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= Gtowny cel projektu - opracowanie technologii mobilnej
nawigacji srodlgdowej

= Gfowny cel naukowy - opracowanie metod przetwarzania
danych przestrzennych dla potrzeb mobilnej prezentacji
kartograficznej i efektywnej nawigacji na drogach
srodlgdowych

= Cel praktyczny - opracowanie systemu MOBINAV, ktory
ma byc rozwinieciem koncepcji nawigacji samochodowej
na obszar zeglugi srodlgdowej
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“HiBoteza badawcza
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Mozliwe jest spetnienie wymagan uzytkownikow
rekreacyjnych w stosunku do urzqdzen nawigacyjnych
Z wykorzystaniem powszechnie dostepnych
technologii mobilnych i metodologii kartografii
mobilnej
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analiza istniejgcych rozwigzan naukowych i
technologicznych z zakresu kartografii mobilnej, w tym
szczegolnie na akwenach wodnych;

analiza wymagan uzytkownikow rekreacyjnych wod
srodlgdowych w stosunku do systemow nawigacyjnych;

opracowanie technologii zarzagdzania danymi GIS dla
potrzeb srodlagdowej nawigacji mobilnej;

analiza mozliwosci wykorzystania geoinformatycznych
serwisow sieciowych oraz ortofotomap w systemie
MOBINAV;

opracowanie technologii i narzedzi analiz przestrzennych
dla potrzeb mobilnej nawigacji srodlagdowej;

opracowanie metod integracji sensorow w technologii
m0b| | neJ . Mobilna nawigacja srédlagdowa - seminarium 14.10.2016
)
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Cele czastkowe

~, ., e
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= opracowanie modelu srodlgdowej prezentacji
kartograficznej, w tym prezentacji mobilnej, z
uwzglednieniem zasada generalizacji IENC;

= opracowanie metod wizualizacji, w tym redakcja
kartograficzna srodlgdowej mapy mobilnej;

= budowa bazy danych wybranego obszaru testowego z
uwzglednieniem kartograficznego modelu zintegrowanych
danych IENC i GIS;

= weryfikacja opracowanych modeli i testowanie
zbudowanego systemu w warunkach laboratoryjnych i
rzeczywistych;

= kompleksowa analiza wynikow badan laboratoryjnych i
prob systemu MOBINAV.
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cfekty projekiu

=

= Efektem koncowym projektu sg opracowane metody, jako
rezultaty poszczegolnych zadan badawczych

= Wymiernym efektem jest demonstrator systemu MOBINAYV,
ktory jest innowacyjnym systemem mobilnej nawigacji
srodlgdowej, odpowiadajgcy wymaganiom uzytkownikow
rekreacyjnych

= Szczegodlna uwage nalezy zwroci¢ na nowy model prezentacji
kartograficznej na wodach srédlgdowych co w potgczeniu z

nowatorskim zastosowaniem wizualizacji w systemach typu
HUD moze stworzy¢ nowg jakos¢ nawigacji srodlagdowej
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Efekty projektu - specyfikacja
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k® projektu = model

= Model danych zawiera 27 klas odzwierciedlajgcych potrzeby
uzytkownikow

= Model zostat zapisany w postaci schematu aplikacyjnego xm

GML MOBINAV /

o

«FestureTypen
MOBINAV_Abstract

«FestureTypes
OBIEKTY_ISTOTHE_DLA_NAWIGACJI_P

+ CODE_1: String
+ CODE_2: float

__E+ GODE_3: float
+ OBJ_ID: int

+ OBJGED: CharacterString

+ OBJNAM: CharacterString

+ SCAMIN: float

+ SOURCE: source

sFestureTypes
PUNKTY_GLEBOKOSCI_P

+ DEPVAL: float

«FeatursTypes
BUDYHKI_A

+ CATBUS: catbus

+FestureTypes
KILOMETRAZ_P

«FeatureTypes
ZNAK_P

+ CATMRK: catmrk

+ OBJHIG: flost

+  NAVFUN: naviun ‘

«FeatureTypes
OBSZAR_ADMINISTRACYJNY_A

«FestureTypen

URZADZEHIA_CUMOWNICZE_A

+ CATMOR: catmor

«FestureTypen
BUDOWLA_HYDROTECHNICZNA_A

<FeatureTypes
OBSZAR_GLEBOKOSCI_A

+ GATHBU: cathbu ‘

+ DEPMIN: float

+ DEPMAX: float ‘

sFestureTypes
OBSZAR_ZABUDOWY_A

+ CATBUI: catbui

«FestureTypes
PRZEWOD_NAPOVIETRZNY_L

+ CATCBL: catchl
+ GELCLR: float

N

«FeatureTypes
WODA_A

SILZON: baalean

«FeaturaTypes
KOLEJ_L

«FestureTypes
TRASA_PROMU_L

«FesturaTypes
WODA_L

+

CATWAT: catwat
OFSTAT: apstat
SILZCN: boalean

+ 4

«FestureTypes
DROGA_L

+ CATROD: catrod

«FestureTypes
POI

o

GATPOI: String
POIDES: String

o

«FestureTypes
PRZYSTANIE_A

+ CATHRE: cathrb

&

CATWAT: catwst
OPSTAT: opstat

+ o+

«FeaturaTypes
MOST_A

CATEGR: calbrg

+

BRGCLR: float

+

«FestureTypes
WODOWSKAZ_P

+ TIMGAG: Date
+ VALGAG: flost

«Festure Typex
OBSZAR_HAWIGACYJNY_A

+ CATARE: catare

1

«FestureTypes
LAD_A

«FestureTypex
TUNEL_L

«FestureTypes
SWIATLO_P

o

GHARAC: charac
GOLOR: colar

o

I

sFestureTypes
ROSLINNOSC_A

+ CATVEG: catveg

«FeatursTypes
NABRZEZE_L

+

CATFIR: catpir

sFestureTypes
MOST_L

-

BRGCLR: float
CATBGR: catbrg

-

«Festure Typex
OZNAKOWANIE_HAVNGACYJNE_P

«FestureTypex
PRZESZKODA_NAWIGACY.JHA_A

+ CATAID: int
+ COLOR: color

«FeatureTypen
WYKORZY STANIE_POWIERZCHNI

«FestureTypen
BUDOWLA_HYDROTECHNICZNA_L

«FeatureTypes
PRZE SZKODA_MAWIGACYJNA_P

+ GATLND: catind

s

narawigacja fro

digdaya== seminariul

+ OBSTYP: obstyp

«FestureTypen
URZADZENIA_CUMOWNICZE_P

«FestureTypes
OBIEKTY_ISTOTNE_DLA_NAWIGACJI_A

+  NAVFUN: naviun
+ OBJHIG: float

+ CATOES: catobs
+ OBSDEF: float

+ OBSTYP: obstyp
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IENC: SLCOMS_L

OBINAM: float
CATSLE: enumeration —

BDOT10k: BUUO_L

RodzajUmatnienia: enumeration

| 1: CATSLC >>> CATPIR
| IFCATSLC IN (,9”) then CATPIR = Sciana oporowa”

| Elself CATSLC IN (,7 or 8”) then CATPIR = ,Brzeg umocnion,
| Elseif CATSLC IN {4 or 6 or 15 or 16) then CATPIR =, Nabrzeze'

1 If RodzajUmoc
! oporowa”

| Elself RodzajUmocnienia IN (,Ubr") then CATPIR = ,Brzeg
 umocniony”

| Else CATPIR = ,inne”

NABRZEZE - PIER_L

OBJ_ID: integer
OBIGED = Polygon
OBINAM: String
SOURCE: TypZrodia
SCAMIN: Float
SCAMAX: Flaat
CODE_1: String
CODE_2: String
CODE_3: String
CATPIR: enumeration

V_Map
HYDRO_KONSTRUKCIE_PORTOWE_L

nazwasstring
obiekt; enumeration

3: obiekt >>> CATPIR

.Brzeg umocniony”

Elself type IN (Pirs/nabrzeze/przystar/mole) then

CATPIR = ,Nabrzeze”
Else CATVEG

If obiekt IN {Umacnienie brzegowe) then CATPIR =
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Dane w projekcie MOBINAV:
= Dane mapowe przygotowane wczesniej
"= Dane z sensorow — online

= Dane uzytkownika —online
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1. Dobor danych Zrodtowych

-

2. Zdefiniowanie geckompozycji

L 4

wybar zrod’rowych baz danych
opracowanie algorytmow importu danych
selekcja i mapowanie atrybutow

¥
- & 8 »

ustalenie kryteriow bazowych

zdefiniowanie geckompozycji sktadowych
okreslenie jednostek przekazu kartograficznego
wyszczegolnienie zdarzen kartograficznych

3. Dobar skal

¥

okreslenie skal dla geckompozycji sktadowych
wypetnienie atrybutu SCAMIN oraz SCAMAX

s

4. Uogolnienie danych

s

5. Redakcja mapy

L 4

uogolnienie ksztaltow (upraszczanie oraz
wygladzanie)

agregacja obiektow

selekcja atrybutowo-przestrzenna

\

I:l watera 1:7500
: watera 1:10000

watera 1:17500
watera 1:25000

watera 1:50000

[] watera 1:100000
[ watera 1:250000

Mobyittraaratoheaeja Srodladowa - seminariym 14 10.2016

watera 1:1000000

L J

zmiana potoZenia znakow
zmiana poloZenia/wielkosci etykiet
usuniecie kolidujacych znakow

75
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Mobilny przekaz kartograficzny to skonnczony zestaw kartograficznych prezentac;ji
czastkowych generowanych przez aplikacje po spetnieniu okreslonych warunkow

wywotujgcych

class Model_WONAKO ./

PrezentacjaKartograficzna

- IDushort
nazwsa: char

OknoGeowizualizasi [

- I short

17|~ wysckosc long
rosc: int
20_wybor

«Enumeraticny
typ_rmiany_JPK

aktywacja
dezaltywags
zmianaZnaky

zmianaHiersrchit
zmianaPriorytetu

«DataTypes
Definicjafudio

- MazwsPliku: char
- Glosnesc: int

«DataTypes

PolozenieEtykiety

gées
dét
inne

- NazwsPliku: char
- HolorWypelnisnia: char
- KolorDbrysu: char

- SylObrysu: char

typ_zmiany_GK

«DataTypes
DefinicjaEtykiety

zmians_GK
2miana_GKS

zmians_Stylu

«Enumerations

- czcionks: char

- kolor int

- rozmiar int

- polezenie: PolozenisEtykisty

Bazy_Danych

MCDEF «Enumerstions

MG Typ_ZK

AUDIO

VIDEC ZmianaGeowlzuslizaii
GRAPHIC ZmisnaGeckompozydi
FOF_UP Zmiana_JPH

WS

«Enumerations
Typ_zmiany_GW

arqgadowd

Beokompozycja Skladowa
1D: short % iechon wywouje
nazwa; char siala: lang e
- ID_GK int
PoaycjaLegendy
ZmianaGeokompozyc] ID_IPH: int
1D_ZK: reprezentuje [ T T~ 1D GeoSk: int
= e L ma jednostee nadrzedns 10_Styl: int
- typ_zmisny: typ_zmiany_GK 1= - cyidoczna: boolean
- NowsiWariosc: shert Fhtceyiat: g
i 1 N 0.
\ -
jest powiszana
% 5
N 2 uzZyws
At
N = uzyws ———————
wywoluje ;
jest reprezentowsna
zmisna
jest reprezentowsna |- 1D int a
s
jest tworzona w opardiu el A Enakaint ’
ID_Sehemat; int s
E
ZmianaJednostkiPrzekazu
uzywe |
T 1D ZK: short
i typ: Typ_zmiany_JPK
¥ - ID_JPK: short
1
ZrodloDanych i a.-
\
NazwsBD: Bazy_Danych \ SRR
nazwakiasy 1
spis : - ID:short i
poleceniaSOL -} - opis: char
1 - iyp: Typ 2K
'
1
Komunikaty_Audio I ‘l
- D int - IDiint 1 ipcint
- definigs: Definigjasu - Nezwsichar 171 definiga: DefinigiaZnaky
. - s /|-y etz Definig . .
Nawigacja Sr =Seminarium 14.10.2016
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video
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14/24

Al ¥43a171 nwesSoad yoewes m yigIN zazad Auemosueuly pafoid




U = redakCJa

Schematy kolorow
* Mobi_dzien - -

JPK Style Geokompozycje Zdarzenia karto. Geowizualizacja Geowizualizacia 1,2,3,4
° ¥ . —
o s . 7 r A == = -
= M O b I n O C it St 1/ il it Okno geowizualizacji - o IEX
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. = "
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poibar_500_1000000 i 1 -
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poicrt_ 5001000000 N ~ T
o iFeu_500_1000000 i f M o
poifeu_500_ o o
odele: b ) L g -
poipiz_500_1000000 ® Brak L S iy
poires_500_1000000 Zataduj §lREGALICA)
poihip_300_1000000 Géra i I
poirel_500_1000000 b o
= Smartfon == | B
PotIWe_ 1M Anityalizsi A ; I T
poitth_500.1000000 e Bloas a B et i
poimet_500_1000000 ot s L : A .5
poifsh_300_1000000 X 13609 |7 lgricau " "
. poidsc_500_1000000 Smartfon 47V - | Nw B ﬁ I :
a e poielc_500_1000000 = = SICZECIN .
poifst_500_1000000 = Wybrary uktad we L ik
Wryswietanie znakdw Zdarzenia kartograficzne Statystyki |
. H D i Liczba warst... .. |
Import z pliku
Liczba obiektéw. 2757
Wyswiet i (> nowy_styl = MOBI_dzien -
Aktywuj
Film Diwigk ~
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Efek®’projektu =analizy

Analizy przestrzenne w
projekcie:

= selekcja atrybutowa i
odlegtosciowa oraz funkcje
pochodne (np. izobata
bezpieczenstwa)

= planowanie trasy wraz z

walidacja
= buforowanie i funkcje ,
pochodne (np. obszary * —¢

niebezpieczne)
= pamiar i odlegtos¢
= alarmy
= asystent podrozy
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o Urzgdzenie mobilne

I nteg ra Cja [smartfon/tablet)

sensorow -

wewnetrznych

Integracja
Model Danych MobiNay

sensorow T T )
zewnetrznych el M e

wewnetrznych zewnet rznych WI-FI Konwerter
NMEA do WiFi

Integracja
SeNnsorow
opcjonalnych

Ty
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HU

= o "h"-:‘%"r "

= HUD (skrét od ang.
Head-Up Display) —
wyswietlacz
przezierny
prezentujgcy
informacje na
specjalnej szybie bez
zastaniania widoku

" Przyjelismy
koncepcje
wykorzystania HUD,
jako swego rodzaju
Conning Display

Al 43411 hwesSoud yoewes m yigIN zazad Auemosueuly pjafoud

Mobilna nawigacja srédladowa - seminarium 14.10.2016 18/24



Wykonanie wytypowanych elementow systemu w
celu demonstracji technlogii MOBINAV
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PostgreSQL

SN\

r
GDAL

3 vonaro @ python

QArcGIS PP

Mobilna nawigacja $rédlgdowa - seminarium 14.10.2016
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10.
11.
12.

13.

Efekty prOJektu I<onfefrenqe

Konferencja Joint Rough Set Symposium 2014, Madrid
Konferencja Transport System Telematics 2014, Ustron
XXIV konferencja PTIP z cyklu Geoinformacja w Polsce, 2014, Warszawa
Konferencja Advanced Computer Systems 2014, Miedzyzdroje
Konferencja International Radar Symposium 2015, Dresden

Konferencja International Conference on marine navigation and safety
of sea transportation TransNav 2015, Gdynia 2015

XXV konferencja PTIP z cyklu Geoinformacja w Polsce, 2015, Warszawa

3 Miedzynarodowy Kongres Morski, Szczecin 2015 — prezentacja
projektu w ramach prezentacji jednostki

Konferencja International Radar Symposium 2016, Krakéw
Konferencja Explo-Ship 2016, Swinoujscie
Konferencja Baltic Geodetic Congress 2016, Gdansk

Program akceleracyjny MIT Enterprise Forum (MIT EF) —listopad 2016,
Szczecin

XXVI konferencja PTIP z cyklu Geoinformacja w Polsce, 2016, Warszaw
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Flevator pitch sentence

“ & : "

DLA srodlgdowych zeglarzy rekreacyjnych
KTORZY potrzebujg systemu nawigacji
MOBINAYV JEST aplikacjg mobilng
KTORA pozwala na planowanie i realizacje podrdzy oraz
wymiane danych pomiedzy znajomymi
W PRZECIWIENSTWIE DO ECDIS, przystosowanego do zeglugi
profesjonalnej i istniejgcych nawigacji mobilnych,
przygotowywanych z myslg o transporcie samochodowym
NASZ PRODUKT jest dedykowany dla uzytkownikow
ptywajqgcych jednostek rekreacyjnych na wodach srodlgdowych i

wyposazony w odpowiednie dla nich narzedzia i sposob
prezentacji informacji
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