TECHNICKA UNIVERZITAV LIBERCI
Fakulta mechatroniky, informatiky a mezioborovych studii

Studijni program: N2612 — Elektrotechnika a informatika
Studijni obor: 1802T007 — Informacni technologie

Zpracovani GPS dat webovou aplikaci

GPS data processing web application

Diplomova préace

Autor: Bc. Lukas Bardon
Vedouci prace: Ing. Igor Kopetschke
Konzultant: Ing. Igor Kopetschke

V Liberci 12. 5. 2012



Technicka univerzita v Liberci

Podékovani

Podékovani patii hlavné vedoucimu mé diplomové prace Ing. Igoru
Kopetschkemu a to nejen za jeho Cas a trpélivost, ale také za védomosti, které mi béhem
konzultaci ptfedal, a bez kterych bych mél velké potize s dokoncenim této diplomové
prace.

De¢kuji také Ing. Lubosi Remplikovi za zaptj¢eni GPS loggeru EU3C Holux M-
1200E.



Technicka univerzita v Liberci

Abstrakt

Obsahem této prace je zpracovani GPS dat webovou aplikaci. Po precteni
dokumentu by mél Ctenar mit jasny pohled na problematiku spojenou s principem GPS
neboli Global Positioning System. Dale by mél porozumét postupu, jak ziskat data
z GPS piijimace, to véetné zaznamu trasy a v neposledni fadé by mél ziskat informace o
zpisobu parsovani téchto dat. Tato prace taktéz pojednava o zptsobu piredani GPS dat
webovée aplikaci, kterd tyto data dale zpracovava.

Druhou ¢ésti diplomové prace je praktickd ukazka mashup webové aplikace
vyuzivajici vySe zminéné poznatky doplnéné o standardni webové technologie
a implementaci geotaggingu. Toto jadro webové aplikace by mélo slouzit jako zaklad
pro webové aplikace u kterych je hlavnim cilem zpracovavat soubory, jez obsahuji GPS
data. . Jako demonstracni aplikaci jsem vytvoftil aplikaci cestopisného motorkarského
portdlu obohaceného o funkci vyobrazeni ujeté trasy na map€ a vyobrazeni

otaggovanych fotografii mapé¢.

Abstrakt

The content of this work focuses on processing of GPS data using web applications.
After reading the document, the reader should have a clear view on issues associated
with the GPS principle, otherwise known as Global Positioning System. Furthermore,
the reader should understand the process of getting the data from GPS receivers,
including the routes, and finally should obtain information on how to parse the data. The
work also deals with transmission of GPS data to the web application for
further processing.

The second part of the thesis is a practical demonstration of mash-up web
application, using the above mentioned knowledge together with implementation of
standard Java technology and goetagging. This web application should be used as an
addition of two functions for motorcycle travel portals. It is a function of showing the

distance travelled on a map and illustrating the tagged photos on the map.
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Uvod

V dnesni dob¢, kdy je GPS systém v nejvétsim rozmachu, vlastni néjaky GPS
piijimac témet kazdy motorista, motocyklista, cyklista ¢1 pési turista. To je zplisobeno
velkym poctem firem, vyrabéjicich GPS piijimace a tedy velkou konkurenci, cozZ ma za
disledek nizké potizovaci ceny téchto zatfizeni. Vzhledem k tomuto trendu mé napadlo
obohatit cestopisy na motorkaiskych webovych portalech o dvé funkce prinasejici
dukladnéjsi prozkoumani ujeté trasy. Jedna se o funkce vyobrazeni ujeté trasy na mapé
a zobrazeni otaggovanych fotografii na map¢.

Pro vytvotreni mashup aplikace demonstrujici vyse zminéné funkce, bylo potieba
osvojit si urCité informace a postupy. Prvni ¢ast tohoto dokumentu se zabyva
problematikou systému GPS. Jedna se predevSim o popis vSech segmenti GPS,
o komunikaci druzic s GPS pfijimaci a dale o popis protokolu, se kterym systém GPS
pracuje.

V druhé casti diplomové prace jsou popsany postupy ziskadvani dat z GPS
prijimaci, jejich parsovani a nasledné predani téchto dat webové aplikaci pro dalsi
zpracovani. Tyto postupy jsou univerzalni pro vétSinu typt dnes dostupnych GPS
ptijimaci.
aplikace. Jedna se podplirné rozhrani pro vytvareni mashupovych aplikaci od
spolecnosti Google, Google Maps API. Jsou zde popsany funkce pro vyobrazeni mapy
na stradnce, dale funkce pro vyobrazeni ujeté trasy na mapé a v neposledni fad¢ nastroje
pro zobrazeni otaggovanych fotografii na mapovém podkladu.

Posledni cast prace pojednava hlavné o informacich tykajicich se samotné
mashup aplikace a geotaggingu. Jsou zde popsany postupy otaggovani fotografii
a podrobné rozebrany jednotlivé ditllezité ¢asti mashup aplikace, kterd demonstruje vyse

zminéné funkce.
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Slovnik zkratek

MVC Model View Controller
GPS Global Positioning System
API Application Programming Interface
FOC PIna schopnost globalniho polohovaciho
systému
SPS Standardni polohovaci systém
PPS Pfesny polohovaci systém
NMEA National Marine Electronics Association
DOP Dilution OF Precision
RMC Recommended minimum Information
ECEF WGS-84 Earth Centered, Earth Fixed, World
Geodetic System 1984
S-JTSK Soutadnicovy systém jednotné
trigonometrické sité¢ katastralni
S42 Systém 1942
PDA Personal Digital Assistant
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1. GPS

Globalni polohovaci systém (zkr. GPS; angl. Global Positioning System) je
druzicovy systém, jehoz ucelem je stanoveni polohy a ¢asu na zemském povrchu
a v prilehlém prostoru. GPS slouzi nejen pro navigaci pozemni, letecké 1 namoini
dopravy, ale také pro méfici tcely, geofyzikalni vyzkumy, mapovani, lokalizaci a pro
celou fadu dalSich aplikaci.

O uvedeni naviga¢niho systému do provozu se snazily Spojené staty americké jiz
v 60. letech. Tehdy spatiil svétlo svéta systém s ndzvem Tranzit. Tento systém byl
tvofen Sesti druzicemi, obihajicimi po polarni ob&zné draze a tfemi pozorovacimi
stanicemi rozmisténymi na Uzemi Spojenych stati americkych. Nevyhodou tohoto
systému byla absence tfeti soufadnice (nebylo mozné tento systém pouzit v letecké
doprav¢) a dale jen obCasna dostupnost signalu. Tyto skute¢nosti vedly k dalSimu vyvoji
druZicovych polohovacich systémt a tak vroce 1972 vznikl systém nesouci nazev
Timeotion. Tento systém byl zaméfen na vysilani pfesného ¢asového signalu.

ZkuSenosti ziskané pfi vyvoji a provozovani téchto dvou systémtl, byly zakladnimi
stavebnimi prvky pro vyvoj pozd¢jsiho systému GPS. Definitivni rozhodnuti o zavedeni
druzicového systému, ktery by poskytoval tidaje o poloze v trojrozmérném prostoru,
padlo 17. prosince 1973. Od svého pocatku nese tento systém dva nazvy GPS
a NAVSTAR. Cely syst¢tm GPS je tvofen tfemi zdkladnimi segmenty. Jednd se
o kosmicky segment, fidici segment a dale o uzivatelsky segment. Jednotlivé typy

segmenti si podrobnéji rozebereme v nasledujicich podkapitoléach.

1.1 Kosmicky segment

Kosmicky segment se sestava z druzic umisténych na Sesti kruhovych drahéch se
sklonem 55 °k polarni rovin€. Kazda ze Sesti drah ma pét pozic pro umisténi druzic.
Z toho plyne, ze pti dnesni konfiguraci je maximalni poc¢et GPS druzic na ob&zné draze
roven tiiceti. Pata pozice na kazdé draze je rezervovana pro zalozni druzici, ktera je
neustale v pohotovostnim stavu a je pfipravena nahradit funkci pfi porusSe jiné druzice.
Je tedy ziejmé, Ze pro dosazeni plné schopnosti globalniho polohovaciho systému GPS

(FOCQ) je zapotiebi 24 funkénich druZic.

-11 -
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Druzice na obéznych drahach jsou ve vysce 20 200 km nad zemskym povrchem
a pohybuji se rychlosti 11 300 km/h. Z toho plyne, Ze kazda druZice uskutecni dva
ob¢hy kolem Zemé za jeden den. Timto uspoifdddnim druZzic je uzivateli poskytnut

signal ze Ctyt az dvanacti druzic na kterémkoli misté na Zemi.

Obr 1.1: Rozmisteni 24 druzic tvoricich FOC

1.1.1 Signaly vysilané druzicemi GPS

Kazda druzice vysila signdly na dvou nosnych frekvencich. Nosna frekvence L1
vznikd vynasobenim zdkladni frekvence (fy = 10,23 MHz) hodnotou 154 a nosna
frekvence L2 vznikd vynasobenim zakladni frekvence 120. Z toho vypliva, ze nosna
vlna L1 ma frekvenci 1 575,42 MHz a nosna vlna L2 ma frekvenci 1 227,60 MHz.

Pro modulaci nosné vilny se pouzivd nékolik pseudondhodnych kodu,
oznacovanych jako PRN (Pseudo Random Noise). K modulaci nosné viny L1 se
pouziva P-kod, ktery miize byt pro vojenské ucely 1 Sifrovan. Tento zaSifrovany P-kod
je pak oznacovan jako Y-kod. P-kod a Y-kod patii do skupiny tzv. ptesnych kodi. Dale
muze byt nosnd vina L1 modulovana pomoci C/A kodu. Tento kod patii mezi tzv.
hrubé/dostupné kody. Pro modulaci nosné viny L2 se pouziva pouze P-kod nebo Y-kod.

Je tedy zfejmé, ze Signaly modulujici nosnou frekvenci L1, jsou oznacovany jako
signaly standardniho polohového systému (SPS) a frekvence L2 je pouzivana pro piesny

polohovaci systém (PPS).

-12 -
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Kromé P-kodu, Y-kodu poptipadé C/A kodu je na nosné vin¢ pienasen jesté binarni
koéd, reprezentujici druzicovou navigacni zpravu. Bindrni informace je kdédovana

pomoci fazovych posuni nosnych vin.

1.1.2 Druzicova navigacni zprava

Tato zprava obsahuje data tykajici se stavu druzice a informace o jeji pozici.
Praveé informace o pozici jsou velice dulezité. Nazyvaji se efemeridy a tyto informace
jsou dekodovany GPS piijimaci. Zprava je tvofena jednim ramcem (frame) o velikosti
1500 bith. Tento ramec je dale rozdélen do péti blokt (subframe), kde kazdy blok ma
velikost 300 bitd. Vzhledem ktomu, Ze druzicovd naviga¢ni zprava je vysilana
frekvenci 50 Hz, trva prenos jednoho celého ramce 30 sekund a doba potiebna
k odeslani jednoho bloku je tedy 6 sekund

Prvni blok zpravy obsahuje informace o korekci hodin, druha a tieti ¢ast je
rezervovéana pro velice dilezité efemeridy. Ctvrty a paty blok je vyuzit pro pienos dat
obsahujicich informace o ionosféfe, spolecné Casové zakladné a samoziejmeé almanachy
(ptiblizné parametry obéznych drah jednotlivych druzic). Vyhodou znalosti aktualnich
almanachti mize byt vyrazné snizeni doby potiebné k nastartovani GPS piijimace
a k ziskéni signalu.

Kazdy blok jest¢ obsahuje piesnou ¢asovou znacku (¢as odeslani bloku z druzice)

a také Sest paritnich biti, které umoziiuji detekovat prenosové chyby.

s
& &
LR
_I
NAVIGACNI ZPRAVA
subframe 1 subframe 2 subframe 3 subframe 4 subframe 5
1[2[3[4]5 6[7[a[o[0[ 1] 2[3[4[s]6]7[6[a]0] 1] 2][3[4][5[6[7]a[o]0[ 1] 2][5[4[5][6]7[a o] a| 1[2][3]4]5]6[7[a] 9]0
dslotydne GRS almanach 5V 25-32 almamach 5V 1-24
= detsilni stav druZice (= q = g = staw S 25-32 = av 5Y1-24
,i§ korek ce hodin — § El=n=nis = § LI = § GazUTC = § Zag almanachu
sy ooy
jecinend pro ka3dou dm¥ici
spilednd uvdach dufic

Obr 1.2: Struktura druzicové navigacni zpravy
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1.2 Ridici segment

Ridici segment GPS se sestavd ze Gtyfech pozemnich monitorovacich stanic
azjedné hlavni fidici stanice a cely tento segment je zodpovédny za fizeni celého
globalniho polohového systému. Hlavni fidici stanice se nachazi v Colorado Springs na
letecké zakladn¢ Falco v USA. Dalsi ¢tyfi monitorovaci stanice jsou rovnomérné
rozmistény po celé Zemi a jsou orientovany pobliz rovniku. Jedna pozemni stanice se
nachdzi na ostrovech Ascension ve stfednim Atlantiku, dals$i na Diego Garcia, dalsi na
Kwajalein a posledni na Havaji.

Ukolem monitorovacich stanic je méfit signaly, které druZice posilaji a tyto
ziskané informace pieposilaji do hlavni fidici stanice. Zde jsou na zéklad¢ provedenych
meéteni vypocitany presné efemeridy a korekce hodin. Tyto vysledky jsou piedény
vysilaci stanici. Tyto stanice pak alesponl jednou denné posilaji efemeridy a informace
pro nastaveni hodin jednotlivym druzicim. Druzice pak mohou odeslat pomoci

radiovych signali presné efemeridy a pfesny cas do GPS ptijimaci.

Obr 1.3: Rozmisténi stanic ridictho segmentu GPS
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1.3 Uzivatelsky segment
Uzivatelsky segment je slozen z nasledujicich prvk:
e GPS piijimace
o UZivatelé
e Vyhodnocovaci nastroje
e Postupy

Zadouci akci GPS pfijimaci je, aby v danych ¢asovych intervalech provedly na
zaklad¢ ptijatych signalt predbézné vypocty polohy, rychlosti a ¢asu. Abychom ziskali
vSechny potiebné soutadnice (x, y, z a t), je zapotiebi pfijimat signal alesponi ze ¢tyfech
druzic. Tyto GPS prtijimace jsou vyuzivany napi. pro navigaci, stanoveni aktudlni
polohy, k méfeni, nebo pro stanoveni presného Casu.

Jelikoz jsou GPS ptijima¢e vyrabény pro letadla, lod¢, pozemni dopravu,
kosmické objekty ale také i1 v runim provedeni, je tedy jasné, ze navigace ve
tiirozmérném prostoru je zakladni ulohou GPS. Pro opravdu piesné ureni polohy je
zapotiebi referencnich pfijimaci umisténych na mistech znamé pozice. Tyto referencni

stanice pak mohou ziskavat korekce pro opravu vypoctii z mobilnich stanic.

1.4 Pozadovana presnost GPS

PoZadavky na pifesnost GPS jsou uvedeny v tzv. Federdlnim radionaviga¢nim
planu. Tyto pozadavky se déli na dvé zakladni arovné poskytovanych sluzeb:
e Standardni polohovaci systém
e Pfesny polohovaci systém
SPS mohou uZivatelé vyuzivat po celém svété bez omezeni a zdarma. VéEtSina
volné dostupnych GPS piijimact podporuje piijem signdll vramci této sluzby.
Z hlediska bezpecnosti, ma spravce a provozovatel SPS moznost zamérné snizit
piesnost téchto signalt pomoci tzv. selektivni dostupnosti (S/4).
Pozadavky na ptesnost SPS:
e Horizontalni pfesnost do 100 m
e Vertikalni pfesnost do 156 m

e Pfesnost ¢asu do 167 ns

-15 -
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PPS mohou vyuzivat pouze opravnéni uzivatelé, kteii musi vlastnit specialni GPS
pfijimace, dale pak na zakladé¢ povoleni vlastni kryptografické zatfizeni ak tomu
odpovidajici klice. Mezi tyto uzivatele patii n¢které sektory vlady USA, dale armada
USA a spratelené¢ armady, nebo také civilni obyvatelé se zvlastnim povolenim od vlady
USA.

Podminky pro udéleni vyjimky:

e Narodni z4jmy USA

e Schopnost uzivatele zajistit utajent

e Nemoznost pouziti jiného zptisobu lokace
Pozadavky na ptesnost PPS:

e Horizontalni ptesnost do 17,8 m

e Vertikalni pfesnost do 27,7 m

e Pfesnost ¢asu do 100 ns

1.5 Protokol NMEA

Samotné GPS piijimace uméji pouze ptijimat data odesland z navigacnich druzic,
nedokazou je ale zpracovat a zobrazit vysledky. K t¢émto ukolim slouzi jiné cCasti
zafizeni. Témito zafizenimi myslime rlzné mikro€ipy atd. GPS pfiijima¢ komunikuje
s témito zafizenimi pomoci protokolu NMEA.

Asociace NMEA (National Marine Electronics Association) na svych
internetovych strankach uvadi, ze standart NMEA je dokument podléhajici copyrightu
a lze jej zakoupit pouze od asociace NMEA.

Tento protokol mé pfenosovou rychlost 4800 bps. Na kazd¢ datové lince muize
komunikovat pouze jeden mluvc¢i (talker) a jeden nebo vice posluchact (listeners).
Veskera data odesilana pomoci tohoto protokolu jsou reprezentovana ve formé veét
(sentences).

Véty mohou byt trojiho druhu:

e V¢ty ze strany mluvciho (tanker sentences)
e Proprietacni véty (proprietary sentences)

e Dotazovaci véty (query sentences)

-16 -
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Véta protokolu mize obsahovat pouze znaky ASCII a znaky konce fadku, kterymi
jsou <CR> a <LF>. Samoziejmé, ze kazda véta ma i svij zacatek. V tomto ptripadé je
zacatek véty reprezentovan znakem § (dolar). Kazd4 véta mize obsahovat nejvyse 80
znakl a samoziejm¢ znaky pro zacatek a konec véty. Véta mize mit tedy velikost

maximaln¢ 83 bytt.

1.5.1 Véty ze strany mluvéiho

Obecny format véty ma nasledujici tvar: S$ttsss,dl,d2, ... ..... <CR><LF>
Prvni dvé pismena, nasledujici bezprostiedné po znaku §, predstavuji identifikator
mluvciho. Dalsi tfi nasledujici znaky reprezentuji identifikator véty. Nasledna sekvence
znakl odpovida riznym datovym polozkam a tato data jsou od sebe odd¢lena carkou.
Dale véta muze disponovat kontrolnim souctem, ten vSak neni ve vété povinny. Na
konci kazdé véty je opét oCekavan znak konce véty <CR><LF>. Vyznam jednotlivych
datovych polozek miize byt riizny. Vyznam je jednoznacné definovan typem dané véty,

tedy identifikatorem sss.

1.5.2 Véty proprietarni

Jedna se o vycet vét nepfiliS pouzivanych. Proprietdrni véty vlastné umoziuji
vyrobci definovat vlastni véty. Tyto véty pak zacinaji dvojici symboli $P. Dale
nasleduje tfiznakovy identifikator vyrobce a nasledné uz jen jednotlivé datové polozky,

které odpovidaji pranim vyrobcu.

1.5.3 Dotazovaci véty

Dotazovaci véty umoziuji poslucha¢iim podat zadost mluvéimu o zaslani urcité
vety.

Obecny format ma nasledujici tvar: $#llQ,sss <CR><LF>. Ten kdo zada o
zaslani véty, je v obecném formatu dotazovaci véty reprezentovan prvnimi dvéma znaky
umisténymi bezprostiedné za symbolem §. Dalsi dva znaky reprezentuji dotazovaného.
Dals$im znakem je vzdy pismeno Q, které znaci, ze se jedna o vétu dotazovaci. Posledni
v sekvenci znakll zbyva uz jen tfipismenna datova polozka (sss) oznacujici, o jaky typ

véty se vlastné zada.
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tyCe vyctu existujicich vét v GPS, mizeme hovofit o opravdu velkém

mnozstvi. AvSak z tohoto nepfeberného mnozstvi vét miizeme vybrat Ctyfi véty, které

o véty :

vvvvvv

GSA — aktivni satelity a DOP (Dilution Of Precision)

RMC Minimalni doporucend informace pro navigaci (Recommended
minimum Information)

GSV - informace o druzicich (Satellites in View)

GGA — zemépisna délka a Sitka, geodeticka vyska, ¢as uréeni souradnic

1.5.4 Priklad véty s definovanymi datovymi polozkami

V tomto ptikladé se bude jednat o vétu ze strany mluvciho. Mluv¢i bude vyvolavat

vétu typu RMC. Bude tedy podavat minimalni doporuc¢ené informace pro navigaci.

Véta: SGPRMC,170138.615,4,4912.2525,N,01635.0378,E,0.04,16.43,280705,,*32

# Format Priklad Komentar

1 hhmmss.ss 170138.615 Cas (UTC)

2 c A Status (A=0K)

3 ddmm.mmmm 4912.2525 Zemepisna Sitka

4 c N Identifikator N/S

5 ddmm.mmmm 01635.0378 Zemgepisna délka

6 c E Identifikator E/'W

7 d.d 0.04 Vodorovna rychlost

8 d.d 16.43 Kurz pohybu

9 ddmmyy 280705 Datum

10 d.d N.A. Magneticka
deklinace

11 c N.A. Identifikator E/W

12 *XX 32 Kontrolni soucet

Tab 1.1: Priklad datovych polozek vety RCM
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1.6 Souradny systém ECEF WGS-84

Jak uz bylo feCeno, pro vypocet vlastni polohy GPS ptijimace pouziva zatizeni
signal ze vSech viditelnych druzic. Kazda druzice vysild informace o své poloze ve
form¢ soufadnic. Tyto soufadnice jsou vztazeny pravé ktomuto pravothlému
souradnému systému. ECEF WGS-84 (Earth Centered Earth Fixed, World Geodetic
System 1984). Tento systém je definovan elipsoidem , ktery byl v roce 1984 stanoven
jako referen¢ni. Pocatek soutadnicového systému byl umistén pravé do stfedu tohoto
elipsoidu. Pocatek soustavy je tedy reprezentovan bodem [0,0,0]. RozvrZeni os soustavy
je nasledujici. Osa zje totoznd ssou rotace, osa x prochazi prisecikem rovniku
a nultého poledniku a osa y je zvolena tak, aby systém x, y, z byl pravotocivy.

Standardné se veSkeré potfebné vypoclty provadéji v této soufadné soustave
a vysledna pozice GPS piijimace je taktéZ urcena v tomto systému. Pro bézné pouZiti se
tyto vysledky prepocitavaji do béznych zemépisnych soufadnic, a sice do zemépisné
délky a Sitky.

Tteti soufadnice reprezentuje vzdalenost od povrchu referenéniho elipsoidu.
Nékteré GPS piijimace znaji rozdil mezi povrchem referencniho elipsoidu a mistni
stiedni vySkou motské hladiny. Neni tedy potieba pricitat ¢i od¢itat konstanty.

Kromé¢ soufadného systému ECEF WGS-84 existuji jesté dalsi, tzv. lokélni
soufadné systémy. Mezi n€ patii napt. S-JTSK (souradnicovy systém jednotné

trigonometrické sité¢ katastralni) nebo S42 (Systém 1942).
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2. GPS logger

GPS logger je ptirucni zafizeni, které pfijima GPS signdly z viditelnych druzic.
Toto zafizeni je schopno v pravidelnych ¢asovych intervalech zaznamenavat informace
o sveé poloze (zemé&pisna, Sitka, délka, ¢as a vyskovy profil).

Pokud GPS logger disponuje néjakym /O portem, pak zaznamenana data mohou
byt dale zpracovavana riznymi aplikacemi. Jednou z aplikaci zpracovavajici tento typ
dat je pravé webova aplikace, kterd byla vytvorena jako prakticka cast této diplomové
prace.

Abych mohl otestovat funkénost aplikace, bylo zapotiebi nasbirat potfebna data.
Pro ziskani téchto dat mi byl zaptjcen GPS logger EU3C Holux M-1200E. Toto
zatizeni disponuje interni paméti 4MB, oz umoziiuje uchovat az 200 000 zaznamut
o dané poloze, datu, Casu, rychlosti a o vySkovém profilu. Tento modul Ize, diky
bluetooth rozhrani, pouzit jako GPS piijima¢ pro mapové aplikace, ¢asto vyuzivané

v mobilnich telefonech ¢i v PDA zafizenich.

GPS piijimac MediaTek MT3329
Pocet kanala 66
Ptesnost GPS pozice +3m
Ptesnost rychlosti +0,1 m/s

Studeny start 36s

Teply start 33s

Horky start Is

I/O rozhrani Bluetooth, USB
Interni pamét’ 4 MB

Tab 2.1: Technické udaje k zarizeni EU3C Holux M-1200E
Toto zatizeni je tedy schopno pracovat ve dvou rezimech. Bud’ jako klasicky
navigator nebo jako trasovaC. Zarizeni taktéz disponuje WAAS/ EGNOS /MSAS
demodulatorem. Tento demodulator slouzi k dobrému piijmu signalu v husté zastavéné
oblasti, v tidolich ¢i v dalSich mistech se Spatnou dostupnosti signalu. Tento GPS logger

pracuje s datovym protokolem NMEA0I83 verze 3.01, coz zaruCuje kompatibilitu
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s vétSinou navigacnich softwar. Svymi malymi rozméry a nizkou hmotnosti je vhodny
jak pro pési turistiku, cyklistiku tak 1 pro motocykly ¢i automobily. Dalsi vyhodou je
velkd vydrz baterie, kterd se pohybuje okolo 15 hodin pfi soucasné navigaci i zaznamu

trasy.

Obr 2.1: GPS logger EU3C Holux M-1200E
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2.1 GPX soubor

GPX soubor je XML soubor obsahujici nejdiilezitéjSi informace pro zpracovani
trasy né&jakou softwarovou aplikaci. Tento XML soubor ma piesné¢ definovanou formu.
Prvni element by mél reprezentovat hlavicku GPX souboru. Tato hlavicka obsahuje
informace o znakovém kodovani, informace o transformacich GPX souboru a také udaje
o vyrobci trasovaciho zafizeni. DalSim elementem byvaji metadata obsahujici
informace o nazvu dané trasy a datum vytvofeni GPX souboru. Dale nasleduje
povétsinou velice objemny element, jehoz podelementy reprezentuji trasované body.
Kazdy trasovany bod nese informaci o zemépisné vySce a Sifce, o ¢asu zaznamenani
daného bodu a dale také informaci o vySkovém profilu.

Kdyz vezmeme v uvahu, Ze vétSina trasovacich zafizeni se snazi trasovat kazdou
sekundu, pak je mozné, ze GPX soubor mize obsahovat obrovsky pocet zaznam.
Pokud nepozadujeme pfili§ velkou ptesnost, napiiklad pifi vykresleni trasy, je mozné
frekvenci trasovani zménit na vétsi Casovy interval. To je mozné pomoci raznych
softwardi, které jsou povétSinou dodavany vyrobcem spolu s trasovacim GPS
pfijimacem.
<gpx xmlns="http://www.topografix.com/GPX/1/1"
creator="MapSource 6.12.4" version="1.1"
xmlns:xsi="http://www.w3.0rg/2001/XMLSchema-instance"
xsi:schemalocation="http://www.topografix.com/GPX/1/1
http://www.topografix.com/GPX/1/1/gpx.xsd">
<metadata>

<link href="http://www.garmin.com"><text>Garmin
International</text></link>

<time>2008-04-28T15:58:5172</time>
</metadata>
<trk>

<trkseg>

<trkpt 1lat="49.9327271" lon="17.2178347">
<ele>706.7062988</ele>

</trkpt>

<trkpt 1lat="49.9327773" lon="17.2177797">
<ele>708.6289063</ele>

</trkpt>

<trkpt 1lat="49.9326892" lon="17.2154824">
<ele>716.3195801</ele>

</trkpt>
</trkseg>
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</trk>
</gpx>
Kod 2.1: Priklad kratkého GPX souboru

2.2 Parsovani GPX souboru

Pti ¢teni samotného GPX souboru vidime obrovské mnozstvi dat, ale povézte jako
navigator fidi¢i, ze se ma premistit z mista které ma soufadnice 49.9327271,
17.2178347, na misto o soufadnicich 49.9326892, 17.2154824. Je tedy jasné, Ze data
z GPX souboru museji byt dale zpracovana néjakou aplikaci, kterd dokaze tyto data
rozparsovat a dale zpracovavat pozadovanym zplsobem vedoucim k pozadovanému
vysledku, kterym muze byt napt. zobrazeni ujeté trasy na mapé.

Pokud chceme napiiklad parsovanim GPX souboru ziskat pouze soutfadnice polohy, pak
je tieba se pfi parsovani dotazovat na hodnoty atributa lat a lon elementu <trkpt>.
Vzhledem k tomu, ze ve webové aplikaci Cestopisny motorkarsky portal, coz je
zaroven praktickou casti této diplomové prace, bylo potieba vyobrazit ujetou trasu na
Google mapach, bylo potieba parsovat GPX soubor a ziskat tak vycet vSech soufadnic
z GPX souboru a ulozit je do pole pro dalsi zpracovani.
Jak uz bylo jednou fe¢eno, GPX soubor je generovan GPS piijimacem v podobé XML
souboru. Pro parsovani tohoto dokumentu jsem vyuzil zékladni PHP funkci
simplexml load file(). Této funkci pfedavam jako vstupni parametr danny
GPX soubor.

public function parseXML ($Ssoubor) {
$pole lat = array();

$pole lon = array();

$xml = simplexml load file("images/$soubor");
foreach (Sxml->rte->rtept as S$souradnice) {
$pole lat[] = S$souradnice['lat']; //obsahuje
prvni souradnici
$pole lon[] = $souradnice['lon']; //odsahuje

druhou souradnici

}

return array('lat' => S$pole lat, 'lon' => S$pole lon);

}

Kéd 2.2: Parsovani souradnic z GPX souboru
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Aby bylo mozné dale zpracovavat GPS data pomoci Google Maps API, je
zapotiebi, aby byla data uloZena do dvou poli. Prvni pole ($pole lat[]) obsahuje
vycet prvnich soufadnic a druhé pole (Spole lon[]) obsahuje vycet druhych
soufadnic.

Tato pole naplnime pomoci cyklu foreach, ve funkci parseXML (), ktery
prochédzi vSechny elementy rtept a do vySe zminénych poli uklddd hodnoty jeho

atributi 1at a lon.

2.3 Ziskavani dat z GPS prijimacu

Dnes jiz kazdy GPS pfijima¢ ma moznost trasovani. To znamend, ze v kazdém
Casovém intervalu pfijima¢ zaznamena do trasového souboru informace o aktualni
poloze. Casovy interval zaznamenavani se lisi bud’ pfistroj od pfistroje, nebo jej lze
uzivatelsky nastavit. U standardnich GPS piijimact se Casovy interval trasovani
nastavuje pfimo v menu pfistroje nebo pomoci dodavaného softwaru, zatimco u GPS
loggeru, Ize tento interval nastavit pouze pomoci softwaru. Trasu Ize také zaznamenavat
na zéklad¢ délkového intervalu.

Kazdé GPS zafizeni je vybaveno rozhranim pro pfipojeni s pocitacem. Dnes se
jedna predevs§im o rozhrani USB a Bluetooth. Propojeni GPS zafizeni s PC je dilezité
z hlediska aktualizaci mapového vybaveni, pienosu trasovacich souborl, pfidavani

ruznych funkci atd.

2.3.1 Pomoci Bluetooth

Ziskavani dat z GPS pfijimace vybavenym rozhranim Bluetooth je wvelice
jednoduché. Ve spravci souborti nalezneme pozadovany soubor a ten je nasledné
odeslan na PC (PC musi byt taktéz vybaveno funkci Bluetooth). Malokteré¢ zafizeni ma
vSak moznost vyuziti spravce souboril, tuto funkci podporuji hlavné novéjsi mobilni
telefony a PDA zatizeni.

U ostatnich GPS pfijimact slouzi Bluetooth rozhrani pfedevsim k propojeni se
zobrazovacimi zafizenimi. Jednd se napiiklad o propojeni mobilniho telefonu

vybavené¢ho mapovymi podklady (neobsahuje GPS modul) s GPS loggerem.
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2.3.2 Pomoci USB

USB rozhrani je jiz standardnim vybavenim GPS zatizeni. GPS piijimac se k PC
pfipojuje pomoci propojovaciho USB kabelu. Nékteré GPS piijimace podporuji mass
storage, z ¢ehoz vypliva, ze pro ziskani dat z GPS zatizeni nepotifebujeme specialni
ovlada¢. Pokud =zafizeni danou funkci nepodporuje, je =zapotfebi nainstalovat
pozadovany ovladac.

Pro ziskani pozadovanych dat je v obou piipadech zapotiebi software, ktery ndm
umozni stahnout ze zatfizeni potiebna data. Tento software je povétSinou dodavan jako
prisluSenstvi k GPS pftijimaci.

K GPS loggeru, ktery jsem mél k dispozici, je dodavan software SW HOLUX
ezTour for Logger. Tento program ma kromé ziskavani dat z GPS loggeru vice funkeci.
Jedna se predevSim o nastaveni dopravniho prostiedku (car, walk, bike), nastaveni
casového nebo délkového intervalu pro trasovani, zobrazeni tras na mapé, prevedeni
trasovaciho souboru do riiznych formatt (GPX, kml, csv nebo NMEA).

Kromé¢ téchto funkci dokaze program SW HOLUX ezTour for Logger
sesynchronizovat data ztrasovaciho souboru s fotografiemi. Tim se do EXIFU
fotografie pfida informace o poloze, kde byla fotografie potfizena. AvSak tuto funkci

plni mnohem Iépe jiné programy jako naptiklad Zoner Photo Studio.
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3. Predani GPS dat webové aplikaci

Pted tim, nezli je GPX soubor rozparsovan a dale zpracovan webovou aplikaci, je
tteba tento soubor nejprve aplikaci predat. Jedna se tedy o upload souboru na server.
Upload souborti na server se zpravidla fesi spravnym vytvofenim formuléfe, starajiciho
se o odeslani souboru. Tento formulaf musi spliiovat ur€ité ndlezitosti:

e Formulaf musi obsahovat element pro upload souboru na server

e Soubor uklddany na server musi mit unikatni nazev

e Je potieba oSetfit, ze se na server nahravd soubor s pozadovanou koncovkou
(zamezeni moznosti nahrat na server nezadouci script)

e Formulaf musi byt odeslan metodou POST

V jadru aplikace se o predani GPX souboru a dalSich informaci o trase aplikaci
stard formulaf TncludeDriveForm() .

protected function createComponentIncludeDriveForm() {

Scountries =
array('cs'=>'Ceskarepublika', 'sk'=>'Slovensko', 'at'=>'Rakou
sko','it'=>'Italie','f'=>"'Francie', 'ch'=>'Svycarsko', 'jiné’
) ;

Sform = new Form;

Sform->addText ('nazev', 'Nazev trasy:')

->setRequired('Prosim nazev trasy');

Sform->addSelect ('zeme', 'Zemé:', Scountries);

Sform['zeme']->setDefaultValue('0");

Sform->addText ('lokalita', 'Lokalita:')

->setRequired('Prosim lokalitu');

Sform->addTextArea ('popis', 'Popis trasy:')

->addRule (Form: :MAX LENGTH, 'Poznamka je prilis
dlouha', 1000)

->setRequired ('Prosim popis');

Sform->addUpload ('gpx', 'GPX Soubor:')

->addRule (callback ($this, 'fileExtensionValidator'),
"Neplatnd pripona souboru. Soubor musi mit pFfiponu 'xml

nebo gpx'", array('xml', 'gpx')):;
Sform->addSubmit ('submit', 'Vlozit');
Sform->onSuccess[] = callback($this,

'includeDriveFormSubmitted') ;
return Sform;
Kéd 3.1: Formular pro zadani nové trasy
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Z ukézky koédu (Kod 3.1) je patrné, ze funkce addUpload () se stard o
vytvofeni komponenty formuldfe pro upload GPX souboru na server a funkce
fileExtensionValidator () oSetfuje aby se na server nahrdly pouze soubory
s povolenou koncovkou.

Po odeslani formulafe se zavold funkce pro obsluhu tohoto formulafe. Funkce
includeDriveFormSubmitted () je zodpovédna za predani dat z formulafe do
databaze a za upload GPX souboru na server. Pfed ulozenim dat do databaze a nahrani
souboru na server je zapotiebi pfejmenovat nahravany soubor unikdtnim jménem
souboru. Unikatni nazev ziskdme pomoci funkce unigid (). Pak uz je mozné nahrat
soubor na server a data z formulafe spole¢né s unikatnim nazvem souboru ptedat jako
vstupni parametry funkci vlozit (). Tato funkce zajiStuje uloZeni dat o trase do
databaze. Pokud zadand data projdou valida¢nimi pravidly formulafe, budou tato data
uloZzena do databdze a dojde k pifesmérovani na stranku jez obsahuje jednoduchy
formulét pro upload ottagovanych fotografii.

public function includeDriveFormSubmitted ($form) {

Sdate=time () ;

if ($ SESSION['id']) {

$user id = $ SESSION['id'];

}

Sfile = S$form['gpx']->value;

if($file->1is0k()) {

Sname = unigid().'.xml';

Sfile->move ($Sthis->context->params|['wwwDir']
'/images/'.Sname) ;

}

$ SESSION['gpx name'] = Sname;

$ SESSION['values'] = $form -> values;
Smodel = $this->models->vlozit;

$ SESSION['last id'] = Smodel-

>vlozit ($ SESSION['values'],$ SESSION['gpx name'],S$ SESSION
['id'], Sdate);

$this -> redirect('foto');

}

Kdd 3.2: Obslouzeni formuldre includeDriveForm
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4. Google Maps API

Aby bylo mozné GPS data z GPX souboru né¢jakym zplsobem prezentovat, bylo
potieba do webové aplikace ptidat okno s mapou. Dnes uz je na internetu vice serveru,
které poskytuji mapové sluzby. Mezi nejpouzivangjsi v Ceské republice patii:

e maps.google.cz
e mapy.cz

e amapy.cz

o atd.

Kazdy z téchto serverti poskytl uzivatelim programové rozhrani (dale jen API),
které umozinuje uzivatelim vyuzivat mapovych sluzeb ve svych vlastnich aplikacich.
Timto krokem daly vySe zminéné portaly, moznost rozmachu mashupovym aplikacim.

V nésledujicich podkapitolach si rozebereme vlastnosti jednotlivych API a pak uz

se budeme vénovat pouze a jen Google Maps API.

4.1 Typy API

Jak uz bylo jednou zminéno, maps.google neni jediny server poskytujici API pro

vyvojaie mashupovych aplikaci. Proto si rozeberme jednotlivé 4PI zvlast.

4.1.1 Mapy API

Toto API poskytuje firma seznam.cz, kterd disponuje mapovymi podklady na
strankdch mapy.cz. U tohoto 4P/ muze byt povazovano za nevyhodu, Ze mapy.cz
poskytuji mapové podklady pouze pro Evropu. Naopak vyhodou muize byt perfektni

zmapovani Ceské republiky a manual k API v &eském jazyce.

4.1.2 AMapy API

AMapy API je programové rozhrani pro mapové podklady amapy.cz. Tento server
je majetkem Centrum holdings. Za velkou nevyhodu je povazovano, stejné¢ jako
u predeslého API, poskytovani mapovych podkladi pouze pro Evropu a nepfrilis velka
pouzivanost tohoto serveru. Naopak mezi vyhody bych opét zaradil manual pro 4P/

v ¢eském jazyce.
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4.1.3 OpenStreetMap

Jako dalsi alternativou API pro mapové podklady je OpenStreetMap. Jedna se
o jedinou open.source alternativu. Tato sluzba poskytuje podobné moznosti mapovani
jako vyse zminéné sluzby, av§ak API u této sluzby se od ostatnich pteci jen trochu lisi.

Ostatni sluzby maji svd APl zalozena predevSim na JavaScriptu, kdezto
OpenStreetMap ma své API zalozeno na tzv. RESTfull API, které poskytuje pfistup
k RAW mapovym datim.

4.2 Dostupné verze Google Maps API

K ¢emu je vlastné¢ Google Maps API? Pomoci tohoto API je mozné do aplikace
vlozit okno s mapou a vyuzivat tak veskeré mapové sluzby, které Google Maps
poskytuje. Diky celosvétovému zmapovani a velice obsdhlym knihovnam se Google
Maps API stava velice silnym ndastrojem pro mashup aplikace at uz webové ¢i
desktopové.

Google Maps API je k dispozici v nékolika verzich. Jednotlivé verze se od sebe
li§i ve vyctu riiznych objektii, funkci a moznosti vyuziti té€chto funkci v mashupovych
aplikaci. Jednotlivé verze Google Maps API si podrobnéji rozebereme v nasledujicich

podkapitolach.

4.2.1 Static Maps API

Toto API slouzi hlavné pro generovani obrazkd s mapou, které odpovidaji
zadanym parametrim. Vyuziti tohoto AP/ by mohlo byt naptiklad na webovych
strankach firmy v sekci ,Kde nds najdete‘. V téchto ptfipadech ndm bohaté postaci
statickd mapa, jelikoz nepotfebujeme s mapou n¢jakym zplsobem pohybovat Cci
zoomovat.

Rozhrani pro toto API nalezneme na adrese
http://maps.google.com/maps/api/staticmap?parameters ,kde za parameters dosazujeme

pozadované parametry.
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4.2.2 Google Maps API V2

Verze 2 nam jiz poskytuje velké mnozstvi knihoven pro udéleni dynamiky dané
map¢. S mapou je pak mozZné pohybovat, zoomovat, dynamicky na mapu umistovat
markery atd.

Nevyhodou verze 2 je jeji rychlost a pomérné velka velikost na zpracovani. Dalsi
nevyhodou je nutnost obstarat si API KEY, ktery je nutny si vygenerovat na oficialni

strance Google Maps API.

4.2.3 Google Maps API V3

Ve verzi 3 ndm odpada povinnost generovat API KEY. Verze 3 je také mnohem
rychlejsi a jeji knihovny nezabiraji tolik mista. Vzhledem k tomu, ze verze 3 je stale
jesté¢ ve vyvoji, nejsou nékteré knihovny jest¢ dodefinovany. Napiiklad metoda
GDouwnload (), kterd ve verzi 2 fungovala bez problémti, ve verzi 3 upln¢ chybi a tak
jsem v praktické ¢asti diplomové prace musel vyuzit pomocného skriptu Util.js, ale
o tom az pozd¢ji.

Lze tedy fici, Ze az na malé rozdily, verze 3 plni stejnou funkei jako verze 2.

4.2.4 Google maps API pro Flash

Toto API bylo vytvofeno pro flashové aplikace a nabizi podobné moznosti jako

verze 3.

4.3 Vyuziti Google Maps API ve webové aplikaci

Pro demonstraci usilovanych cilii v této diplomové praci byla vytvorena webova
mashupova aplikace vyuzivajici Google Maps API verze 3. Verzi 3 jsem zvolil, jelikoz
u této verze odpada povinnost generovat API KEY. Toto API je zalozené na JavaScriptu
a v nasledujicich podkapitolach budou popsany metody pro zobrazeni okna mapy,
vykresleni ujeté trasy a dale také zobrazeni otaggovanych fotografii.

Velkou oporou pii praci s Google Maps API mi byla perfektn€ zpracovana
dokumentace od spolecnosti Google. V této dokumentaci jsou podrobné popsané

veskeré objekty a metody, které Google Maps API poskytuje.
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4.3.1 Zobrazeni okna mapy

Abychom mohli pouzivat mapové podklady od spolecnosti Google ve svych
aplikacich, je potfeba nacist Google Maps API. To provedeme tak, ze do hlavicky
HTML dokumentu vloZime JavaScriptovou knihovnu a to tak, Ze do tagu <script>
pfidime parametr src, jehoZz hodnotou bude URL adresa s pfesné¢ definovanymi
parametry.

<script type="text/javascript”
src="http://maps.google.com/maps/api/js?sensor=false&region
=Cz”>
</script>
Kod 4.1: Nacteni Google Maps API

Samotné zobrazeni okna mapy je pomérné snadné. Je potieba této mapé
nadefinovat parametry, které jsou podstatné pro spravné vyobrazeni. Déle je potieba
v HTML dokumentu vytvofit div s uritym id na misté, kde pozadujeme okno mapy
vlozit. Toto id je pak pfedano konstruktoru mapy.

<div id="mapa" style="width: 500px; height: 500px"></div>
K&d 4.2: Na misté tohoto divu bude vlozeno okno mapy
Samotna inicializace okna mapy spocivd v definovani parametrii pro nacteni

vvvvvv

v tabulce Tab 4.1

Zoom Uroveti defautlniho piiblizeni

Center Defaultni pozice stiedu mapy

mapTypeld Typ zobrazované mapy:

ROADMAP

SATELLITE
HYBRID
TERRAIN

Tab 4.1: parametry pro nastaveni mapy
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Po nadefinovani parametri nastaveni okna mapy je potieba definovat
konstruktor. Vytvatime objekt typu google.maps.Map. V konstruktoru predavame
dva parametry, kde prvni parametr oznac¢uje misto v HTML dokumentu, kde bude okno
mapy vlozeno. Druhym parametrem je zaznam diive definovanych parametri pro
nastaveni okna mapy.

var latlng = pole[0];

var myOptions = {
zoom: 8,
center: latlng,
mapTypeld:

google.maps.MapTypelId.ROADMAP
}i
map = new
google.maps.Map (document.getElementById ("mapal™),
myOptions) ;
Kéd 4.3: nastaveni okna mapy a definice konstruktoru

Pro zobrazeni okna mapy je zapotiebi kod 4.3 zapouzdrit do néjaké funkce (V
mém piipad¢ jsem funkci pojmenoval function initialize ()).Pokud je funkce
spravné nadefinovdna, nic ndm nebrani, abychom umoznili nacteni okna mapy. Nacteni
se provede zavolanim funkce function initialize (). Funkci budeme volat
pomoci tagu <body> a jeho parametru onload.

<body onload="initialize ()" onunload="GUnload()">

Kéd 4.4: volani funkce initialize() v tagu body

Vysledkem tohoto snazeni bude vyobrazeni okna s mapovymi podklady od

spole¢nosti Google. Toto okno se objevi pii nacteni dané stranky a to v misté, kde je

definovany vySe zminovany div.
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Obr 4.1: Samotna mapa

4.3.2 Vykresleni ujeté trasy

V kapitole 2 tohoto dokumentu bylo popsano parsovani GPX souboru. Vysledkem

parsovani souboru jsou dvé pole s mnoha soutradnicemi. Z téchto soutfadnic bylo

tteba vytvoftit kiivku vykreslenou na mapé a tato kfivka by méla zobrazovat ujetou

trasu. O vytvofeni této kiivky se stard objekt typu google.maps.Polyline, jehoz

parametry jsou prehledné uvedeny v tabulce Tab

4.2.

Path Seznam bodu, které kiivka spojuje
strokeColor Barva kfivky
strokeOpacity Prthlednost kiivky
strokeWeight Tloustka kiivky

Tab 4.2: Parametry objektu google.maps.Polyline

O samotné vykresleni kfivky na mapu
setMap () je funkce objektu google.maps.

jediny parametr a tento parametr musi byt objekt
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var fp = new google.maps.Polyline ({

path: pole,
strokeColor: "#££0000",
strokeOpacity: 1.0,
strokeWeight: 2

b);

fp.setMap (mapl) ;

K&d 4.5: Vykresleni ujeté trasy na mapé

Vyobrazeni ujeté trasy na map¢ je pak patrné na obrazku Obr 4.2.
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Obr 4.2: Vyobrazeni ujeté trasy

4.3.3 Vykresleni fotografii na mapé

Dalsi nedilnou soucasti této diplomové prace bylo vyuZiti geotaggingu. Ve
zkratce se geotagging zaobird otaggovanim fotografii, coz znamend, ze do EXIFU
fotografie jsou ptidany informace o pozici, kde byla fotografie potizena. Podrobnéjsi
informace o Geotaggingu jsou obsazeny v kapitole 5.

Geotagging je v praktické ¢asti této diplomové prace vyuZit formou vyobrazeni
potizenych fotografii z cest na mapé. Abychom mohli otaggované fotografie vyobrazit
na mapg, je potieba nékolika podplrnych nastrojt. Jedna se predevsim o Google Maps

API anastroje pro ziskani GPS dat z EXIFU nahranych fotografii.
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K ziskani soufadnic z EXIFU fotografie dochazi jiz pii obsluze odeslani
formulédfe includeFotoForm pomoci funkce exif read data(). Této funkci se jako
vstupni parametr pfedd nahrana fotografie. Funkce exif read data() vrati pod klici

[‘GPSLongitude’], [‘GPSLongitudeRef’], [‘GPSLatitude’] a [‘GPSLatitudeRef’]

potiebna data.

public function includeFotoFormSubmitted ($form) {
Sfile = Sform['foto']l->value;
if (Sfile->is0Ok()) {
Sname = unigid().'.jpg';
Sfile->move (Sthis->context->params|['wwwDir']
'/images/foto/'.$name) ;

}

$exif = exif read data(Sthis->context-

>params['wwwDir'] . '/images/foto/'.S$name) ;

foreach (Sexif ["GPSLongitude"] as &$Sref) {
Shodnoty = explode('/', Sref);
$hodnota = S$hodnoty[0] / S$hodnoty[1];
Sref = Shodnota;

}

foreach (Sexif ["GPSLatitude"] as &Sref) {
Shodnoty = explode('/', Sref);
Shodnota = $hodnoty[0] / $hodnoty[1l];
Sref = Shodnota;

Kod 4.6: Ziskani dat z EXIFU fotografie

b
Zkoédu 4.6 je patrné, ze vproménnych S$exif[ GPSLongitude’],  Sexif

[‘GPSLongitudeRef’],  $exif [‘GPSLatitude’] a S$exif [‘GPSLatitudeRef’] jsou
zemépisna data o pofizeni fotografie. Jedinym problémem, ktery se musi jesté vyftesit, je
nekompatibilita formatu GPS souradnic ziskanych z EXIFU fotografie s formatem
pouzivanym v Google Maps API. Zemépisna data potizena z EXIFU jsou ve formatu
hhmmss, kdezto objekt google.maps.LatLng vyzaduje format desetinného Cisla.
Pro dalsi pouziti téchto dat je potteba GPS data potizena z EXIFU ptetvotit do formatu

vyhovujicitho danému API.
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$alon = array ($exif["GPSLongitude"],
Sexif['GPSLongitudeRef']) ;

SalLat = array($exif["GPSLatitude"],
Sexif['GPSLatitudeRef']);

SgLat = ($aLat[0][0] + S$SaLat[0][1]/60 +
Salat[0][2]/3600) * ($SalLat[l] == "N" 2?2 1 : -1);

SgLon = ($aLon[0][0] + S$SaLon[0][1]1/60 +
SaLon[0][2]/3600) * (SaLon[l] == "wW" 2?2 -1 : 1);

Kéd 4.7: Prevod souradnic z formdtu hhmmss do desetinného formdtu

Jakmile jsou GPS data potfizené¢ z EXIFU fotografie ve spravném formatu, pak
jsou tato data spole¢né s nazvem fotografie ulozena do databaze.

Pot¢ je potfeba ziskané informace wulozit do instance objektu
google.maps.LatLng a vytvofit na map¢ znacku (marker) pravé na miste, kde byla
fotografie pofizena. Této znafce pak pfidame informacni okno, jehoZ obsahem bude
pravé naSe fotografie. Po kliknuti na danou znacku se vyobrazi informacéni okno
a zaroven 1 potizena fotografie.

V koédu 4.8 je patrny poslucha¢ na danou znacku. Tento poslucha¢ naslouché
kliknuti na né¢jakou znacku. Pokud klikneme na néjakou znacku na mapé, posluchac

zavolé funkeci, kterd otevie informacéni okno s fotografii.

google.maps.event.addListener (marker {Siterator-
>getCounter ()}, 'click', function() {
infowindow {Siterator-
>getCounter()}.open(map,marker_{$iterator—>getCounter()});
});
K&d 4.8: Posluchac kliknuti na dany marker

Znacka je vlastné objekt typu google.maps.marker a informacni okno je
objekt typu google.maps.InfoWindow. V kodu 4.8 je patrné, Ze instancemi na
tyto objekty jsou polozky pole dané¢ho typu. Divodem je moznost umisténi vice

vvvvvv

jsou piehledné vypsany v nasledujicich tabulkach.
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position Na jakeé pozici bude marker vykreslen
map Do jaké mapy se ma marker vykreslit
title Zobrazovany titulek

Tab 4.3: Nejpouzivanejsi parametry objektu google.maps.Marker

content Obsahuje to, co bude v informa¢nim okné

vyobrazeno (text, kus HTML kédu, atd.)

position Na jaké pozici bude informacni okno
vyobrazeno
MaxWidth Maximalni Sifka informa¢niho okna

Tab 4.4: Nejpouzivanéejsi parametry objektu google.maps.InfoWindow

Kompletni vycet parametri a metod danych objektd je k dispozici
v dokumentaci Google Maps API verze 3. Vytvéfeni jednotlivych instanci danych
objektt je patrné v ukazce kodu 4.9.

{foreach $fotos as S$foto}

var myLatlng=new google.maps.LatLng({$foto->lat},
{$Sfoto->1lon}) ;
var picture {Siterator->getCounter ()} = {$foto->foto};
var contentString {$iterator->getCounter () }="'<img
src="/www/images/foto/'+picture {$iterator-
>getCounter () }+'" height="200px" />';
var infowindow {Siterator->getCounter ()} = new
google.maps.InfoWindow ({ content:
contentString {Siterator->getCounter ()} });
var marker_{$iterator—>getCounter()} = new
google.maps.Marker ({

position: myLatlng,

map: map,

title:{$foto->foto}
1)
google.maps.event.addListener (marker {Siterator-
>getCounter ()}, 'click', function() {
infowindow {Siterator-
>getCounter()}.open(map,marker_{$iterator—
>getCounter () }); });
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{/foreach}
Kdd 4.9: deklarace instanci objektit google.maps.Marker(InfoWindow)

Vysledky celého snazeni jsou vyobrazeny na obrazku Obr 4.3. Obrazek obsahuje
mapu, kde je vyobrazena ujeta trasa a markery, které jsou umistény na pozicich
odpovidajicich mistiim, kde byly fotografie pofizeny. Dale je také vidét informacni

okno, které obsahuje fotografii odpovidajici umisténi daného markeru.

Jeasan r & i -3 LausT| Btem |55 ] 7 e T
Herzberg). § B Hokwiza n Hozuehaw Bylom { A
{Elstar] e o CalaL o i Jasion Ea D arzansx| | = = Sateltni
| P i Drethau g o P d ' N =
e i \ F'“w“ L4 » Heuhausan L] 4 Konn =8 L] =
€ T P Jutorenhain B0 s chen
A F-a ; Epmrgnﬂfg - X Y-8
et Senftentérg - L — !
sher J i i c
. Lauchhammer o jf";; 4 3 Wetsasae ‘
\ B O I ! - Oiberia st
- »f Igi=rmend =]
@ e Ehtnwes i J_..f o Hayerwerds
e w o ff = o s
etz Rissa Ess - -
+ o a B Hameanz a
¥ Grollenhain | o ¥ B
L 1 F
¥ Oitt=ndirt-Ckiie — Baytien— - L 4
T~ e regonns T —end— -
Lol / Hadeberg aw
oNg -4 ""S,"I! o O Bischofswenta Ldgau
et o @ Dresden o \emstady
Mmaem  rosinl G sk asdorimu i Bachisen Ebarsbach
1Ly o
: 3 ﬂl‘l?na Senpr Humbli

4
Thech-Ofronna
'}.GCI‘I' nitz
enpiemE sithal

QFreiberg 4 i
Ceppaidiswalde |

& Mlenberg ., Knipk

otz L WO BEMREU AL ftvinay Topi

@, aberg-Buchho

; o

chwarzenberg’ dirhary. - Mowt @jins
Erzgeb™ 9 2

I::hogum i Iglr e |
"
Hladtarec o %
3 Lourr ofice 2 b
riad O 'Nag&f\"‘ Sated ) L . o P Bystrzyca
X 4 ] hows Mesto "'"'-‘;"-“'
k] | Podbafany v ¢ Sany nadV mad Metu)l e
O Kariovy Nary 58 g B o Rychney nad L
= P
3 # Kadna s radec . l‘:re:.'nm ‘A
- - » o a L e — rélgwe Tosteles - - 7
f_;l_u')r Lo s T o e N 'OI e TRy A - nad rlict Zamberk Y o fy
cetae i Rakownik ’hﬁilvlﬁﬁ_n..ﬂh L esiy Brodg walif _Data mmt:‘neoogh,;PPWF{ Téle Atlas- Podminiky pouzity

Obr 4.3: Mapa obsahujici ujetou trasu a fotografie porizené po cesté
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5. Geotagging

Ve zkratce je geotagging metoda, pomoci které se do fotografii ukladaji
zemépisné soutadnice. Pokud se vzijeme do situace, Ze procestujeme pomérné velkou
oblast v del§im ¢asovém horizontu a nafotime velké mnozstvi fotografii, mize se stat,
ze pti nasledném prohliZzeni zapomeneme, kde vlastné byla fotografie potizena. Pokud
fotografie otaggujeme, tak se vySe zminénému problému vyhneme. Otaggované
fotografie mizeme pomoci riznych programti zobrazit pfimo na map¢€ a vime tedy, kde
byla jaka fotografie potizena. Geotagging je tedy 1 velice pfijemnym pomocnikem pfi
prezentaci fotografii druhé osobé.

Informace o zemépisné poloze potfizeni fotografie se ukladaji do EXIFU a tudiz
neni nijak zménéna kvalita fotografie. EXIF je specifikaci pro format metadat, ktera
jsou vkladana do soubort digitalnimi fotoaparaty.

Metadata v EXTFU mohou obsahovat nésledujici informace:

e Znacku a model fotoaparatu

e Datum a Cas pofizeni fotografie

e Citlivost, clonu, expozi¢ni ¢as, ohniskovou vzdalenost, ostieni, zoom atd.
e Informace o mistu pofizeni fotografie (geotagging)

e Komentafe a informace o autorovi

5.1 Zpusoby otaggovani fotografii

Fotografiim Ize ptidat informace o zemépisné poloze dvojim zptisobem. To je
zavislé na fotoaparatu, kterym fotografie potizujeme. Pokud vlastnime fotoaparat, ktery
disponuje GPS modulem je otaggovani fotografii velice jednoduché. V menu pfistroje
aktivujeme moznost pfidani zemépisné¢ informace ke snimku. K samotnému pftitazeni
zemépisné informace do EXIFU fotografie dochazi pii stisknuti spousté fotoaparatu.
Tento zplisob geotaggingu je velice jednoduchy a intuitivni av§ak obrovskou nevyhodou
je pomérné vysoka potizovaci cena fotoaparatu, ktery disponuje GPS modulem.

Fotografové, kteti nevlastni vySe zminény pfistroj vSak nemusi zoufat. Existuje
dalsi zplsob otaggovani fotografii. Jedna se o sparovani GPX souboru a galerie

fotografii. Existuje velka Skala programi, které toto sparovani dokazi uskutecnit. Tyto

-39 -



Technicka univerzita v Liberci

programy pracuji na principu synchronizace €asu zaznamu v GPX souboru a cCasu
pofizeni fotografie uloZzené¢ho v EXIFU.

Nejptivetivejsim nastrojem pro otaggovani fotografii je program Zoner Photo
Studio. Tento program je k dispozici v ¢estiné a prace v ném je velice prehledna.
V nasledujici podkapitole bude stru¢né popsan postup otaggovani fotografie v nastroji

Zoner Photo Studio 11.

5.2 Otaggovani fotografie pomoci Zoner Photo Studio

V prosttedi Zoner Photo Studio je prace s fotografiemi velice jednoducha.
Veskeré panely jsou uzivatelsky pfivétivé rozmisténé. Otaggovani fotografii je pomoci
tohoto nastroje velice intuitivni.

V levé Casti okna programu se nachazi okno navigéator. Zde sta¢i vybrat adresar,
ve kterém jsou fotografie, ke kterym chceme ptidat informaci o poloze jejich pofizeni.
Tyto fotografie, respektive jejich miniatury, se vyobrazi v okné¢ pruzkumnik. V pravé
¢asti obrazovky je pak vyobrazen kompletni EXIF aktualni fotografie.

Pro samotné otaggovani je tfeba oznacit fotografie, kterym budeme preddvat
informace o poloze pofizeni. V hlavnim menu zvolime Informace a nasledné¢ polozku
GPS. Poté zvolime moznost ptidat GPS udaje. Nasledné se objevi okno, které nam
umoziiuje nahrat GPX soubor, pomoci kterého se sparuji data fotografie a data ze
z4dznamu trasy.

Po potvrzeni se informace o poloze pofizeni ptidaji do EXIFU. Pokud nyni
Zkontrolujeme EXIF fotografie, zjistime ze byly pfidany informace o GPS. Tyto
informace obsahuji zemépisnou Sifku, délku a nadmotskou vySku. Soufadnice polohy
poftizeni fotografie jsou ve formatu hhmmss.

Pokud zvolime v hlavnim menu programu volbu Informace, néasledné volbu GPS
a dale polozku Zobrazit GPS udaje... , objevi se okno, které obsahuje mapu a marker.
Tento marker je umistén piimo na soufadnicich odpovidajicich mistu pofizeni
fotografie. Dokonce mame moznost zvolit si z nékolika mapovych podkladi. Na vybér

jsou mapy od firmy Google, Seznam, nebo moznost zadani vlastniho odkazu.
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6. Webova aplikace Cestopisny motorkarsky portal

Na napad vytvofeni cestopisného motorkaiského portdlu mé piivedla vlastni
zkuSenost. Ja sdm jsem vasnivym motorkafem a vikend co vikend ve spolecnosti ptatel,
ktefi taktéz holduji jednostopym silni¢nim strojim, vyrdzime na vyjizdky po nasi
krasné vlasti. Casto se vSak stava, Ze v misté setkani pred vyjizd’kou travime spoustu
casu nad diskuzi, kudy ze ta dnesni trasa vlastn¢ povede. Tato debata se Casto natahuje
az na né€kolik desitek minut. Vzhledem k tomu, Ze motorkaiské obleCeni neni zrovna
styl plazovych chlapci, je postavani ve tiicetistupiiovych teplotach opravdu
nepiijemnou zalezitosti.

Tyto nemilé zkuSenosti mé& pfivedli na napad vytvoreni dynamického
a interaktivniho cestopisného portalu. Takze misto dlouhych diskuzi nékde na parkovisti
sta¢i pouze oteviit internetovy prohlize¢, zadat adresu a v klidu si prohlédnout trasy
a fotografie potizené nasSimi kolegy motorkdii. Pak nezbyva nic jiného, nez vybrat
nejvhodnéjsi trasu pro vylet, rozeslat pfatelim odkaz a o0 moznych zménach debatovat
prostfednictvim internetovych komunikacnich néstroji z pohodli domova.

V dnesni dobé rozmachu satelitnich navigaci a riznych GPS zatizeni m¢ napadlo
tohoto trendu vyuzit. Jiz existujicim cestopisnym motorkaiskym portalam chybi dvé
zasadni funkce. Jednd se o vyobrazeni ujeté trasy na map& a moznost zobrazeni
otaggovanych fotografii ptimo na mapé¢. Tyto dvé funkce zasadné méni pohled uzivatele
na funkci motorkaiského cestopisného portalu. Pokud si uzivatel miize prohlédnout,
kudy pfesn¢ dana trasa vede a prohlédnout si fotografie piimo v misté jejich potizeni,
pak je jeho rozhodovéni ohledné zvoleni trasy mnohem jednodussi. Nékteti motorkafi
voli radéji pfimé a rovné useky dalnic, nekteti preferuji klikatici se cesty po okresnich
komunikacich a néktefi zase preferuji jizdu lesem a po polnich cestach. Uzivateli se
sta¢i podivat na profil trasy a hned vi, zdali tato trasa vyhovuje jeho pozadavkim.
Moznost uzivatele prohlédnout si fotografie potfizené béhem ujeti trasy je také
obrovskou vyhodou. Uzivatel piesné vi kde se dand scenérie, ¢i zajimavé misto nachazi
a tudiz mize predem naplanovat zastavky.

Pro perfektni fungovani portalu je dalezité nejen data ziskavat, ale taky ptidavat

nové zaznamy o ujetych trasach a nahravat otaggované fotografie.
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Jak jiz jsem zminoval, v praktické Casti této diplomové prace jsem se zaméfil na
vytvofeni dopliujicich funkci pro cestopisné motorkaiské portaly. Jedna se o funkci
zobrazeni ujeté trasy na map¢ a zobrazeni otaggovanych fotografii na mapé¢.

Aby uzivatel mohl vkladat trasu a otaggované fotografie, musi vlastnit n&jaky
GPS ptijimac, digitalni fotoaparat a samoziejme pocita¢ ptipojeny k siti internet. Pii
zahdjeni cesty je potfeba na GPS pfijimaci zapnout funkci trasovani. Trasovani je tieba
vypnout po dokonceni vyjizd’ky. Nasledné uzivatel vygeneruje GPX soubor (pomoci
SW dodavaného k GPS zatizeni), otagguje fotografie (pokud nevlastni fotoaparat
s vestavénym GPS modulem) a GPX soubor a otaggovanéi fotografie nahraje pomoci
rozhrani portalu na server.

Aby bylo mozné vykreslit ujetou trasu, musi aplikace rozparsovat GPX soubor.
GPX soubor je vlastné XML soubor obsahujici velké mnozstvi zaznaml o zemepisné
poloze, nadmotiské vysSce a datu a Casu pofizeni daného zaznamu. Tyto zaznamy

vznikaji béhem trasovani GPS zatizeni. Ukazka ¢asti GPX souboru je patrna v kodu 6.1.

<?xml version="1.0" encoding="UTF-8" ?>
<gpx>
<trk>
<name>Tour-20100312-1505</name>
<trkseg>
<trkpt 1lat="51.1740106344223"
1on="12.007450461387634"><time>2010-03-
12T15:05:4672</time></trkpt>
<trkpt 1lat="51.1740106344223"
lon="12.007450461387634"><time>2010-03-
12T15:05:472</time></trkpt>
<trkpt 1lat="51.17485284805298"
lon="12.010400891304016"><time>2010-03-
12T15:05:4772</time></trkpt>
<trkpt 1lat="51.17526590824127"
1lon="12.011865377426147"><time>2010-03-
12T715:05:49z</time></trkpt>

Kod 6.1: Ukdzka casti GPX souboru
Jedna se tedy o mashup aplikaci. Mashup (v kontextu internetu) je definovan jako
webova stranka nebo aplikace, kterd uziva obsah z vice zdroju k vytvoteni nové sluzby.
Obsah vyuzivany v mashup aplikaci byva zprostfedkovan ze zdroju tfeti strany pomoci

vetejného rozhrani. V tomto ptipadé se jednalo o Google Maps API.
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Podle univerzéalnosti jadra aplikace je patrné, Ze pii jednoduchém predélani
obsahu je aplikaci mozné nasadit na celou fadu jinych odvétvi. Dovedu si predstavit
pouziti aplikace jako ,databdzi‘ realit jednotlivych agentl v realitni kancelafi, silny

nastroj pro dopravni zpravodajstvi, apod.

6.1 Struktura aplikace a pouzité technologie

Cela aplikace je napsand v PHP frameworku Nette. Jedna se tedy o aplikaci
s tiivrstvym modelem MVC (Model, View, Controller). Tato softwarova architektura
vznikla za GCelem oddélit u aplikaci s grafickym rozhranim kod obsluhy aplikace
(controller) od kodu aplikaéni logiky (model) a od kodu jez zobrazuje vysledné data
(view). To vSe ma za disledek zptehlednéni celé aplikace a usnadnéni budouciho
vyvoje aplikace. Dalsi vyhodou modelu MVC je fakt, Ze je moZné testovat aplikaci po
jednotlivych ¢astich cozZ se oceni hlavné pfi odlazovani aplikace.

Aplikace ma pevné danou adresafovou strukturu. V adresatri app jsou umistény
modely (models), views (templates) a controlls (presenters). Adresai libs obsahuje
veSkeré knihovny Nette frameworku a adresat www je kofenovym adresarem aplikace.
Zde je obsazen soubor index.php a adresdfe v nichZ jsou obsazeny soubory jako
napftiklad definice kaskadovych styli a rtizné podptirné skripty.

4 app
components
models
presenters
ternplates

4 libs
Mette

log
temp

4 WA
adminer
css
images
|5

Obr 6.1: Adresarova struktura trivrstvé aplikace (MVC)
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6.1.1 Model

Model je datovym a funkénim zdkladem celé aplikace a obsahuje aplikacni
logiku. Tato vrstva komunikuje s databdzi. Jakékoli akce uZivatele, u které je potieba
pfistupovat k databazi predstavuje akci modelu. Pro snadngj$i praci s modely je

v aplikaci pouzita tovarna pro dynamické nac¢itani model.

6.1.2 View

Tato vrstva aplikace se stard o zobrazeni pozadavku uzivatele. Obvykle pouziva
Sablonovaci systém a definuje, jak se md dany vysledek zobrazit. View obsahuje

povétsSinou HTML tagy a latte makra.

6.1.3 Controller

Je vlastné fadiCem, ktery zpracovava pozadavky od uzivatele a na jejich zakladé
vola patfi¢nou aplikaéni vrstvu (model). Dale controller pozadda view o vykresleni

vyslednych dat. Ve frameworku Nette funkci controllerii zastavaji tzv. presentery.

6.2 Aplikace z hlediska trid

Aplikace cestopisny motorkaifsky portdl poskytuje uZivatelim piehled o
ulozenych trasach ve form¢ vypisu obsahujiciho nejen zakladni informace o trasach
v podobé textového popisu, ale i interaktivni pohled na ujetou trasu. Interaktivita
pohledu na ujetou trasu je zajiSt€na vykreslenim ujeté trasy na mapovém podkladu
Google Maps a moznosti prohlédnout si fotografie pofizené po dobu jizdy piimo
v misté jejich vzniku. Implementovani téchto dvou funkci bylo zajiSténo pomoci
zpracovani vstupnich soubori (GPX soubor a exif otagovanych fotografii) a dale
vyuzitim Google Maps API. Podrobny popis ziskavani a zpracovani GPS dat z GPX
souboru byl popsan v kapitole 2.2 a ziskdvani a zpracovani dat z exifu fotografie bylo
popsano v kapitole 4.3.3.

Aplikace tedy umoznuje uzivateli prohlédnout si trasy, vyhledavat trasy podle
zemg¢, zobrazit trasy uzivatele a samoziejme moznost vkladat vlastni trasy.

Na hlavni strance je umisténa tabulka se tfemi nejaktudlnéjSimi trasami. Tato data
jsou  ziskana ~za  pomoci  presenteru HomepagePresenter, modelu

HomepageModel a latte Sablon v podadresaii Homepage adresafe templates.
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Podobnym zptGsobem jsou zajiStény 1 ostatni funkce aplikace. Ke kazdé funkci je

pfifazen urcity presenter model a Sablona. V§e je patrné na UML diagramu (Obr 6.2).

L L
HomepagePresenter Homepagehbode
actioDefault]) getThreeTrasy() <l — — — —
Jn" actionAll) getAlTrasy () |
/ | : |
WlozitFresanter Viezithlods!
_,J createComponentincludeDriveFomd() - - vhozit{3value, Jsoubor, Suser_id, 3date) |« —l
whozit_foto{Strasa_id, $foto, 3lat, Hon)
"r / cludeFotoFormSubmetted() |
fileExtension\alidator(y
J'r / | Bazshlode
— — —getContext()
JJ / TrassPresenter Trasahlods ;Et‘bataba‘;E{'n
i . petDataTrasa() |& — J
l,l"/ amerML{3rows = arrsy()) getDatsFotof) |
== MLISs 1
BaseFresenter ,‘f - parseXML{Ssoubor) | ViodelLoardar
getModsls]) “'// — - — "
? toieTraey Frasente [P | gethbodelSname)
— MojeTrasyFresenter o lrasyiiods getCreatefutenticatorSarvical)
\\ =t actionDefault]) petlUserTrasy() |[= — —|
‘\ HiedatPresentar Hiedathode! |
R createComponentSearchDriveFormd) in-search{3land) |« — —
\ searchDriveFormSubmetted()
actionDefault])

\ SignPresenter

createComponantSignl nForm{)
signinFormSubmetted])
actionDefault])

actionCOut()

Obr 6.2: UML diagram tiid

ZUML diagramu (Obr 6.2) je patrné logické rozdéleni aplikace. Kazda
z vyznamnych funkci aplikace je reprezentovana vlastnim presenterem a prislusnym
modelem. V diagramu uz nejsou vyobrazeny Sablony, protoze se nejednd o tfidy jako
takové. Latte Sablony obsahuji HTML kod a latte makra pomoci nichz se d4& do HTML
kédu vkladat urcitd logika a funkcionalita, hlavné podminky, cykly a proménné ve
kterych jsou data ziskand z presenteru. Ptiklad Sablony obsahujici latte makra je patrny
v kodu (Kod 6.2)

<table border="1">

<tr>
<th>Néazev</th>
<th>Zemé&</th>
<th>Lokalita</th>
<th>Datum</th>

</tr>

{foreach Srows as Srow}

<tr>
<td><a n:href="Trasa:default Srow->id">{Srow-
>nazev}</a></td>
<td>{Srow->land}</td>
<td>{Srow->lokalita}</td>
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<td>{date ("d-m-Y", Srow->createdat) }</td>
</tr>
{/foreach}
</table>
K&d 6.2: Ukdzka latte Sablony

Latte makra se zapisuji do slozenych zavorek {}. Tato Sablona se stara o predani
vysledného vypisu tras, jez ptidal pfihlaSeny uzivatel. Pomoci cyklu foreach se
projdou vSechny ziznamy pozadovanymi daty a v kazdém prichodu cyklem se
vygeneruje tfadek tabulky, obsahujici odkaz pro vykresleni trasy a otaggovanych

fotografii na mapé¢, zemi, lokalitu a datum vloZeni trasy do systému.

6.3 Aplikace z hlediska databaze

Jak uz jsem nékolikrat zminoval, jadro této aplikace je mozné pouZit pro jakékoli
aplikace kde je zapotiebi néjakym zplsobem zpracovavat GPS data z GPX souboru a
z exifu fotografii a tyto data poté vyobrazit na mapovém podkladu.

Pro aplikaci cestopisného motorkaiského portalu s moznosti vyobrazit ujetou
trasu a otaggované fotografie na mapovém podkladu postacilo vytvofit pomérné
jednoduchou databazovou strukturu. Tato databdze se sestdva ze tfech tabulek user,
trasa a galerie. Tabulka user obsahuje data o uzivateli (email, nick a heslo), tabulka
galerie obsahuje data o nahranych fotografiich (identifikator trasy, ndzev fotografie,
GPS soutadnice) a tabulka trasa uchovava informace o vlozené trase (identifikator trasy

a uzivatele, zemi, lokalitu, popis, ndzev trasy, ndzev GPX souboru a Casové razitko).

User

Pk id
emai
password
nick

Trasa

Pk id
FK user_id
land

nazewy
lokalita
popis

xml
createdat

Galerie

FPK id

FK id_trasa
foto

lai

lon

Obr 6.3: ERD diagram
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6.4 Prakticka ukazka konkurenceschopnosti aplikace
Na nasledujicich obrazcich si dovolim prezentovat rozdil v zobrazeni ujeté trasy
v projektu Cestopisny motorkaisky portal, coz je prakticka c¢ast mé diplomové prace, se

zobrazenim ujeté trasy z cestopist nejnavstévovangjsiho ¢eského motorkaiského portalu

na webu.
Marianake g g e Pk UL - R o
2 - Py o . . . .
A N T e Bem_un| Mapa | Satelitni I Terenni E‘
oy | . [+ L 1
? { o } \ Eﬂ Plasy \
. .
1 Tae j 2Holovice
“ Pl -} Doblis
= + i . ."\ P
R ’ Rokycany  Phibram
' o o Sedltany %
- o e
l Bleznice 1 g
Alitz i “I;'.'_H____ Vo AR -l -
Ll e !I p - 1
\fen Pomaziice i Milevako - -
|en.-|a_=~:rl jch i LBl o Tabor J F’Elhgm
onchen \-IF it i ca' (’:e'rrg:u.'lce
__.-"-ln:-ll"."a‘ll-ﬂ Hl}raz‘g.-_\j.l'.:e Eﬂ Blaek Sezﬁlr;?-\.'n :._
i il g ! ' Strakonice Tyn nad . =
cha o bugu:e = o Itsg.'nu o Sobéslay [2 I3| =
a9 F Katzting 5 A
ding o s -rl'_\'ﬂgﬂl'ly' m -
Viechtach Jimdifichin
4] i _ . Hradec
- Ttebon
—‘J Regen ©wiesel Marodni park @ Prachatice 5 Budé o
: u 4 Sumava Litschau
o o
ragblng EE

Degggndbrf Grafenau o Heidenreichsaiein ©

Freyun
ind

Plattling o

Ceoty o B
Meureichenau AL Scr:emg. &En

FOMEREL EdaU A Eﬂ |
20 Bsterhafen Waldkirchen Algen, im o Weitra
o

;ﬁﬁt}@'ei 20m 15 Ny Ditacitap ©2011 Google, Tele Atlas - Poylpiiliibith
Obr 6.4: Vyobrazena ujetd trasa z cestopisu nejnavstévovanéjsiho ceského
motorkarského portdlu

Z obrazku (Obr 6.4) je patrné, Ze ujetd trasa je vyznacena diskrétné pomoci
oc¢islovanych markerii. Neni tedy jasné, kudy trasa vedla mezi jednotlivymi markery.
Samoziejmé je zde patrna absence vyobrazeni otaggovanych fotografii na mapé. Toto
feseni je dle mého nazoru neefektivni a uzivateli pfindsi jen malé mnozstvi informaci o
ujeté trase.

Na nasledujicim obrazku (Obr 6.5) je vyobrazena trasa, kterou jsme podnikli
minuly rok v 1été. Jedna se o trasu z Plzné do Nachoda. Na obrazku je patrné, ze ujeta
trasa je zobrazena spojite, tudiz uzivatel si maze trasu prozkoumat témeét metr po metru.

Daéle jsem vybral zajimavé fotografie z cesty, otaggoval a pomoci aplikace je zobrazil
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na map¢. Rozdil mezi prvnim a druhym zptisobem vyobrazeni ujeté trasy na mapé

posud’te sami.

Homepage Hiedat Viodit Teasu  Maje Trasy Ddhlast

=

wEn S

Popis trasy:

Lorem ipsum (Zkracené ipsum) je oznalen pro standardni pseudolatinsky text uEivany v grafickém designu a
navrhavanl jaka denanstratival vypiiiowy bext pfl vybvifen pracovnich iz ek grafichych ndvend {napi.

internatovich siranes, regvrlen] Casopis & viech drutd reklamnich materisid). Lipsum Lak pracovnd zdzonfuje
tewct v iz owych maketdch (tzv. mock-up) pledtim, nef bude do hokového ndvriu vicfen smysiuping ohsah.

=
@aﬁa

Obr 6.5: Vyobrazeni ujeté trasy a otaggovanych fotografii na mapé pomoci webové

aplikace Cestopisny motorkarsky portal
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Zaver

V této diplomové praci jsem popsal princip GPS systému a princip jeho
komunikace s GPS piijimaci. Dale jsem popsal postupy zabyvajici se ziskavanim dat
z GPS pfijimact, predevSim pak zaznamy ujetych tras a jejich nasledné parsovani.
Samoziejmé jsem popsal 1 zplisob piedani GPS dat webové aplikaci, pro jejich nasledné
zpracovani. Nakonec jsem popsal i problematiku geotaggingu a veskeré vyse zminéné
informace a postupy jsem vyuzil k vytvoreni webové aplikace demonstrujici dosazené
cile této diplomové prace.

Webova aplikace byla naprogramovana jako tiivrstva architektura MVC. Aplikace
je tedy napsana velice piehledné¢ a je tak snadno rozsititelnd. Jadro aplikace je
pouzitelné pro Sirokou Skalu aplikaci, u kterych je zadouci zpracovavat GPS soufadnice.
K vytvoteni aplikace cestopisného motorkarského portdlu me vedla vlastni iniciativa a
vasSen pro jednostopé stroje a absence kvalitné prezentovanych cestopisti na souasném
webu.

Pro praci s mapovymi podklady jsem vyuzil Google Maps API. Prace s timto
podplrnym programovacim rozhranim pro vkladani mapovych podkladi do webové
aplikace byla velice pfijemnd. VeSkeré objekty, funkce a vzorové piiklady jsou
prehledné uvedeny v dokumentaci Google Maps API. Pro testovani chovani funkci a
objektt, které¢ Google Maps API poskytuje, jsem vyuzil nastroje Google Code
Playground. Mapové podklady od spolecnosti Google jsem zvolil z divodu mapového
pokryti celého svéta a pro skvélé AP

Jak jiz bylo v tomto dokumentu né€kolikrat zminéno, jako praktickou ¢ast prace
jsem vytvotil mashup aplikaci, ktera vyuziva znalosti a postupti uvedenych v tomto
dokumentu. Aplikace disponuje dvéma funkcemi, které postradam u dnes dostupnych
motorkarskych cestopisnych portald. Jedna se o vyobrazeni ujeté trasy na mapé
a o zobrazeni otaggovanych fotografii na mapovém podkladu. Tyto dvé funkce se mi
nakonec opravdu podafilo vytvofit. Behem vyvoje jsem narazil na problém zvoleni
spravného objektu pro vykresleni trasy, ale nakonec se mi testovanim v Google Code

Playgraund podatilo zvolit vhodny objekt.
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Veskeré informace jsem Cerpal z materialt, které jsou uvedeny v seznamu pouzité
literatury. Timto jsem splnil veskeré body zadani diplomové prace a nejvétsi ptinos mé
prace vidim v mozZnosti rozsifit sou¢asné¢ motorkarské cestopisné portaly o funkce, které
demonstruji v praktické ¢asti této prace a zarovei v univerzalnosti jadra této aplikace.
Uzivatel ma mnohem jasnéjsi pohled na zkoumanou trasu, mize si ji prozkoumat takika
metr po metru a prohlédnout si fotografie z cesty, jez jsou vyobrazeny na mapé€, pfimo
na misté jejich vzniku.

Tato aplikace slouzi k demonstracnim ucelim pro obhajobu této diplomové prace,
ale bylo by mozné ji okamzité¢ nasadit jako rozsifeni soucasnych motorkaiskych portalt.
Aplikace se da dale snadno rozsSifovat o dals$i funkce. Informace o trase by se dala

rozsifit tfeba o vyskovém profilu trasy, délce trasy, primérné rychlosti nebo informace

o ¢asové naro¢nosti ujeti dané trasy.
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