnuto), stav plechové Sipky (stav dopravni znacky vlevo, vpravo,
dold) — u vystraznych vozik



Stav odklopeni rampy (odklopeno / sklopeno), zobrazeny symbol / text — u predzvéstnych
(v€etné LED) vozikd

Technické pozadavky

RVU jednotka musi obsahovat / splfiovat nasledujici technické poZadavky:

modul pro radiovou komunikaci ITS-G5 (5855 MHz az 5925 MHz) umoziujici soubéZznou
komunikaci na dvou kandalech (,,Dual concurrent channel operation®)
viesmeérovy €i smérovy anténni systém pracujici v pasmu 5,9 GHz (ITS-G5) o minimalnim
zisku pro jeden vysilaci kandl 5dBi spliujici standard ETSI 302 571. Anténni systém bude
umistén tak, aby bylo zajisténo volné vysilani smérem ,za vozikem®, tj. proti sméru jizdy.
Anténni systém musi byt umistén minimalné ve vysce 2m.
CPU s dostateénym vykonem pro bezproblémové zajisténi sluzby RWW. CPU musi byt jeden
z nasledujicich:

o x86 (32bit)

o x86-64 (64bit)

o ARMVv6, v7,v8 s MMU

o MIPS (32bit a 64bit)
Operacni systém — jeden z ndsledujicich:
Android 5.0+
i0S 6.0+
Linux
Apple Mac 0S X
Windows 8.1+
FreeBSD
o popf. jiny podporujici PKI feSeni zadavatele

O O O O O

komunikacni LTE modul véetné antény
GNSS pfijimac pro uréeni pfesné polohy a ¢asu v¢. antény
rozhrani Ethernet (IPv4 nebo IPv6)
rozhrani RS232 nebo USB
provozni teplota min. v rozsahu -30°C aZz +65°C
vhodné datové ulozisté, min 4GB (vhodné pro poufZiti u vozik()
Hardware Security Module (HSM) - kompatibilni s TPM 1.2 nebo PKCS #11, Common
Criteria Certificate EAL4+. Podpora nasledujicich Sifrovacich protokol(:
o ECDSA_nistP256_with_SHA256
o ECDSA_brainpoolP256r|_with_SHA256
o ECDSA_brainpoolP384rl _with_SHA384
Casové neomezend nevyhradni licence softwarového teseni (bez aktualizaci) pro RVU
jednotky zahrnujici:
o ITS software stack pro provoz C-ITS aplikaci v¢. pfenosu C-ITS zprav
o SW aplikace umoZnujici nasazeni logiky zpracovani C-ITS zprav



- integrované akceleracni/deceleracni ¢idlo,
- vnitfni pamét pro zaznamy o kapacité minimalné 20.000 zaznamd,
- mozZnost uklddat do zaznam servisni informace:
o palubni napdjeni,
o pocet satelitd,
o kvalita GSM signalu.
- nedostupnost GSM sité — v pfipadé vypadku nebo nedostupnosti mobilni sité musi byt
data
ukladana v jednotce GPS a po pripojeni do domovské sité okamzité odeslana,
- RVU jednotka musi odesilat ulozena data od nejstarSich zaznam( po nejnovéjsi.

FLEETOVE SYSTEMY

Kromé C-ITS funkcionalit budou RVU jednotky schopny také poskytovat data z vozik(i pro ucely
jinych systém0 napF. Informaéni Systém Udrzby Délnic - ISUD atd. To znamend, ze RVU jednotky
musi byt schopny vycitat kromé stavovych informaci i provozni informace, které budou pfedavany
v jednotném formatu pomoci GSM (LTE) komunikace na C-ITS back office, ze kterého budou dale
zasilany na Back office ISUD (popf. dalSich systému) pro dalsi zpracovani.

Vsechna niZe uvedena data budou periodicky v min. 1 minutovém kroku odesildna RVU jednotkami
do C-ITS back office, kde budou zpracovana, ulozena a poskytnuta jinym systémim Zadavatele (nyni
ISUD). Komunikace s C-ITS back office bude pro tato data zaloZzena na XML.

RVU Jednotka bude instalovana a integrovana (datové a napajenim) v kazdém voziku a bude
schopna monitorovat nasledujici data v zavislosti na vybaveni voziku:

- ID jednotky

- Typ vozidla — nastaven vozik (pokud mozno jaky typ)
- Datum a ¢as vzniku zaznamu

- Geograficka poloha

- Pocet GPS satelitd

- Kvalita GSM signalu

- Aktualni rychlost z GPS

- Napéti akumuldtoru

- Registracni znacka voziku

- Stav odklopeni rampy

- Stav vystraznych ,Zlutych” svétel
- Stav svételné Sipky

- Stav plechové sSipky

- Zobrazeny symbol / text

RVU jednotka musi byt schopna zaznamenavat data na zakladé téchto parametra:
- Vozik je v pohybu (neni zapnuta vystraha / informace)
o Po ujeté vzdalenosti - nastaveni 200m,
o Pozméné azimutu - doporucené nastaveni 10°.



- Vozik je v provozu (zapnutd jakakoliv vystraha / informace)
o Po case - nastaveni max. 60 vtefin,
o Po ujeté vzdalenosti - nastaveni 200m,
o Pozméné azimutu - doporucené nastaveni 10°.

- Vozik neni v provozu (klidovy rezim)
o Po ujeté vzdalenosti - nastaveni 200m,
o Pozméné azimutu doporucené nastaveni 10°.

Pro sbér dat musi byt splnén alespon jeden z uvedenych parametr(.



