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SOUHRN

Prednmttem diplomové prace je UML analyza a vyvoj softwatauziciho pro planovani a
evidenci jizd fidica a vozidel a jejich online sledovani za pomoci G&Smobilnich
technologii. Software dale umiie dynamické rozgni funkcionality pomoci knihoven.

Program je vytvien ve vyvojovém progtdi Visual Studio 2008 Professional za
pomoci programovaciho jazyka C#. Desktopasg@st aplikace je w@ena pro prosedi
Windows XP a vySsi, mobilist pro progedi Windows Mobile 6.0 aZz 6.5.

Databaze je typu Microsoft SQL Server 2008. Aplikae ieSena jako online
S pistupem pomoci uzivatelského jména a hesla. Tytelugsou uloZzeny v zaSifrované
podolz na databazovém serveru. Kazdy uzivatel ma ugmZnpouze operace dle
nastaveného oprawni, které niZze nenit pouze administrator.

Prostedi je vytvdeno jako vicejaziné (angltina, c¢estina), ovladané mysi
a klavesnici. Aplikace dale umitizje generovat vystupni sestavy dle &gbuzivatele.

KLi COVA SLOVA
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soudadnice; o¥ieni



TITLE

System for planning and registration trips with pressibility of dynamic extension

ABSTRACT
The subject of the thesis is UML analysis and safeandevelopment serving the planning and

registration trips of drivers such as vehicles #meir online tracking by GPS and mobile
technologies. The software also allows dynamicresttas of functionality through libraries.

The program is created in Visual Studio 2008 Psifg®l using the programming
language C #. Part of the desktop application sghed for Windows XP and later, part of
mobile application for Windows Mobile 6.0 to 6.5.

The database type is Microsoft SQL Server 2008. d@pplication is designed as
online with access via user name and password.eTti&s are stored in encrypted form on
the database server. Each user is allowed onlgderations set by permissions which can be
changed only by administrator.

Environment is created as a multilingual (Engli€gech), controlled by mouse
and keyboard. The application also allows genegabtiatput reports according to user's
choice.

KEYWORDS
registration; planning; management; monitoring; G&herating; user; vehicle; map;
coordinates; validatign
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Seznam zkratek

SQL

Standardizovany dotazovaci jazyk pouZzivany proipataty

v relanich databazich. SQL je zkratka anglickych glov

Structured Query Language (strukturovany dotazojeagk).

UML

Unified Modeling Language — unifikovany modelovdyk.
Univerzalni modelovaci jazyk pro vizualni modelov
systéeni. M& Siroké vyuZiti, ne€psEji je spojovan
s modelovanim objektéwrientovanych systéim1].

AN

NET

Podle anglického dot NET = dea NET (NET pochaz
ze slova network, tj. 8). Je zaskSujici ndzev pro soub
technologii v softwarovych produktech, které ifvaelou
platformu, ktera je dostupna nejen pro Web, WindoRRscket
PC. Common Language Infrastructure je standardi®
specifikace jadra .NET [6].

va

MD5

Message-Digest algorithm je ro&iia rodina hashovacich

funkci, kterd vytvBi ze vstupnich dat vystup (otisk) fix
délky. Otisk je téz ozravan jako miniatura, kontrolni séet
(v zasad nespravné ozwani), fingerprint, hash¢ésky rekdy
psan i jako has). Jeho hlavni vlastnosti je, Zearaatna na
vstupu vede k velké z&né na vystupu, tj. k vytvieni zasadh
odliSného otisku [5].

-
—_

GPS

Global Positioning System, zkragenGPS, je vojensky

polohovy druzicovy systém provozovany Ministersty,
obrany Spojenych staamerickych, s jehoz pomoci je moz
ur¢it polohu a pesnycas kdekoliv na Zemi nebo nad Zem
piesnosti prvni desitky métr Presnost GPS Ize s pouZiti
dalSich metod je&tzvysit aZ na jednotky centimeétrCéast
sluzeb tohoto systému s omezenoiesposti je vola k
dispozici i civilnim uZivateim [4].

m

GNSS

Globalni druzicovy polohovaci systém

RAPT

Evidence a planovani cedRdgistration and planning trips
Nazev vyvijeného systému.

RSS

RSS je rodina XML forméit uréenych procteni novinek ng
webovych strankach a obeginindikaci obsahu. Technologi
RSS umo#uje uZivatehm Internetu @hlasit se k odéru
novinek z webu, ktery nabizi RSS zdr&SS feedtéZz RSS
kanal, RSS channgl Tento zdroj se &Sinou vyskytuje na
strankach, kde se obsakmha gidava velmi [14].
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XML Extensible Markup Language (zkra€enXML, cesky
rozSkitelny znakovaci jazyk) je obecny ztkovaci jazyk,
ktery byl vyvinut a standardizovan konsorciem W32
zjednoduSenou podobou starSiho jazyka SGML. UimeZ
snadné vytvieni konkrétnich zrkovacich jazyk (tzv.
aplikaci) pro @zné w&ely a fizné typy dat. Pouzivd se pro
serializaci dat. Zpracovani XML je podporovariadou
nastrofi a programovacich jazy{15].

MVC Model View Controlle(Model pohled ovladani) odtlije ¢ast
programu, majici na starostigqulzpracovaniifkazi uZivatele
(tl. zjisteni, co od programu vlasin chce) od casti
zabezpeéujicich logiku programu, ktera uZzivatelovyikazy
Zpracovava, &asti, kterd ma na starosti zobrazeni vysledku.
Jedna se spiSe o architektonicky vzor uplgti se pi
celkovém navrhu architektury programu [8].

AP Application Programming Interface je rozhrani prg
programovani aplikaci.

MDI Aplikace vyuZivajiciMultiple Document Imagingsou takové
jejchz okna jsou zobrazovana uvnibdicovského okna.
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1 UVOD

K vybéru tématu mne inspirovala praxe ngadt, kde byly planovany a evidovany cesty
fidict a vozidel rdnim zpisobem, bez moznosti jakékoliv kontrolyapghu téchto cest.
Takovyto systém se da velmi snadno obchazet a newjeczadné dodateée ukony.

Cilem mé prace je vyt¥id systém, ktery bude umadvat jednoduchou spravu
uzivateh a vozidel, pro & bude mozné jednoduSe na zaklathpového podkladu planovat
cesty a o dhto cestach generovat reporty. Dale tento systémhe bumo#ovat online
zaznamenavat fibéhy cest za pomoci mobilnichizzeni vybavenych systémem GPS a tim
zprostedkovavat jejich fipadné sledovani nebo p&g& kontrolu. Tento systém bude dale
dynamicky roz&itelny o pluginy (zasuvné moduly), které budou wen& dll knihoven
automaticky na&itany do programu.

Z vySe uvedeného vyplyva, Ze systém bude obsahbxatasti. Desktopovou, na
které bude pracovat disger nebo administrator, a mobilni, kterou bude watiidic.
Ulozidt dat musi byt vytvieno tak, aby bylo dostupné i pro mobilnfizeni.

Aplikace bude rozglena na d¥ casti — desktopovou a mobilni. V desktop@asti bude
uzivateli umozino po gihlaSeni spravovat uZzivatele, vozidla, mapysta a planované
cesty, pipadré bude mit zgistuprény dalsi funkcionality dopkné zasuvnymi moduly.

Mobilni se bude nachazet nafizani typu PDA nebo smartphone vybaveném systémem
GPS. Uzivatel bude schopen pithpaSeni zjistit naplanované cesty a evidovat fepaibe¢h
véetnt zaznamenavaniipadré provedenych udrzeb.

Pro Uspsny a efektivni vyvoj bude zagebi zpracovat UML analyzu a dle této analyzy
provést samotny vyvo.
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2 Analyza

Analyza a navrhieSeni jsou provedeny v jazyce UML (Unified Modelinginguage)

s vyuZzitim néstroje Enterprise Architect 7.5 odmfjr SPARX. Spoiva ve zpracovani

funkénich a nefunénich poZzadavk na systém a sestaveni jednotlivychippdu uZiti na

z&klad téchto pozadavk Diagramy jsou vytvieny v anglickém jazyce, dalSi popis je jiz
Vv jazyceceském.

2.1 Funkéni pozadavky
Tyto pozadavky uuji, co by n¢l vyvijeny systém &at. Fi zpracovani funénich pozadawvk
je vychazeno ze zadani prace. Tyto se dajigtdzath zakladni pozadavky.

custom Functional Requirements /

| " Logging to system

| " Reporting

| " Managing trips

| " Managing cars

| " Managing users

|
|
|
| " Managing maps |
|
|
|

| " Updating trip on mobile device

Obradzek 1  Zakladni fuki pozadavky

Pozadavky jsou:

1.

o gk N

7.

PrihlaSovani do systému

Reportovani

Sprava cest

Sprava map

Sprava vozidel

Sprava uzivatél

Uprava informaci o cesha mobilnim z&zeni

Na zéklad téchto poZzadavk je prace rozélena do jednotlivych modua) ve kterych
jsou pozadavky definovany podrabn
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2.1.1 Modul spravy uZivateh
Tento modul bude slouzit pro spravu uzivatéhformaci o nich a préizeni jejich opravéni.

req User management /

| || Adding users |

| || Deleting users |

| || Editing users |

| || Setting permissions to user |

| || Storing details about usersincluding infomormations about driving licenses |

Obrazek 2 Fundni pozadavky na modul spravy uzivatel
PoZadavky na modul spravy uzivditgou:
Pridavani uzivatei
Mazani uzivatel
Uprava uzivatel
Nastavovani oprawni jednotlivych uzivatei
Uchovavani informaci édi¢skych opravanich uzivatele

o~ wbdE

2.1.2 Modul spravy vozidel
Pro modul weny pro spravu vozidel jsou poZzadavky réesy o uchovavani informaci o
kategoriich vozidel, diky kterym bude mozné do atatidit technické kontroly vozidel.

req Vehicle management /

| || Adding vehicle |

| " Deleting vehicle |

| " Editing vehicle |

| " Adding records about vehicle maintainances |

| " Removing records about vehicle maintainances |

| " Reporting maintainances |

Obrazek 3 Funini pozadavky na modul spravy vozidel

Pozadavky jsou:

1. Pridavani vozidel
Odebirani vozidel
Uprava vozidel
Pridavani zaznaino udrzk vozidel
Odebirani zaznaino udrzk vozidel
Reportovani zaznairo udrzig

18
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2.1.3 Modul spravy map

Modul bude slouZzit pro nahravani map do systénto, &etre geografickych informaci. Na
zaklad techto map pak budoutidavany jednotlivé body obci, a to za pomoci giadio
nastroje.

req Map management /

Adding maps with real coordinates and scales

Removing maps

Adding new cities with using maps

Cities hasto have defined some circle as city area

Removing cities

Obradzek 4  Fundni poZzadavky na modul spravy map

Pozadavky na modul spravy map jsou:

1. Pridavani map s realnymi stadnicemi a rozsahy
Odebirani map
Pridavani obci s pouzitim map
Obce musi mit definovan okruh jako plochésta
Odebiréani obci

a e

2.1.4 Modul prihlaSeni
Pomoci tohoto modulu se bude moci uzivatéilasit do systému.

req Login module

User authentication

Initializing informations about logged user

Obrdzek 5  Fundni poZzadavky na modukiplaseni

Pozadavky na tento modul jsou:

1. Autentizace uzivatele
2. Inicializace informaci oifhldSeném uzivateli

2.1.5 Modul spravy cest

e

Jedna se o nejtkzitéjSi modul, kde bude probihat planovani, zaznameriaaasledovani

cest. Tento modul bude umaivat vytv&et plan cest nad mapovym podkladem. Déle bude
modul schopny vytvét reporty o cestach definovanych uzivatelem.
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req Trip management /

Creating new trip for selected car and user

Deleting trip

Editing trip

Approving trip

Validating passed trip

Planning trip trace on map

Monitoring trip history online

Manaul editing trip history

Obrazek 6 Funini pozadavky na modul spravy cest

PoZadavky na modul spravy cest jsou:

1.Vytvéareni cesty pro vybraného uzivatele a vozidlo

2.0debirani cesty

3.Uprava cesty

4.Schvalovani cesty

5.Validace probhlé cesty

6.Planovani trasy cesty na mapovem podkladu

7.Sledovani pibéhu cesty online

8.Rwni editace cesty

2.1.6 Modul prihldSeni do mobilni¢asti aplikace
Tento modul mé stejné pozadavky na funkcionaliko jamodul z kapitoly 2.1.4.

2.1.7 Mobilni ¢ast aplikace

Tatocast aplikace bude spo&sa na mobilnim zZé&eni vybaveném systémem GPS. UZivateli
bude zobrazovat naplanované a schvéalené cestytipadpvybrani rekteré této cesty k ni
bude zaznamenavat informace o jejinilgghu a gipadré o provedenych udrzbach vozidla.

req Mobile part

| " Reviewing planned trips |

| " Recording trip continuance |

| " Recording informations about maintainances |

Obrazek 7 Funini poZzadavky na mobilriast aplikace
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Pozadavky jsou:
1.Prohlizeni naplanovanych cest
2.Zaznamenavani pbéhu cest
3.Zaznamenavani informaci o pedthych udrzbach

2.2 Nefunkéni pozadavky

Tyto pozadavky definuji omezeni vytedého systému.

custom Non-Functional Requirements /

Database MS SQL 2008

Mobile device based on Window Mobile

Applications builded on .NET platform

Multilanguage

Ability to use plugins

Obradzek 8  Nefunini poZzadavky
Tyto pozadavky jsou nasledujici:
1.Databaze Microsoft SQL 2008
2.Mobilni zaizeni bude se systémem Windows Mobile
3.Aplikace bude postavena pro platformu .NET
4.Vicejazynost
5.Schopnost pouzivat zasuvné moduly

2.3 Pripady uziti

Modelovani pipadi uziti je jednou z forem inZenyrstvi pozadavie jinym, dopikovym
zpisobem ziskavani a dokumentovani pozadaWystupem je modelifpadu uziti. Tento
model obsahujétyii komponenty:

— Hranice systémysystem boundary} ohranéeni zobrazené kolentipadu uziti, jez je
vyznaenim Uzemi nebo hranic modelovaného systému. Toeny WML 2 iik&a
subjekt

— Aktéfi (actors)— jsou to role, pdélené osobam neborgddmetim pouzivajicim dany
systém.

- Pripady uZzitiluse cases) ¢innosti, které mohou akitiése systémem vykonavat.

— Relaceg(relationships)- smysluplné vztahy mezi aktéry Bgady uZziti.

Modely pipadi uziti navic poskytuji hlavni zdroj objeékta ¥id. Jsou prvotnim
vstupem k modelovantitl.[1]
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2.3.1 Digram desktopového proskedi

V tomto diagramu je namodelovano, co mohou iakiélat s prostedim desktopovéasti

aplikace. Pro fistup do aplikace je nejprve nutnéetiv uzivateleprinlaSenim Po UspSném
piihlaSeni niZze uzivatelprepinat mezijednotlivymi moduly aplikace Dle pozadavk ma

uzivatel moznost roz&vat aplikaci o zasuvné moduly v podatll knihoven. Tyto moduly
muze pridavat, odebirat zapinat vypinatakonfigurovat

uc Desktop environment /

RAPT Desktop

Switch between

modules

Add plugin to
application

;
Drive
(fro tors

Delete plugin

Dispatcher
Enable/Disable plugin
(fro tors)

Configure plugin
Administrator

(from Actors)

Obrazek 9 Modelifjpadi uziti desktopového prasdi

V diagramu je znazowm vztah mezi jednotlivymi aktéry, kdy dgdlice dsdi vlastnosti
dispeer, a od disp&ra administrator.

2.3.2 Diagram spravy uzivateh
V tomto diagramu jsou podstatni uzZivatgti¢ a administrator.

Ridi¢ a dispéer nemaji opravmi prohliZzet a spravovat uZivatele. Maji vdak matno
prohlizetvlastniinformacea me¢nit svéhesla K tomu je zapdebiprihlaSenido desktopoveho
prostedi.
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Administrator ma navic moznost rzaklad vykeru uZivatele ze seznamu prohliZzet
jeho detaily, upravovat jeho detaily,émt heslq pripadré uzivatele smazatDale mize
administratorvytvaet nové uzivatela vyhledavat existujici uzivatel@yto moznosti jsou
administratorovi zfistuprény poprihlasenido desktopového prastdi.

uc User management

RAPT Deskiop

Change own
password

- View own details
«include»

>0

Driver

\
(fro tors)

Change user's
password

-
-
-
-

User selection from
list

— — — —>{View users's details }- — — — —
«include» «include»

zl
/
Ve

|
<<inCI'ude>> «extend»\ ~

Dispatcher

(fro

tors)

Edit user's details

|
«inclyde»

Delete user

— -

=

Create user

>0
A)

- «include»
Administrator

(from Actors)

_ ——~ 7 «include»

Obrazek 10 Modelippadi uziti spravy uzivatel

2.3.3 Diagram spravy vozidel

V tomto diagramu vystupuji vSichnii aktéi, ktefi se pro provathi veSkeryckinnosti musi
nejprveprihlasit do systému

Ridi¢ ma ot velmi omezené mozZnostiigobeni. MiZze u vozidla vybranéhoze
seznamuprohlizet jehoinformace prohliZet udrzby odebirat a pfidavat nové O &chto
adrzbach mzegenerovatreporty. Dale miZze vozidla vyhledavat.

Dispeer ma moznosti sobnosti ¥tSi. Oproti fidici miZze navic ménit udaje
vybranéhovozidla avSak kromi registra&ni znaky.

Administrator ma navic jeStmoznostzienit registracni zna‘ku vozidla pridat nové
vozidloasmazatwybranévozidla

Vozidla mohou bytiznych kategorii. Tyto kategorie jsou definovatelhtahou byt
priddvany upravovanya mazany Tyto ¢innosti jsou pidéleny administratorovi.
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uc Vehicle management /

Vehicle management

Find car
Driver \ |
(fron‘[&:tors) !
Print report about :
maintainance |
|
~ |
~_ |
«include» < _ |
RN I
Deletecar  \_ _ _ _ _ _ _ _ _ ____~ View car |
maintainance «include» maintainances :
Petac |
o I I
- “«include» | |
| |
| |
Add ca rmaintainance | |
| |
«include» |
| |
| |
| |
) | |
hange car details |
except registration . |
————___ |
oi \ «include» = View car details :
ispatcher
} - |
(fro tors) - |
_ =~ «include» | |
-
Change car : [
registration mark | :
| |
| |
| |
| |
| |
" [ |
Add v ehicle category | |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
Delete vehicle | |
category : :
«include» |
| |
| |
| |
| |
dit vehicle category AN : :
«include» | |
AN
/ N N ! |
Administrat ~ N | |
«include» A | |
(from Actors) \2 | |
| |
View Vedh'd‘?l _____ Select vehicle : :
category details cincludes \ category from list | |
| |
| |
|
|
|
Deletecar  J————————————— Select car from list !
«include» :
|
«include» |
|
|
|
Createcar  J————— - — = — - -J
«include» «include»

Obrazek 11

Modelifppadi uziti spravy vozidel
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2.3.4 Diagram spravy map a nést
Planovani cest by #&o byt podpdeno moznosti pouzivat mapové podklady. Nasledujici
diagram zobrazujeffpady uziti spravyéchto map a proédefinovanych rast.

V této casti aplikace se vyskytuje aktér digpe od rhoz ddi vlastnosti
administrator. Ke vSeminnostem je oft nutné byt pihlasen do systému.

Dispe&er miZze pridavatmapy K tomu musivybrat obrdzekmapya zadatsouadnice
Tyto mapy pak mize daleprohliZzet nebosmazatpo jejichvybraniz rolovacihoseznamu

Déale miZe pridavat m¢sta zadanimjejich informaci a sowadnic. Tyto soutadnice
muze zadat bdi rueng, nebo kliknutim na bod na &tené map. Dale mize m¢sta prohlizet
mazatneboupravovatpo jejich vybranizeseznamu

uc Maps and cities management /

RAPT Desktop

Insert coordinates

Insert map picture

Add map —— e e
«include»

«include»

«extend»
View map | _ _ [ Insertdetails with
coordinates

Dispatcher

/
\

(from Actors)

Deletecity  f—————— e 3 City selection from
«include» list

«inciude»

_____________________________ View city details
«include»

Obrazek 12 Modelipadi uziti spravy map a ést

25



2.3.5 Diagram spravy cest

uc Trip management

Administrator

(from Actors)

/

(from AG{oxs)

Driver

(from Actol

Dispam%«\\

RAPT Deskiop
Rollback state
changes
N
N
N
~
" . AN
Validate trip N
N
N
~
~ AN
AN ~
N
RS N
y RN AN
Approve trip ~ - R
~ «extend»
~o N
~
~
«extend>».
~o ~o
" N
Remove point from ~o -
e «extend»~
N
«extend»" =~
Add point to tri —_———_——— -
i P «extend»
. ——~ «extend»
- ~o.
- «nclude» ~< __ -~
Remove =<

—~
_ — «extend»
-

thoroughfare of point
~ :lnclude» -
R

-7 N
-

/Add thoroughfare of
point

Select point on trip

«include» from list

Add trip «include»
-
. - i’

T J
[
j«include»
|
I
|
|
I
|
View trip details - __ Select map from list 4
A Ve
I /
| «include»
«extend» : |
| cinclude» 4.5
|
Generate reports «include»
1
I
|
| _=
By T

— =~ «include»

View path history ) - —

—Znsert final kilometer
reading

«extend»
I

L

Obrazek 13  Modelippadi uziti spravy cest
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Tento digram znazauje pipady uZiti nejdlezitejSi casti aplikace — spravy cest
a jejich planovéni. Jako ugrchozich i u této spravy je nutnépsihlasit do systému.

Ridi¢ v této ¢asti aplikace miZe zobrazovatcesty na zéklad predvolenéhdfiltru.
Tento filtr umo#uje vybirat cesty na zakladidice, vozidla, planovaného datacatku a
konce cesty a podle stavu, ve kterém se cesta niachtohoto vybru miZze dalegenerovat
report. V cestach je mozné/hledavat

V seznamu cest pak trbe vybrat pravwe jednu poZadovanoua prohlizetjeji detaily.
Kromé prohliZzeni detail cesty si nize namap?, kterou vybral ze seznamunap a n&etl,
prohlédnouti prizbéh cesty Na této map je mozné vidt planované body na césa skutény
prabéh cesty. V pipadt, Ze cesta je schvalena, ale §eSeni validovana a ukéana, nize
tuto cestuukorrit veetrg zadani kone’ného stavu kilometri. Tento stav se pak projevi
v informacich o vozidle. K cestéle niizegenerovateporty.

Dispeier je hlavni aktér planovani cesty. Pgeru cestyze seznamyi navic mize
smazat Hlavni ¢innosti dispéera jevytvaeni cest Tuto cestu pakipravuje dopkiovanim
dalSich informaci. Na cestiZe pridavat bodyvybranimze seznamwod: k vybranémap,
odebirat je a zadavatnebo mazatprujezdytémito body Po naplanovani cestytxe cestu
schvalita tim zpistupnitfidicovi. Po ukoieni cesty mze provést jejvalidaci. Tim se cesta
definitivné uzawe pro dalSi zeny.

Administrator provadi vSechny vySe uvedsfiénosti. Navic ma oprawni vracet
pridélené stavy To znamena, Ze ime vratit cestu ze stavu ,validovana“ do stavu

A 66

.ukon¢end®, ze stavu ,ukarena“ do stavu ,schvalend“fipadre i zrusit jeji schvaleni.

2.3.6 Diagram mobilni ¢asti

vvvvv

mobilni aplikace.

Ridi¢ maze i do tétosasti systémupridavat neboodebiratzasuvnémodulyv podole
dil knihoven a dale jeapinat vypinata konfigurovat Dale miZzefidi¢ zapnoutebovypnout
modulGPS

Po gihlaseni ma&idi¢ moznost né&ist jemu naplanované a schvéalené cesty pro dané
datum. Vybranim cesty dojde k jejimu né&eni afidic maze prohliZet potrebné detaily,
zejména pak sekvenci naplanovanychitbaod traseV této sekvencise mize Fidi¢ posouvat
podle poteby.

Aplikace pomociGPS zaznamenava&asy prujezd: planovanymi body. Pokud neni

o N vt

GPS informace dostupnajgeridi¢c zaznamenatasrucné.

Ridi¢ méa dale moznostapinatnebovypinatzaznamenavarmiribéhu cesty V pripad:
zapnutého zaznamenavani jsautomaticky v pribéhu cesty zaznamenavanygen#pisné
souradnice podle modulu GPS. Tento zaznam je mozné poté igeihv desktopovéasti
systému ve spréwest.

V prabéhu cesty mzeftidi¢ ulozitzaznano probehlé adrzke.
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Na konci cesty pak fize iidi¢ zaznamenatikon‘eni cestyvéetnt zadanikoneného
stavukilometn: na tachometru. Tento stav se projevi v detailetidia, pro které byla cesta
naplanovana.

uc Mobile part

RAPT Mobile

Add plugin
. Update thorougfare
Delete plugin time
GPS
| (from Actors)
|
|
|
|
Enable/Disable plugin . |
«include»
|
|
|
|
Configure plugin Get GPS data - ——— == Log path —
«include» Time
(from Actors)
/
/
/
/
/
7/
«include»
/
/
/ L/
% "7 dnclude»” «include»
Driv
(from A \ P =7 /1\
/

=T
\ _ «include» s /

Add record about
vehicle maintainance

pdate thoroughfare
time manually

g
«include»\|

Select next point /

T
«include», | /

Browse trip detail

Obrazek 14 Modelifpadi uziti mobilni aplikace
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3 Navrh reSeni

| pro navrhieSeni je vyuZit ndstroj Enterprise Architect verze. Navrh se sklada z modelu
tiéid a modelu databazoveé struktury. Systém je navj@en modularni z eivodu gehlednosti
pii praci a pro moznost pogdi implementace automatickych aktualizaci programéto
modularnosti bude odpovidat i zobrazeni madel

Vzhledem k tomu, Ze aplikace se nachazi f&eaich siznymi operanimi systémy
(Microsoft Windows XP a vysSi a Microsoft Windowsoblle 6.0 a vyssi), je navrh pro
dobrou genositelnost kédu vytwen pro platformu .NET 3.5.

3.1 Navrhové vzory

V navrhu je vyuzito znamych navrhovych vioModel View Controller(Model pohled
ovladani) pro dalsi ra@eneéni aplikace,Singleton(Jedindek) pro databazovétipojeni a
Observern(Pozorovatel) pro &ni informaci od zdzeni GPS.

3.1.1 Model View Controller

Model View Controller(Model pohled ovladani) [9] odtuje ¢ast programu, majici na
starosti pedzpracovani fiikazi uzivatele (tj. zji&ni, co od programu vlastrchce) odéasti
zabezpeujicich logiku programu, ktera uZivatelovyikazy zpracovava, &sti, kterd mé na
starosti zobrazeni vysledku. Jedna se spiSe aektdnicky vzor uplatujici se pi celkovém
navrhu architektury programu.

Tento vzor explicitd oddluje ¢ast programu zabyvajici se vstupem a
piedzpracovanim zadavanychikazi od c¢asti reakci na zadané&ikazy acasti majici na
starosti vystup vysledk V Cisté verzi ma kazdou #dhto ¢innosti na starosti samostatny
objekt, resp. skupina objek{samostatny modul). Timto odldnim se da ndp zabezpé&t,
aby aplikace reagovala jednétnzada-li uzivatel sy ptikaz z klavesnice, mySi nebo
prostednictvim rjakého hlasového vstupu. DalSi vyhodou takovéhozditeni je usnadini
piipadnych budoucich zin. Zmény poZzadavk na zmisob zadavani poZadaVvia prezentaci
vysledki pati pritom k nefasgjsim.

PN

Obrazek 15 Model view controller

Aplikace vzoru usnatlije prenositelnost mezi platformami. V jednodusSich aaikh
secasti alecasto slduiji [8].
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Obecr fe¢eno, vytvdeni aplikaci s vyuZzitim architektury MVC vyZadujgwoieni ¥
komponent, mezi které gat

— Model (model), coz je doménayspecificka reprezentace informaci, s nimiz apkkac
pracuje.

- View (pohled), ktery gevadi data, reprezentovand modelem, do podoby ¢h&dn
interaktivni prezentaci uZivateli.

— Controller (ovladani), ktery reaguje na udalosti (typicky pochazejici uzvatele) a
zaji¥’uje zneny v modelu nebo v pohledu.

3.1.2 Singleton

Navrhovy vzor Singleton (Jeditek) [8] zabezp&uje, Ze tida nebude mit vice nez jednu
instanci. Standardni implementace vyuZziva soukr&omstruktor, soukromy staticky atribut
odkazujici na tuto instanci, aiegnou jednoduchou tovarni metodu, ktera vraci uéhamy
odkaz.

Konstruktor Ize zavolat ffimo v deklaraci statického atributu, ktery je pakzmo
deklarovat jako konstantu. \&kterych gipadech je vyhodné definovat konstantni atribut
jako veejny a vyhnout se tim nutnosti pouzivani tovarniadg. Obecn se vSak takoveéto
feSeni piliS nedoporduje.

Je-li vytvaeni instance natoéjsi, mize tovarni metoda iniciovat jeji vytikeni az pi
prvni Zadosti o odkaz na instanci. Tim zabégpee se instance vytiiopouze v pipact, kdy
j_ bude doopravdy &kdo potebovat. Toto se nazyva odloZzena inicializace (lazy
initialization).

Ve vicevlaknovych aplikacich jéeba u odloZené inicializace ogtaby inicializaci
jedin&ka nemohla sowire vyvolat dw riazna vliakna.

Ttida singleton by ne#éha byt serializovatelna. Je-li jeji serializovatedh Zadouci, je
tieba zabezp#t, aby metody nétajici instanci ze vstupniho proudu vracely odkez
existujici singleton.

P pouziti rekolika zavadcu téid je teba oSéit, aby kazdy zavag nezaved! svoji
verzi singletoniidy a nevytvail tak i vlastni instanci singleton.

Trida singleton mize mitfadu potomk a tovarni metoda vracejici odkaz na singleton

se mize i jeho inicializaci na posledni chvili rozhodnoldtera tida ten spravny singleton
doda.

3.1.3 Observer

Navrhovy vzor Observer (Pozorovatel) [8] zavadi vztah mezi objekty (pazx@teli)
reagujicimi na zmnu stavu (pozorovaného) objektu nebo na jim sled®vadalosti.
Pozorovatelé se u pozorovaného objektbl@si a ten je pak na kazdou &m sveého stavtii
vyskyt udalosti upozorni.

Vydavateje v anglickém originale referovany jakabject,Predplatiteljako observer
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Mezi predplatiteli a vydavateli zavadi vztah N:1 (jedendayatel ma mnoho
piedplatiteti). V pripadt, Ze na stranhvydavatele dojde ke zZm¢ vztahu,¢i vyskytu réjaké
udélosti, upozorni na to automaticky vSechny swédplatitele. Vydavatel zna své
piedplatitele a mize jich mit neomezené mnozstvi. Vydavatel ma takéjné rozhrani, skrze
které se pedplatitelé mohou fthlaSovat nebo odhlaSovatidélplatitel ma viejné rozhrani,
které ma byt pouzito k jeho upozéni na znénu na straé vydavatele. Toto wejné rozhrani
pieda vydavateli { prihlaSovani. Alternativéh miuze edplatitel vydavateli fedat sam sebe
jako parametr.

Pri rozcklovani systému na soubor spolupracujicidét fe ¥eba zachovat konzistenci
mezi souvisejicimi objektyReseni konzistence praostinictvim &sného svazani objekneni
Zadouci, protozZe sniZzuje znovupouzitelnost oldjekt

Pfi upozomnovani pedplatiteh na zmény na strad vydavatele je mozné
implementovat d¥ raizné strategie — taznou adteu.

U tazné strategie vydavatel informujge@platitele o zrn¢ svého stavu. iledplatitel
si nasledns vyzada od vydavatele parametry, které ho zajimgizyhodou této strategie je, ze
predplatitel musi mit funkci, ktera bude vydavatedeld o parametry. Strategii je vhodné
pouzit v gipadech, kdy naklady vynaloZzené na naslednou kdmanijsou mensi nez
naklady, které by byly vynaloZené pro rozeslanth§sarametr vSem pedplatitetim.

U tlacné strategie vydavatel zaraves informaci o zmné¢ svého stavu ieda
predplatiteim vSechny své parametryidéplatitel si vybere pouze ty, které ho zajimajmT
je vzajemna komunikace omezena na minimum. Tutdegjii je vhodné pouzit viipadech,
kdy predplatitele zajimaji vSechny, neb&sina parametr, které rozesila vydavatel. Nebo v
piipadech, kdy by objem nasledné komunikadedplatitel si vyzada parametry, vydavatel je
zasilad) pesahl celkovy objem komunikace, kdy vydavatel posi$echny své parametry
piimo.

Pouziti vzoru ma ¢&kolik vyhod. Abstrakini spojeni mezi vydavatelem a
piedplatitelem. Kazdy vydavatel zna seznam svyedplatitei, z nichz kazdy implementuje
rozhrani abstraktniitly Observer Diky tomu je spojeni mezi vydavatelem izgplatitelem
volné (vydavatele nezajima jak#édy je pedplatitel). Podpora vSegmového vysilani. Na
rozdil od BZné komunikace, kdy objektyigsreé urti adresata své zpravy, navrhovy vzor
Observer podporuje vSes#novou komunikaci. Vydavatel neadresuje konk&ékmzdého
svého pedplatitele, ale automaticky posil4 zpravu vSamdplatitehm, ktei jsou k ‘mu
piihlaSeny [10].

3.2 Normalizace databaze

Pfi navrhu databaze systému je nutné provést noratliabulek. Normalizace databazového
modelu je sada pravidel, jak by sélmpostupovat H transformaci struktury entit a relaci ER
modelu na strukturu fyzického ugdani tabulek a relaci v databazi.

Normalizace je odstra&ni redundantnich (opakujicich se) dat, omezeniiteki
(rozloZeni slozité relace na dvojrozmé tabulky) a zabr&ni tzv. aktualizanim anomaliim
(nag. abychom smazanim vSech knih autoraiiSép data o autorovi). Coz bydio vést k
databazi pehledrjsi, rozstitelngjSi a vykonrjsi.
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Normalizace by rla vést ke vzniku tabulek, které Ize snadno udrzavefektivié se
na r¢ dotazovat. Normalizované schéma musi zachovathuwyezavislosti vodniho
schématu a relace musi zachova@wquni data, coZz znamend, Ze je nutné se pomoci
piirozeného spojeni dostat kyodnim dafim.

Existuji nasledujici normalni formy tabulek [13]:
— Prvni normalni forma
— Druha normalni forma
— Tieti normalni forma
— Boyce-Coddova normalni forma
- Ctvrta normalni forma
— Pata normalni forma

3.2.1 Prvni normalni forma
Relace je v prvni normalni fokmpokud kazdy jeji atribut obsahuje jen atomickélraty.
Tedy hodnoty z pohledu databaze jiz dalechiedné.

3.2.2 Druha normalni forma
Relace se nachazi v druhé normalni fgrpestlize je v prvni normalni forna kazdy
neklicovy atribut je pl& zavisly na primarnim ki, a to na celém kii a nejen na &akeé jeho
podmnozig. Z ¢ehoz vyplyva, Zze druhou normalni formu musitasit pouze v fipac, ze
méame vicehodnotovy primarni &li

3.2.3 Treti normalni forma

V této forme se nachazi tabulka, spje-li predchazejici dvformy a zadny z jejich atribat
neni tranzitive zavisly na ki¢i. Jiné vyjadeni tého#ika, Ze relace je v 3. NF, pokud je ve 2.
NF a vS8echny nelkiové atributy jsou navzajem nezavislé.

3.2.4 Boyce-Coddova normalni forma

Boyce-Coddova normalni forma se poklada za vatigti normalni formy a dokonce je
puvodni definici 3. NF tak jak byla publikovana v [Elech. Je vymezena stejnymi pravidly
jako 3. NF forma dika, Ze musi platit i mezi hodnotami uwrstoZzeného primarniho Kg.

Relace se nachazi v BCNF, jestlize pro kazdouwvi&imi zavislost X— Y plati, ze X
je nadmnozinoudakého klte schématu R. Dale musi platit:

— Relace musi mit vice kandidatnichckli
— Minimaln¢ 2 kandidatni klie musi byt slozené z vice atribut
— Nekteré slozené kandidatni & musi mit spotey atribut.
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3.2.5 Ctvrta normalni forma

Tabulka je vectvrté normalni form, je-li v BCNF a popisuje pouzefipinnou souvislost
(jeden fakt).

Existuje jina definice: Relace je veitvrté normalni form, pokud je
v BCNF, a navic vSechny vicehodnotové zavislosiujgarové funkénimi zavislostmi z
kandidatnich kia.

Pro lepsSi pochopeni existuje ge&talSi definice: Relace je wvrté normalni form
tehdy, je-li v BCNF a vSechny vicehodnotové zawslmbsazené v relaci jsou zardve
funkénimi zavislostmi. Vicehodnotovou zavislost atriblte definovat nasledo¥nV relaci
R, ktera je v BCNF, s atributy A, B, C nastava himd@notova zavislost atributu B na atributu
A praw tehdy, jestlize mnoZina hodnot Biimzena dvojici hodnot A, C zavisi jen na hodnot
atributu A a je nezavisla na hodaaitributu C.

Ctvrta normalni forma se zabyva vztahy uisibZzeného primarniho k. Pokud je v
tabulce sloZzeny primarni Kli mize se stat, Zeéhteré hodnoty tohoto kié jsou na sab
nezavislé, ale tim, Ze spolu #Wdli¢, vznika faleSnd souvislost mezintito hodnotami a
nemohou existovat nezavisle na&otonz neni v souladu s modelovanou realitou. 4phfo
vyZaduje, aby ké tvorily jen ty hodnoty, které maji skutieou vzdjemnou souvislost.

3.2.6 Pata normalni forma

Relace je v paté normalni foémpokud je vectvrté a neni mozné do nfigat dalSi atribut

(skupinu atribui) tak, aby se vlivem skrytych zavislosti rozpaddangkolik dil¢ich relaci.
DalSi definice zni: Relace je v paté normalni fojastlize je ve 4. NF a naibe-li byt

dale bezeztrataév rozloZzena. Jinymi slovy relace, ktera ma klicovych atribut

(n >= 3) a ktera se rozlozi na relace m<1 klicovych atributech, nefite byt ogtovre

spojena operaciipozeného spojeni do jedné relace, aniz by doSidnée informace.

3.3 Systém GPS

V mobilni ¢asti systému bude vyuzivan GPS modul za pomoci AHSGlobal Positioning
System, zkracenGPS, je vojensky polohovy druzicovy systém prowery Ministerstvem
obrany Spojenych statamerickych, s jehoZz pomoci je moZnaiupolohu a pesny c¢as
kdekoliv na Zemi nebo nad Zemi $epnosti desitky meir Presnost GPS lze s pouzitim
dalSich metod je&tzvysit aZ na jednotky centimétrCast sluZeb tohoto systému s omezenou
piesnosti je volek dispozici i civilnim uzivateim.

V souwasné dob se systém vyuziva v mnoha oborech lidskéosti. Na provoz GPS
se r@n¢ vynaklada pblizné 600 az 900 miliofi (2006—2008) americkych dotaz rozpd@tu
USA.
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3.3.1 Funkce
ZjednoduSe#& Ize druzicovy polohovy systém popsat jakdruzicovy radiovy
dalkon@rny systém:

— Dalkomérny systém je takovy, kdy se polohgakého objektu uuje ze vzdalenosti od
bodi se zndmou polohou. Napr krajirg I1ze ukit polohu pomoci mapy a dalekohledu,
ktery umi zmndfit vzdalenost od pozorovaného objektu. Dalekohledemeiime
vzdalenost ke dima vyzn&nym objektim a kruzitkem na mapnakreslime kolem
kazdého objektu kruznici o zffeném polondru. Zjistovana poloha je v jednom z
praseika obou kruznic.

— Radiovy systém pro rreni ukitého parametru vyuziva radiovych vin. ,Radiovy
dalkomerny” systém k nifeni vzdalenosti vyuziva radiovych vin takto. Do bosk
znamou polohou je umist vysila, ktery vysila radiové viny gasovymi znakami. V
bod, jehoz poloha se &, umistime fjimac, ktery porovnavaiasové znéky se
svymi ,hodinami“. Tim je moZno z#iit zpozZdni, tj. jak dlouho trvalo radiové vin
nez k gijimaci dorazila. ProtoZze se radiové viny pohybuji znamgehlosti, stai pro
vypocet pozadované vzdalenosti vynasobitmné zpozéhi touto rychlosti.

— Druzicovy je systém ozr@van proto, Ze body se znamou polohou jsou druzice
obihajici Zemi. Aby bylo mozno ¢&it polohu druzic, musi byt v jejich vysilani nejen
casove znéky, ale i parametry drahy dané druZice.

3.3.1.1Radiové vysilani

Systém GPS vyuziva kdédové radiove vysilani - CD{@Ade Division Multiple Acces$)1].

Kazda druzice vysilatené kody na stejné frekvenci, které se svou chariakikou blizi
nahodnému kodu, a proto se camaza PRN Pseudo Random Numbgr&Xijima¢ pak na
zakladt znalosti tohoto kédu snadno zesili hledany sigradfiltruje jako Sum ostatni.

3.3.1.2Vztazné soustavy a wfovani polohy ac¢asu
Pro charakteristiku Ze#nse jako vztazné&leso vyuziva geoid, ktery je ale pro matematicky
popis nevhodny. Proto pouzivame jeho aproximachimw stup® — koule, nebo druhého
stupré - elipsoid. Pro pdeby uZivatel GPS je nejastji uzivany geograficky referéni
systém WGS 84, znamy také pod kddem EPSG:432§, seéesklada z:

— geodetického data: elipsoid s poloosariblEné 6 378 a 6 356 km s patkem ve

stredu Zeng
— systému zerpisnych sotadnic (zempisna Sika a délka)
Pro vypd@ty se pouziva geocentricky refeten systém WGS 84 se shodnym datem

ale s kartézskymi sdadnicemi v systému ECEE#rth-Centered, Earth-Fixgd
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GPSc¢as je ndten na tydny s maximem 1024, dikgmu dochézi k jeho vynulovani,
coZz bylo naposledy 22. srpna 1999. Daldsova zné&a je pdadi podramce v navigai
zpraw, ktery nabyva hodnot s maximem 100800, dale sfmd@dramce a jeho datové bity,
které maji délku 0,02 s. Posledni podrokiagovy otisk je samotny kéd. C/A kdd rehage
¢as po bitech dlouhych ~fG a P kéd na ~10s. Porovnanim vzestupnych a sestupnych hran
PRN kédi modulovanych s frekvenci nosné vinyize moderni elektrotechnika 2t rozdil
aZ na tisicinyasu bitu. Za yedpokladu pesnosti 1% bitu je tofiblizné 10 ns (1& s) pro
C/A kéd a 1 ns (18 s) pro P(Y). ProtoZe signal GPS s# Bjchlosti blizkou rychlosti sila
blizi se krok nsieni @i 1% délky bitufddow ~3 m u C/A kbdu, u P(Y) ~0,3 m.

Rychlost s¥tla je definovana 299 792 458 m/s Odeslany sigraapimprijeti zpozani
mezi 67 ms p elevaci druzice 90° a 86 méi glevaci 0°.

GNSS systémy jsou obvykle navrzeny k jednomu ppiatié jednoduchému Zsobu
vypoctu polohy, pesto je vSak mozno ve specialnich aplikacich upplghé metody:

- Kodova

- Fazova

— Dopplerovska
—  Uhlongrna

GPS vyuzivd kdédovou metodu. ekéni jsou jednoducha a spolehlivd. Na zaklad
¢asovych znéek a znamé pozice vystia (druzic) je mozno spidtat polohu atas v mist
piijimace.

Po mijeti radiového signalu jsou wipmaci dekdédovany:

1. Casové zné&y pii odeslani signalu kazdé druZidg (
2. Polohy kazdé druZice v prostoru, tzv. efemerixyy(2).

Hledame-li pozici uzivatele v prostoru, musime gippat temi sodadnicemi nap v
kartézském systéemaCER(X, Y, Z). Protozetas v f#ijimaci neni pro paieby vypd@tu presny
a synchronni, j&as uzivatele také pramna (). Neznamé jsou tedyX( Y, Z, T) a proto
miZeme sestavit 4 rovnice koulé € )% + (Y = yn)? + (Z — z,)* = [(T - t,)c]? 0 4 neznamych,
kdec je rychlost s¥tla a za pedpokladu, Ze zname, {y, z, t) pro 4 druzicer{=1, 2, 3, 4), je
feSenim rovnice polohacas uzivatele.

Pro gevod do zerpisnych soiadnic a obanskéhotasu se vyuziva definovanych
matematickych vztah

Nag. plati:
ECEF(X,Y,Z,T) - WGSB4(lat,lon, HAE,UTC)
kde:
- lat — zendpisna Sika
- lon — zendpisna délka
- HAE - vy3ka nad elipsoidentigight Above Ellipsoid
- UTC —c¢as Coordinated Universal Time
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Pro ziskanivysky vztazené k hladimo’e (MSL, Mean Sea Leveje treba opravit
vy3ku HAE o hodnotu separace geoidu. Na Uz€eska se jednd u WGS 8§ddow o
hodnoty -40 az -50 m. Vygetni jednotka GPSft{jimace jiz @iblizny model obsahuje a
opravu provadi automaticky. UzZivatel ma obvykle ikpdzici ok hodnoty vySek HAE i
MSL.

Pro vypa@et se pouzivaji pouze druzice, které jsou nad @movysSe, nez limitni
hodnota, bzrn¢ 5° az 10°. Toto op#ni se nazyva eletai maska a pouZziva se proto, ze
radiovy signal nizko nad obzorem delSi drahou \delviuje atmosféra, nez druZice ve
vySSich pozicich a ma nachylnost k vicecestnénenisi

V piipact piijmu signélu z vice nez 4 druZic je poloha vaZempnimérem, tak aby
vyhodna geometrick& poloha druzice a kvalitni ragisignal hrali vyznamgjsi roli, ¢imz
muze byt vysledek vyraznstabilréjSi a gesrjSi. Pokud jsou ve vy@tu jen 3 druZice, je
ur¢ena poloha pouze na povrchu elipsoitid, (on, HAE = 0, UTC), ¢asto ozné&ovana jako
neplnohodnotna naviga@®. Pokud jsou ve vypitu jen 2 druzice, Ize teoretickydilr vysku
nad elipsoidemlgt = 0, lon = 0, HAE, UTC), totoieSeni se vSak nepouziva, néls@ut&na
nadmdaska vyska je polohavzavisla.

Vysledek vypdétu predava pijima¢ dale ke zpracovani pomoci standardizovanych
formath zprav (NMEA, RTCM, RINEX, SiRF) skrze komunik@ rozhrani (Bluetooth,
sériovy port).

3.3.1.3Efemeridy

Efemeridy[4] jsou predikované polohy druzic na¢hiych drahach. ProtoZze se
pohybuji po téms kruhovych, mirg elipsovitych drahach velkou rychlosti a ve velké
vzdalenosti od Zem jsou jejich drahy stabilni a did matematicky popsatelnéieBto se
vlivem kolisani tihovych sil Ze# Slunce a Msice a slungi jaderné aktivity jejich draha
mirné méni. Fredpoklad vyvoje trajektorie je popsan v navigazpraw.

3.3.2 RozSFujici systémy GNSS
GNSS mohou byt dale roz8ny systémy uvedenymi v dalSich podkapitolach [11].

3.3.2.1SBAS

SBAS (Satellite Based Augmentation Systerjgs)obecny nédzev pro systém pozemnich
monitorovacich stanic rozsijicich pivodni monitorovaci segment GNSS, které v realném
¢ase vyhodnocuji aktualni stav kosmického segmemis$s (typicky GPS+GLONASS) a
stav ionosféry. Vypditavaji korekce &hto vliva a tyto data v maléndasovém zpozshi
vysilaji k uzivatelm skrze druzice na geostacionarni draze. Geostacibdruzice majéisla
#ID nad 32. Nevyhodou systému je ursistdruzic nad rovnikem (Gesku nizko nad jiznim
horizontem) se slabym vysilacim vykonem, kterjuje pouziti jen pro leteckou fipadré
namdani dopravu.
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3.3.2.2GBAS

GBAS (Ground Based Augmentation Systgnwna&ované gkdy jako GRAS Ground-
based Regional Augmentation Sysfefeobecny nazev pro systém pozemnich retgrieh
stanic, které v realnégase vyhodnocuji aktualni stav kosmického segmelN8$5(typicky
GPS+GLONASS). Vyp¢itavaji korekce vzhledem ke své absolutni polozsoskytuji je
uzivateiim pomoci mobilnich siti, radiovych vysilani nebozg#né pro korekce provaaé
po skoreni nefeni.

3.3.2.31GS
IGS (nternational GNSS Servife je mezindrodni organizace, ktera sleduje
a vyhodnocuje kosmické segmenty GNSS¢biliymi produkty fi stovek stanic jsou Zmeé
dopaitené a velmi fesné:
- efemeridy druzic GPS/GLONASS ~5 cm/15 cm (predikceavig&ni zpra¥ GPS:
~160 cm)

— presné korekce pro palubni hodiny GPS ~ 0,1 ns (gcedv navigani zpraw
GPS: ~7ns)

— ionosférické a troposférické zpaxd

- 3D souadnice monitorovacich stanic ~3 mm a jejich pohgbmin/rok

— parametry rotace Zetfr{Earth Rotation Parameteys

3.3.2.4ILRS

ILRS (International Laser Ranging Servicge vyvijend sluzba umdgjici nezavislé

zjistovani polohy druzic na éBné drdze za pomoci laserovychetidel (bez ohledu na
vysilany radiovy signal). Pro &feni je nutné vybavit druzici odra¥m a jejich nasazeni je
planované pro GNSS Il. generace.

3.3.3 Protokol NMEA

NMEA [12] je v kombinace elektronické a datové dfikace pro komunikaci mezi
namanimi elektronickymi z&zenimi, jako je echolot, sonary, anemometgi{nmychlost a
smer vétru), kompas, autopilot, GPSipmace a mnoho dalSich podobnychigproji. Byl
zaloZen a nyni j&izen asociaci National Marine Electronics Assoorati

NMEA 0183 standard pouziva jednoduchy ASCII séridomunikani protokol,
ktery definuje, jakym zjisobem se datai@davaji vevété od jednohomluwiho vice
poslucha@um v ¢ase. Pomoci diich expandér mize recnik mit jednosrarny rozhovor s
témif neomezenym pdem posluch&i, a za pouziti multiplexér mize vice pijimacu
komunikovat s jednim portem gitece. Aplikatni vrstva definuje jednotlivé polozky kazdéeho
typu Wty (zpravy), takze posluchiavedi, jak sprava rozebrat zpravu.
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3.3.3.1 Sériové nastaveni (datova vrstva)
Prenos dat je zaji&h pii nasledujicim nastaveni:

Prenosova rychlost — 4800 b/s
Pcet bith — 8

Parita — Zadna

Stop bit—1

Rizeni toku dat — zadné

3.3.3.2Pravidla aplikaéni vrstvy

Kazda zprava zdna znakem dollaru.
DalSich @t znaka identifikuji odesilatele (dva znaky) a typ zprgty znaky).
VSechna datova pole, ktera nasleduiji, jsowkmdicarkou.

Pokud jsou data nedostupna, korespondujici poleahoips NULL byte (priklad:
»123,,513” znamena4, Ze druhé datové pole je negasiu

Prvni bezprosedre nasledujici charakter, ktery nasleduje jéZuika.

Hvézdicka je dale nasledovana dvoucifernym kontrolnim¢sam, reprezentujiatislio
v hexadecimélnim tvaru. Tento kontrolni seuje exklusivni disjunkci vSectisel mezi
dolarem a h¥zdickou. Podle oficialni specifikace je kontrolni get volitelny pro
vSechny datovédty, ale je povinny pro RMA, RMB a RMC

Zprava je zakotena<CR><LF>

Priklad
$GPAAM A A, 0. 10, N, WPTNME*32 $ GPAAM A, A, 0,10, N, WPTNME *

32
kde:

GP ID mluwiho (GP pro GPS jednotkuGL pro GLONASS)
AAM Alarm

A Vstup do pijezdového kruhu

A Prichod ges kolmou pimku

0.10 Polongr

N Namanich mil

WPTNME Nazev ptjezdniho bodu

*32 Kontrolni sowet data

Sloweny fettzec z pijimace NR203 GPS obsahuje vice zprav: Dekddovana zprava

obsahuje:

ZDA - standard NMEA $..ZDAas a datum zpravy
GLL — standard NMEA $..GLL geograficka poloha - z@isné Sika / délka
NSV — NMEA zprava obsahujici individualni satelitniormace.

Typicky ASClI fetézec
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$<CR><LF>

MRK, O<CR><LF>

ZDA, 123336. 8069, 17, 06, 2001, 13. 0O<CR><LF>
GLL, 4916. 45, N, 12311. 12, W 225444, A, * 1D<CR><LF>
VTG 218.7, T, 2.38,H, 0. 18, V<CR><LF>

S@&, -1.0,G -1. 0, \KCR><LF>

SYS, 3T, 9<CR><LF>

ZEV, 0. 28745E- 006<CR><LF>

NSv, 2, 00, 000, 00, 0. 0, 00. 0, 00, 00, D<CR><LF>
NSv, 7, 00, 000, 00, 0. 0, 00. 0, 00, 00, D<CR><LF>
NSV, 28, 00, 000, 00, 0. 0, 00. 0, 00, 00, NxCR><LF>
NSv, 1, 00, 000, 00, 0. 0, 00. 0, 00, 00, D<CR><LF>
NSV, 13, 00, 000, 00, 0. 0, 00. 0, 00, 00, D<CR><LF>
NSV, 4, 00, 000, 00, 0. 0, 00. 0, 00, 00, NxCR><LF>
NSV, 25, 00, 000, 00, 0. 0, 00. 0, 00, 00, NxCR><LF>
NSv, 0, 00, 000, 00, 0. 0, 00. 0, 00, 00, NxCR><LF>
NSv, 11, 00, 000, 00, 0. 0, 00. 0, 00, 00, D<CR><LF>
NSv, 0, 00, 000, 00, 0. 0, 00. 0, 00, 00, NxCR><LF>
&

3.4 Navrh modelu trid

Navrh modelu iid se skladd ze dvou hlavnich fazi. Navrhu anddyth tid a navrhu
navrhovychitd [1].

Analytické ¥idy vyjadtuji velmi plesné definované zobegr (abstrakci) entity
problémové domény. Problémovou doménou je domémdz xeSel pozadavek na novy
softwarovy systém. Analytick&itly by nmely byt jednoznanym zpisobem mapovany na
pojem pouZzivany ve skuteem s¥té. Obchodni pojmy jeieba si Bhem analyzy date
ujasnit.

Analyticky model obsahuje pouze analytickédy. Tento model nesmi obsahovat
Z&dné tidy vzniklé z navrhovych uvah.tily obsahuji mnozZinu hlavnich kandidaha
atributy a mnozinu hlavnich operaci.

Dobr4 analyticka ffda v ndzvu zrcadli jeji a@l. Je vylénym zobec#nim, které
modeluje jeden specificky prvek problémové domédrijda je mapovana na jasa Zetelrg
definovanou vlastnost problémové domény a vlastalom esré definovanou mnozinu
odpowdnosti. Tato odpasdnost je dohodou nebo zavazkendy wvaci klientam. Je to
sémanticky soudrZznd mnozina operaci a kaZo# tboychom ngli pridélovat # az et
odpowdnosti. Dobra analytickafitla je dale vysoce soudrzna. VSechny charaktekéstic
vlastnosti tidy by meély pomahat v uteni jejiho éelu. Vyzn&uje se pétem vazeb na okoli
tiéidy. Takové itida by n¢la spolupracovat jen kolika tfidami, s jejichZ pomoci tize plnit
zadané ulohy.
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Tridy miZzeme hledat nasledujicimiigoby:
1. Analyza podstatnych jmen a sloves
— Podstatna jména a jejich spojeni jsou kandidatiids a atributy.
— Slovesa nebo slovesné fraze jsou kandidati na édipogti nebo operace.
2. Metoda Stitk CRC
- Dulezité gedméty problémové domény jsou zapisovany na tisge
- Kazdy listéek je rozdlen na ti ¢asti — tida, odpowdnost, spolupracovnici.
3. Rozvaha o dalSich zdrojich neb#idéch, jako jsou fyzické objekty, kancedké
pomicky, rozvahy k vijSimu swtu a koncepni entity.
Po provedeni vySe uvedenych Ulk@® porovnaji jejich jednotlivé vysledky a na jhjic
zaklad je vytvaen prvotni analyticky model.
Navrhoveé tidy jsou tidy, jejichz specifikace je na takovém stupni, Ze Ize
implementovat.
Béhem analyzy je zdrojentitl problémova doména. Je to mnozZina poZablaktera
popisuje problém, jez se snaziméesit. Navrhovéridy Ize ziskat ze dvou zd¥oj
— Zproblémové domény prdstinictvim upesiovani analytickych ifd — sowdasti
upiesiovani je roviZz dophovani implementnich detaii. Behem tétocinnosti se

casto stava, ze jerdba koncefni analytickou itidu rozbit na &olik podrobnych
navrhovychitid.

— Zdomény ieSeni. DoménateSeni je sférou knihoven uZitkovychiidt a
znovupouzitelnych komponent, jako js@at eTi ne, Stri ng, kolekce apod. Je to
rovnéz misto, v 8mz existuje sedni vrstva. DomeéngesSeni obsahuje rovh pracovni
prostedi grafického uZivatelského rozhrd@UI frameworks)Tato doména poskytuje
technické nastroje, jez umiji implementaci systému.

Navrhovy model je zéklad pro samotné programovawyteareni zdrojoveho kodu.
Kod miZze byt generovanipmo z modelu, zafpdpokladu Ze modelovaci nastroj takovou
funkci obsahuje. Enterprise Architect 7.5 mezi tytéstroje paf, nicmér pii navrhu
systému, ktery je tématem této prace, byla celdementace provedenacngé. Navrhové
téidy musi byt precizh specifikovany. Jednou &&sti procesu je specifikace, zda jstidyt
spravrg formulovany.

Pt tvorb¢ navrhovétidy je dilezité nahlizet natidu z pohledu jejich potencionalnich
klienta tak, jak ji budou vidt oni. Spravi formulovanétitidy sphiuji nasledujici podminky:

- Uplnost a dostatsost.
— Jednoduchost.

— Vysoka soudrznost.
— Minimalizace vazeb.

Na zaklad takovéhoto navrhu lze d## vytvait odpovidajici zdrojovy kod
s aekavanou funkcionalitou.
Dle vySe uvedenych postlupyly vytvoreny dale uvedené modelffd. VSechnyitidy
byly navrzeny tak, aby spbvaly poZzadavek na vicejazyost aplikace.
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3.4.1 Trida databazového pipojeni
Tato ¥ida bude slouzit k vytweni instance databazovéhippjeni, a to za dodrzeni pravidel
navrhového vzorsingleton

Pro zjiSeni instance databazovéhotigpjeni se bude vzdy volat metoda
Get | nst ance, které nejprve zjisti, zda jiZ neexistujgivee vytva‘ena instanceijpojeni, a
pokud ne, vytvé dle zadanych vstupnich paranteinstanci novou. Instance bude uchovana
ve statickém atributuritly.

class SqglDbConnection

DbConnection

- culture: Culturelnfo = Culturelnfo.Cur... -Connectioninstance
- rm: ResourceManager = new ResourceMan...

- Connection: SglConnection = new SglConnection()
- Command: SqlCommand = new SqlCommand()

- Adapter: SqlDataAdapter = new SqlDataAdapter()
- ConnectionInstance: DbConnection

DbConnection(String)

Getlnstance() : DbConnection

Getlnstance(String) : DbConnection

DoCommand(string) : DataTable

DoExecProcedure(string, String[]) : DataTable

DoCommandList(string) : List<List<object>>

DoExecProcedureList(string, String[]) : List<List<object>>

DoCommandDict(string) : List<Dictionary<string, object>>

DoExecProcedureDict(string, String[]) : List<Dictionary<string,object>>
DoExecProcedureOrderedParameters(string, List<object>) : List<Dictionary<string, object>>

+ o+ + o+ o+ o+ +

«property»
+ ConnectionString() : String

Obrazek 16 Tida databazovehaipojeni

Pouzitim tohoto navrhového vzoru bude Zano, Ze v celé aplikaci bude vytena a
pouzivana pouze jedna instandggjeni. Tfida bude obsahovatkolik odliSnych metod pro
volani gikazi a ziskavani dat z databaze:

— DoComrand — pouze provede zadankikaz a vrati vysledek.

— DoExecProcedure — spusti zadanou databazovou procedukigtrny parameti
piedanych v podabpole textovychetzch a vrati vysledek.

— DoCommandLi st — bude pracovat st@jnjako DoConmmand stim rozdilem, Ze
vysledek bude vracen v kolekci objékt

— DoExecProcedurelLi st — bude pracovat stejrjako DoExecPr ocedur e, stim
rozdilem, Ze vysledek bude vracen v kolekci olfjekt

— DoCommandDi ct — bude pracovat stéjnjako DoConmmand stim rozdilem, Ze
vysledek bude vracet jako seznam slounikdex seznamu pak bude ukazovatadek
a kli¢c bude ukazovat na jednotlivy sloupec.

— DoExecProcedurebi ct — bude pracovat stejnako DoExecPr ocedur e stim
rozdilem, zZe vysledek bude vracetbjako seznam slovnik

— DoExecPr ocedur eOr der edPar anet er s — tato metoda bude ze vSech ostatnich
nejvhodrjSi k volani procedur. Nazev procedury ji budedan jako textovyetzec.
Parametry procedury budouegdany opt v poli, ale tentokrat jiz libovolného typu,
pouzitelného v databazi. Jedinou podminkou buderzéod pdadi parametr
o¢ekavanych procedurou. Pro navraceni vysledku bpétepouzit seznam slovnik
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Stejna tida bude vyuZita jak v desktopové, tak v mobiasti systému. Zidzodu
jinych referenci na systémové knihovny v3ak budodvoieny dw rizné knihovny
v zavislosti na cilové platforén

3.4.2 Model zakladnich trid

V tomto modelu jsou zobrazeny zakladtidy, které jsou stavebnimi kameny pro tvorbu
jednotlivych modul aplikace.

Na nejvysSi drovni budeitalt em Tato tida bude rodiem vSech ostatniclid
zékladniho modelu. Bude slouZit pro uchovani infacimo uZivatelich &asech, kdy bude
zaznam vytviéen a editovan. Dale bude obsahovat informaci mpst zd&znamu.

Trida User bude uchovavat informace o uZivateli. Jakoigtmé informace byly
vybrany gihlagovaci jméno, ifimeni, jméno, titul, ulice¢islo popisné, msto, PE, e-mail,
telefonni ¢islo, rodnécislo, heslo, fotografie a seznafidi¢cskych opravani. Dale bude
k uzZivateli zaznamenan fignak sjeho stupni opragmi. UZivatel bude moci byt
administrator, disper neboridi¢. Podle &échto opraveini se dale budotidit jeho moznosti
V systému.

TridaVehi cl e bude slouzit pro uchovani informaci o vozidle. Mbz bude mit jako
své atributy registémi znaku, zna&ku, typ, kategorii, stav tachometru, seznamigimtych
fidi¢skych opravani, datum posledni technické kontratyslo pojiseni, rok vyroby a seznam
provedenych udrzeb.

VySe uvedena kategorie bude instari@iyt Vehi cl eCat egory. Tato tida nam
umozni zaznamenat pro jednotlivé kategorie vozjdgth popis a intervaly technickych
kontrol.

Dale byly zmigny adrzby vozidel. Kjejich evidenci bude vytema tida
Vehi cl eMai nt ai nance, ve které bude zaznameniédic¢, ktery adrzbu proved|, datum a
¢as udrzby, stav tachometru a poznamky o provedemkohech.

DalSi tida v diagramu jeritda Map. Diky této tidée budeme moci pouzivat mapovy
podklad. Bude uchovavat obrazek mapy, jeji nazevfamace o rozsazich. Tato informace
bude zajid&tna uloZzenim nejmensi a n&$i zentpisné diky a délky v desetinném formatu.

Mapa sama o seélmam ale neumozni planovat trasy. K tomu bude jg&potebi mit
nadefinované body na map- meésta, ¢asti neést apod. Pro tyto dely bude slouzitifda
Poi nt . V této ¥id¢ budeme moct uchovat informaci o nazvu bodu, jeb@aginicich a
okruhu. Tento okruh bude slouzit pro st rozsahu kolem s#adnice, ve kterém se Uzemi
obce rozleha.

Tuto #idu vyuzijeme ve ifdé¢ Tri pPoi nt, kde bude jednim z atribut Trida
Tri pPoi nt bude pedstavovat bod na naplanované &esttomuto bodu budeme moci
zaznamenat informace o faoli bodu na naplanované cest datumcas pfijezdu timto
bodem.

DalSim tidou pro zaznamenavani cesty bueat hLogPoi nt. Tato tida bude
slouzit pouze k zaznamenavaniilpthu cesty v podabsodadnic a¢asi. Umozni neustalé
logovani cesty.
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Nad vySe napsanymiemi #idami budeiidaTr i p predstavujici samotnou cestu. Pro
kompletni napldnovani cesty a zaznamenani jejindoépu bylo poteba vybrat ¥tSi
mnozZstvi atribul. Budou toridi¢, jemuz bude cesta naplanovana, vozidlo, se ktdrymml
cestu provest, el cesty, planovana délka trasy, planovany datudas z&atku cesty,
planovany datum &as konce cesty, seznamijezdnich bod, seznam boidzaznamu cesty,
piiznak, zda je cesta schvéalengie uzivatele, ktery cestu schvalil a datéasu schvaleni,
piiznak, zda je cesta uk&sma etrg data atasu ukogieni a koné&ného stavu tachometru a
piiznak, zda je cesta &iena ¥etns uzivatele, ktery ji o¥fil a data atasu ovieni.
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class RAPTDesktopDataStructure /

User VehicleMaintainance
+ User() + VehicleMaintainance()
+ User(ulong, string, string, string, string, string, int, + VehicleMaintainance(ulong, User, DateTime, String, int,
string, string, int, string, string, bool, bool, bool, User, DateTime, User, DateTime, bool)
string, Image, List<string>, User, DateTime, User, + LoadFromDb(ulong, string, int) : VehicleMaintainance
DateTime, bool) + Save(string, User, SaveType, Vehicle) : voic
+ LoadFrquh(ulong, string, int) : User «property»
+ Save(string, User, SaveType) : voic + MaintainanceMan() : User
# GetimageBytes(image) : byte[] < + MaintainanceDate() : DateTime
# GetlmageFromBytes(bytel[]) : Image + Notes() : string
+ Contains(string) : bool + KilometerReading() : int
«property» + MaintainanceManName() : string
+ Login(): string
+ Sumame(): string
+ Name(): string Vehicle
+ Title(): string
+ Street() : string + Vehicle()
+ HouseNo() : int + Vehicle(ulong, string, string, VehicleCategony
+ City() : string string, List<string>, int, DateTime, string, int,
+ Email(): string List<VehicleMaintainance>, User, DateTime|
+ PostCode() : int User, DateTime, bool)
+ PhoneNo() : string + LoadFromDb(ulong, string, int) : Vehicle k>—
+ BirthNo() : string + Save(string, User, SaveType) : voic
+ Driver() : bool + Contains(string) : bool
+ Administrator() : bool
+ Dispatcher() : bool RS> . IComparable
+ Password() : string e sm.ng i
+ Picture() : Image JPLEE 0 sring . helclecaroory
+ DrivingLicense() : List<string> hi Catetgory.o : Veh|cleC§Iegory i
+ DrivingLicensesString() : string + Re‘gllslralblonMark() NG ). Veh!cleCaIegoryC
+ DrivingLicenses() : List<string> + VehicleCategory(ulong, string, string, int,
+ KilometerReading() : int int, User, DateTime, User, DateTime, bool
- + LastTechnicalControlDate() : DateTime + LoadFromDb(ulong, string, int) :
Point + Insurance() : string VehicleCategory
+ Year():int + Save(string, User, SaveType) : voic
+ Point() + Maintai () : List<Vel hance: + CompareTo(object) : int
+ Point(ulong, string, double, double, float, User, DateTime, + DrivingLicensesString() : string «property»
User, DateTime, bool) + CategoryName() : string + Category() : string
+ LoadFromDb(ulong, string, int) : Point + Description() : string
+ Save(dlring, User, SaveType) : voic + TechnicalControlFirst() : int
+ DMStoDecimalDeg(int, int, double, string) : double v v + TechnicalControlPeriod() : int
+ DecimalDegtoDMS(double, bool, int*, int*, double*, string*) :
string Item
+ DecimalDegtoDMSString(double, bool) : string
+ distance(double, double, double, double, char) : double + Item() Map
+ GetDecimalDegCircle(double*, double*) : void + Item(ulong)
«property» + Item(ulong, User, DateTime, User, DateTime + Map( !
AR =g _‘> bool) + Map(ulong, string, double, double, )
+ Latitude() : double «property» <t— 3oub|[e), floTu.ble, I';na?e, ezt EETE,
+ Lonlgi:)udelo :double + 1d(): qun((); # Gse(etlrﬁaa:;:B)l/tmeZ(vlmZZ;) byte[]
+ Circle() : float + CreateBy() : User -
+ LatitudeString() : string + CreateDate() : DateTime f f::dn;?(?:ggzlifgeq;ny;egmiﬁgn'ahjzp
WhaldiideSting0 - sring [ Laled!!ByO: ey . <t + LoadFromDbV\mhoL;IPictulze(ulong string
+ LastEditDate() : DateTime h ' '
<> + Valid() : bool M) Map
+ Save(string, User, SaveType) : voic
TripPoint A + DMStoDecimalDeg(int, int, double, string)
: double
+ TripPoint() Trip «property»
+ TripPoint(ulong, Point, DateTime, int, User, DateTime, K + Name() : string
User, DateTime, bool) 1 Tr!po + Picture() : Image
+ LoadFromDb(ulong, string, int) : TripPoint + Trip(ulong, Vehicle, User, string, int, bool, User, + MaxLatitude() : double
+ Save(string, Trip, User, SaveType) : voic PateTime, DateTime, Dale'.rime,.bool., DateTime + MinLatitude() : double
RS |qt, bool, DateTime, User, List<TripPoint>, + MaxLongitude() : double
+ ThroughfarePoint() : Point IS;:??:QLOS;T)I”D’ Wiz EE s, Uty + MinLongitude() : double
+ ThroughfareDateTime() : DateTime ¥ .
o0 int + LoadFrqub(ulong, string, mt.) : Trlp
+ PointName(: sirin + Save(.anng,. User, SaveType) : voic T
9 + Contains(string) : bool 9
€pIoperty» + PathLogPoint()
b Tr!pVehche() : Vehicle + PathLogPoint(ulong, double, double, DateTime
<> + Driver(): User User, DateTime, User, DateTime, bool)
1 PU"F“_EO CEnnk) ) k> + LoadFromDb(ulong, string, int) : PathLogPoint
+ ApproximateDistance() : int + Save(string, Trip, User, SaveType) : voic
+ Approved() : bool
+ ApprovedBy() : User «property» .
+ ApprovedDateTime() : DateTime M Lamgdeo poouble
+ PlannedDateTimeBegin() : DateTime  LengieiE doub!e .
+ PlannedDateTimeEnd() : DateTime + ThroughfareDateTime() : DateTime
+ Finished() : bool
+ FinishedDateTime() : DateTime
+ FinalKilometerReading() : int
+ Validated() : bool
+ ValidateDateTime() : DateTime
+ ValidateBy() : Uset
+ TripPoints() : List<TripPoint>
+ PathLog() : List<PathLogPoint>
+ StartPoint() : string
+ EndPoint() : string
+ DriverName() : string
+ VehicleName() : string

Obrazek 17
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3.4.3 Model tfid hlavniho okna
Hlavni okno bude MDI formukaposkytujici prosedi pro diti moduly. Bude obsahovat
hlavni tla&itkové menu, na kterém budou zobrazendtia pro jednotlivé moduly.

Okno bude integrovat také zasuvné moduly uloZzenglaZzcePlugins K tomu bude
mit vytvorenu tidu jadra, kterou bude moduh predavat. Dale bude umidvat zobrazovat
nastaveni jednotlivych modupomoci formulée pro nastaveni modul

Souwasti tétocasti systému bude okno pro nastavefpgieni k databaziip prvnim
spuséni. Toto okno umozni nejen ulozit tyto informace wWovatelského nastaveni, ale také
umozni vytvdit databazovou strukturu.

class RAPTDesktop

2o ApplicationCore

FormRAPTDesktopPlugins

+ Close(string) : void
+ Load(Form) : void

+ FormRAPTDesktopPlugins(List<IPluginBase>)

!

«property»
+ Form(): Form

Form<>— ApplicationSettingsBase
FormRAP TDesktop FormRAPTDes:ktop..
FormConfig
+ app: ApplicationCore K>———
+ plugins: List<IPluginBase> «property»
+ ConnectionString() : string
+ FormRAPT Desktop() + SizeCfg() : FormSizeCfg
? + WinState() : string
Form
FormRAP TDesktopFirstConfig
FormRAPTDesktop::
+ FormRAPT DeskiopFirstConfig() FormSizeCfg
«property»
+ ConnectionString() : string «property»
+ Size(): Size

Obrazek 18 Modektd hlavniho okna

3.4.4 Model tFid modulu prihldSeni do desktopovéasti
Pri tvorbé moduli byla dodrZzovana pravidla stavby aplikaci podlerhéavého vzoruModel-
View-Controller Dle €chtocasti je rozdlen i diagram na obrazku.

V ¢asti View bude fida formuldového okna pro zadanfiplaSovacich informaci. Po
jejich zadani formul& pomoci instancefitdly s rozhraniml Control | er Logi n owéfi
uzivatele.

| ControllerLogin je  rozhrani, které  bude  aplikovano fidbu
Control | erLogi n. Ta bude obsahovat metodu pro¢i@ni uzZivatele. Heslo uZivatele
bude Sifrovano metodoWD5. V piipadt, Ze owieni prolhne spraveé, vrati controller
instanci uzivatele. K tomu vyuZzije modelov@&ty s rozhraninh Model Logi n.

| Model Logi n predepisuje fide Model Logi n obsahovat metodu pro dtani
informaci uzivatele z databaze.

Tento modul bude vyuZzivan vzdyi gpuséni desktopové aplikace.
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class RAPTDesktopLoginModule /

View
Form
FormLogin
+ CurrentUser: User
+ FormLogin()
\/
Controller
iy orface» Controller::ControllerLogin
Controller::IControllerLogin - g
+ CheckUser(string, string) : User Q _ _ - model: Model.IModelLogin = new Model.Model...

+ CheckUser(string, string) : User

7\,
@)
Model
Model::ModelLogin «interface»
Model::IModelLogin
connection: DbConnection = DbConnection.Ge... [ _ _ ‘D I e r(string) : User

+ LoadUser(string) : User

Obradzek 19 Modektd modulu pihldSeni do desktopovésti

3.4.5 Model tFid modulu pro spravu uzivateh
Tento modul ma zabezfie administratorovi spravovat jednotlivé uZivatelse navrhoveho
vzoruModel-View-Controllebude modul oft ¢lerén na ti ¢asti.

)

CastViewse bude skladat z& formul&a. Formuld uZivatet, ktery ma zabezgevat
Vypisy uZivatel a spou&ni akci pro jejich editaci, mazani, vyhledavanitiadgvani. DalSim
formuld&em bude formulas detaily uzivatele, slouzici pro Zny jeho jednotlivych udéj
Tento formul& m& umo#ovat pouze ziny poplatné uZivateli dle jeho opram. Prohlizet
své vlastni detaily a z#it si heslo bude moci kazdy uzZivatelrelim formuldem bude
formul& pro znenu hesla.

Dva prvni formulée budou vyuzivat Controller aplikujici  rozhrani
| Control | erUsers. Toto rozhrani fedepisuje metody pro &i@ni vSech uZzivatél
nateni jednoho uZivatele, jeho editaci a smazanie DausiController hlidat aktualnost
editovanych dat. Toto rozhrani bude aplikovétaotu Cont r ol | er User s.
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class RAPTDesktopUserModule /

View
Form Form Form|
FormRAPTChangePassword FormRAPTUser FORMRAPTDesktopUsers
_<>
+ FormRAPTChangePassword(User) + FormRAPTUser(User, User) + FORMRAPTDesktopUsers(User)
+ FomRAPTUser(User, User,
Controller.IControllerUsers) <>

Controller

Controller::ControllerUsers

- lastUpdateMark: ulong =0 R
- model: Model.IModelUsers = new Model.Model... CATIEREED
Controller::IControllerUsers
+ LoadUsers(bool) : List<User> + LoadUsers(bool) : List<User>
+ UpdateUser(User, User) : User + LoadUser(ulong, bool) : User
+ InvalidateUser(User, User): User [ =~ — — D + UpdateUser(User, User) : User
+ SaveUser(User, User) : User + SaveUser(User, User) : User
+ ActualData() : bool + InvalidateUser(User, User) : User
+ ChecklLoginFree(string) : bool + ActualData() : bool
+ LoadUser(ulong, bool) : User + CheckioginFree(string) : bool
A
Model
«interface» Model::ModelUsers
Lut BLoce Bsers - connection: DbConnection = DbConnection.Ge...

+ LoadUsers() : List<User>

+ LoadUser(ulong) : User + LoadUsers() : List<User>

+ LoadUsersWithinvalid() : List<User> <t—-1. LoadUsersWithInvalid() : List<User>

+ UpdateUser(User, User) : User + UpdateUser(User, User) : User

+ SaveUser(User, User) : User + SaveUser(User, User) : User

+ LoadLastUpdateMarkUsers() : ulong + LoadLastUpdateMarkUsers() : ulong

+ LoadLoginUser(string) : User + LoadLoginUser(string) : User

+ LoadUser(ulong) : User

Obradzek 20 Modekid modulu pro spravu uzivatel

Tato ¥ida bude vyuzivaModel aplikujici rozhrani Model User s. Timto rozhranim
jsou pedepsany metody pro &itani uZzivatel, aktualizaci jejich dat, ukladani novych
uzivateh a n&itani aktualizanich znaek.

3.4.6 Model tFid modulu pro spravu vozidel
| modul spravy vozidel bude réieren dle navrhového vzomodel-View-Controller

CéastView bude obsahovalttyti formuléte. Hlavni formul& budou slouZit pro vypis
vozi a jejich vykEr pro dalSi editaci nebo mazani. Dale bude uroedt gidavat noveé vozy a
vyhledavat. Druhy formuldbude slouzit pro zobrazeni a editaci kategoriid@z Treti bude
slouzit pro zobrazeni a editaci informaci o vybrangozidle. Dale bude mozné z tohoto
formul&e volatétvrty formulé&, slouzici pro fidavani informaci o tdrzbach vozidla.

Tyto formul&e budou wvyuzivat instanci fidy aplikujici  rozhrani
| Control | erVehi cl es. Toto rozhrani ukladaridam obsahovat metody pro éit@ani
vozidel, jejich detail a udrzeb, editaci udajvytvaeni a mazani. Dale metody proctemi,
editaci, vytvéieni a mazéani kategorii vozidel a pak dalSi metody rn&teni, gidavani a
mazani udrzeb vozidlaController musi také hlidat aktualnost editovanych dat. Tyto
piedepsané metody budou implementovanyia Cont r ol | er Vehi cl es.
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class RAPTDesktopVehiclesModule /

Controller::ControllerVehicles

+ o+ o+ o+ o+ o+ o+

LoadVehicleCategories() : List<VehicleCategory>
LoadVehicleCategory(ulong) : VehicleCategory
UpdateVehicleCategory(VehicleCategory, User) : VehicleCatego
InvalidateCategory(VehicleCategory, User) : VehicleCategon
SaveVehicleCategory(VehicleCategory, User) : VehicleCategor
ActualDataVehicleCategory() : bool

CheckCategoryFree(string) : bool
LoadVehicleMaintainances(ulong) : List<VehicleMaintainance>
UpdateVehicleMaintainance(VehicleMaintainance, Vehicle,
User) : VehicleMaintainance
SaveVehicleMaintainance(VehicleMaintainance, Vehicle, User)
VehicleMaintainance
InvalidateMaintainance(VehicleMaintainance, Vehicle, User) :
VehicleMaintainance

View
o Form
FormRAPTDesktopVehicleCategories FormRAPTDesktopVehicles
+ FormRAPT DesktopVehicleCategories(User, EINEOIRART DeskiopVehicles(User)
Controller.IControllerVehicles)
3 Form
orm FormRAPTVehicle
FormRAPTDesktopVehicleMaintainances
- — + FormRAPTVehicle(Vehicle,
+ FormRAPT DesktopVehicleMaintainances(User, User
Vehicle, Controller.IControllerVehicles) <> Controller.IControllervehicles
Cotroller

«interface»
Controller::IControllerVehicles

+ LoadVehicleCategories() : List<VehicleCategory>

LoadVehicleCategory(ulong) : VehicleCategory

+ UpdateVehicleCategory(VehicleCategory, User) :
VehicleCategory

+ SaveVehicleCategory(VehicleCategory, User) :
VehicleCategory

+ InvalidateCategory(VehicleCategory, User) :
VehicleCategory

+ ActualDataVehicleCategory() : bool

+ CheckCategoryFree(string) : bool

+ LoadVehicleMaintainances(ulong) :
List<VehicleMaintainance>

+ UpdateVehicleMaintainance(VehicleMaintainance,
Vehicle, User) : VehicleMaintainance

+

+ ActualDataMaintainance() : bool + SaveVehicleMaintainance(VehicleMaintainance,
+ LoadVehicles(bool) : List<Vehicle> Vehicle, User) : VehicleMaintainance
+ UpdateVehicle(Vehicle, User) : Vehicle + InvalidateMaintainance(VehicleMaintainance, Vehicle
+ InvalidateVehicle(Vehicle, User) : Vehicle User) : VehicleMaintainance
+ SaveVehicle(Vehicle, User) : Vehicle + ActualDataMaintainance() : bool
+ ActualData() : bool + LoadVehicles(bool) : List<Vehicle>
+ CheckRegistrationMarkFree(string) : bool + UpdateVehicle(Vehicle, User) : Vehicle
+ LoadDrivers() : List<User> + InvalidateVehicle(Vehicle, User) : Vehicle
___‘D + SaveVehicle(Vehicle, User) : Vehicle
+ ActualData() : bool
<> + CheckRegistrationMarkFree(string) : bool
+ LoadDrivers() : List<User>
Model
Model::ModelVehicles
«interface»
Model::IModelVehicles
+ LoadVehicleCategories() : List<VehicleCategory> 4 LoadVghcheQatggones() : List<VehicleCategory>
+ LoadVehicleCategory(string) : VehicleCategory : bazdlt)r{yerfol. éls:<User>V hicleCat U .
+ LoadVehicleCategoryld(ulong) : VehicleCategory P ge ehicleCategory(VehicleCategory, User) :
+ UpdateVehicleCategory(VehicleCategory, User) : VehicleCategor Vehmle(;gt:egory hicl )
+ SaveVehicleCategory(VehicleCategory, User) : VehicleCategor E=avevehicleCategory(VehicleCategory, User) :
+ LoadLastUpdateMarkVehicleCategory() : ulong A I\_loe:licl_lzgfllec?:trgMarkVehicIeCate R u
+ LoadVehicleMaintainances(ulong) : List<VehicleMaintainance> iy iiclecategony( - 9
+ UpdateVehicleMaintainance(VehicleMaintainance, User, Vehicle) : : Iiaagxe:!c:ega:egoryl(:(nrrg) 'XSC'CA??aée?OQ
VehicleMaintainance e a a0 Il oNg) s venicietategory
+ SaveVehicleMaintainance(VehicleMaintainance, User, Vehicle) : b tf);d\\//e:.lclleMMglnltglnances(uIong) |
VehicleMaintainance R e tainance> ) o
+ LoadlLastUpdateMarkMaintainance() : ulong o \L/Jpﬁgtle\)h-er:/che.Nlla&tglr:a.nce(VehlcleMalntalnance, User,
+ LoadVehicles( : List<Vehicle> S cE v ainiainance o
+ LoadVehicleswithinvalid() : List<Vehicle> 4 \S/a\r:‘.e\lle)h.lc\I/eLA.a:nslur?a?c.e(VehlcleMalntalnance, User,
+ UpdateVehicle(Vehicle, User) : Vehicle S AC e v aintainance )
+ SaveVehicle(Vehicle, User) : Vehicle : toagl\./a:p;lndsa(l)te.l\c.agldca:?tal\ln\ance() - ulong
+ LoadLastUpdateMarkVehicles() : ulong RaAeCESVL ISt ve nicle> )
+ LoadVehicleRegistraionMark(string) : Vehicle : I(J?)Zc;\t/ee\?;lieclsx‘:&zlf?i\élae“dl(J)sélralst\j\e/si}lll?ez
+ LoadDrivers() : List<User> : :
<0 + SaveVehicle(Vehicle, User) : Vehicle
A + LoadLastUpdateMarkVehicles() : ulong
————————————————— + LoadVehicleRegistraionMark(string) : Vehicle

Obrazek 21  Modekid modulu pro spravu vozidel
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Cast Model bude reprezentovanaidou Model Vehi cl es, ktera bude aplikovat
rozhrani | Model Vehi cl es, predepisujici metody pro praci s daty vozidel, udrzeb
kategorii nad databazi. Funkcionalita bude stefiké ju gedchozich modé| ¢ili nacitani,
mazani a aktualizace udayrislusnychiid v databazi.

3.4.7 Model tFid modulu pro spravu map a nést

V této ¢asti aplikace bylo nutné navrhnout import mapovpcllkladi a umoznit nad nimi
nadefinovat jednotlivé body, pouZzitelné pro plandvéest. K tomu bude zagebi kvalitni
grafické uzivatelskeé rozhrani.

class RAPTDesktopMapsCitiesModule /
View
Form Form
FormRAPTDesktopCities FormRAP TDesktopMapAdd
+ FormRAPTDesktopCities(User) + FormRAPTDesktopMapAdd(User, Controller.IControllerMapsCities)
+ ReloadMap() : void
+ ReDrawMap(Graphics) : void <>
+ RefreshMap(Graphics) : void
<
Controller
Controller::ControllerMapsCities
1 IasUpdateMarld\/Igp: ulong =0 «interface»
- lastUpdateMarkPoint: ulong =0 Controller:IControllerMapsCities
- model: Model.IModelMapsCities = new Model.Model... ]
+ LoadMaps() : List<Map>
+ LoadMaps( : List<Map> + LoadMapsWithoutPicture() : List<Map>
+ LoadMapsWithoutPicture() : List<Map> + LoadMap(ulong) : Map
+ LoadMap(ulong) : Map + UpdateMap(Map, User) : Map
+ UpdateMap(Map, User) : Map + InvalidateMap(Map, User) : Map
+ InvalidateMap(Map, User) : Map e =han(Map) - Vo'.d
+ DeleteMap(Map) : void B —D + SaveMap(Map, User) : Map
+ SaveMap(Map, User) : Map + ActualDataMap() : bool
+ ActualDataMap() : bool i ChecldVI»apFree(»strmg).: bool
+ CheckMapFree(string) : bool N LoadPo!nts() LRSI ) )
+ LoadPoints() : List<Point> + LoadPointsOnMap(Map) : List<Point>
+ LoadPointsOnMap(Map) : List<Point> i Upda.tePomt(Pomt,. Usen) : Pomt»
+ UpdatePoint(Point, User) : Point + InvalidatePoint(Point, User) : Point
+ InvalidatePoint(Point, User) : Point i SavePomt(Po!nt, gser) 3 [Pl
+ SavePoint(Point, User) : Point i ActuaqutaPomt()  bool )
+ ActualDataPoint() : bool + CheckPointNameFree(string) : bool
+ CheckPointNameFree(string) : bool
A
)
Model
) Model::ModelMapsCities
«interface»
Model::IModelMapsCities - connection: DbConnection = DbConnection.Ge...
+ LoadMaps() : List<Map> -
+ LoadMapsWithoutPicture() : List<Map> + LoadMaps() : List<Map> )
+ UpdateMap(Map, User) : Map + LoadMapsWithoutPicture() : List<Map>
+ DeleteMap(Map) : Map + UpdateMap(Map, User) : Map
+ SaveMap(Map, User) : Map + DeleteMap(Map) : Map
+ LoadlLastUpdateMarkMap() : ulong <} —--——|+ SaveMap(Map, User): Map
+ LoadMapld(ulong) : Map + LoadLastUpdateMarkMap() : ulong
+ LoadPoints() : List<Point> + LoadMapld(ulong) : Map
+ LoadPointsOnMap(Map) : List<Point> + LoadPoints( : List<Point> )
+ UpdatePoint(Point, User) : Point + LoadPointsOnMap(Map) : List<Point>
+ SavePoint(Point, User) : Point + UpdatePoint(Point, User) : Point
+ LoadLastUpdateMarkPoint() : ulong + SavePoint(Point, User) : Point
+ LoadPointName(string) : Point + LoadLastUpdateMarkPoint() : ulong
+ LoadPointName(string) : Point

Obrazek 22 Modektd modulu spravy map adst
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V ¢asti View k zabezp&eni vySe uvedenych funkcionalit budou slouZit & dv
formul&ova okna. Prvni z nich umozZzni ditat a prohlizet mapy a wipad dostaténych
opravréni bude mozné mapu smazat. £teaé mapy bude mozno vybrat gadnice a do
nich gidat novy bod. Existujici body v rozsahu mapy badée mozné prohlizet, nebo na
zakladt vybéru editovat a mazat. Kiglani mapy bude slouzit druhé okno, které umozni
naist mapu, zadat jeji ndzev a geografické rozsahkadaic.

Controller pomoci tidy, aplikujici rozhrani Control | er MapsCi ti es, zabezp&
piedani pozadavkz View do Modelu K tomu jsou pedepsany metody pro ¢tani, mazani a
vytvaieni novych map a pro &é@ni, editaci, vytvéeni a mazani bodu na néaNasitani bod
musi umo#ovat n&ist body v rozsahu séadnic n&tené mapy.

3.4.8 Model t¥id modulu pro spravu cest
Tento modul se stane né|dzZitejSi ¢asti aplikace. Bude vwm probihat kompletni planovéani
cesty a evidovani jejiho {gochu. | vtomto modulu bude uplaim navrhovy vzorModel-

View-Controller Formul&e ¢astiViewbudou fi.

Prvnim je hlavni okno. Toto okno bude umoyat vypisovat cesty. Cest ovSem bude
velké mnozZstvi stiznymi stavy apod. Procaly planovani pouhy vypis a vyhledavani nebude
dostateény. Proto okno bude schopno filtrovat cesty na adktidice, vozidla, planovaného
data acasu za&atku a konce a podle stavu, ve kterém cesta jeryBé&ru umozni formul&
cestu smazat, nebo otéwro dalSi Upravy.

Treti formul& bude slouzit pro zadavani datacasu v pipact ruéniho zadavani
prajezdi naplanovanymi body.

PoZadovanou funkcionalitu bude z&figat ¥ida Control | er Tri ps aplikujici
rozhranil Control | er Tri ps. To predepisuje, Zefitda bude mit metody pro &igani cest
dle filtru, pro editaci a mazani cest, priddavani, editaci a mazanigpezdnich bod, pro
naitani map a bada pro naitani pabéha cest.

Tyto operace bude&ontroller provadt za pomoci fidy Model Tri ps aplikujici

rozhranil Mbdel Tri ps. Toto rozhrani fedepisuje metody pro &igani a aktualizaci dat
v databazi proifslusné tidy.
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class RAPTDesktopTripsModule /

View

FormRAPTDesktopTrip

Form

+ ReDrawMap
Form

+ FormRAPTDesktopTrip(Trip, User
Controller.IControllerTrips)
+ ReloadMap() : void

+ RefreshMap(Graphics) : void

(Graphics) : void

..

«property»
+ Value(): DateTime

FormRAPTDesktopSelectDate Time ?

FormRAPTDeskiopSelectDateTime()

0

Form
FormRAPTDesktopTrips

+ FormRAPT DesktopTrips(User)

0

Controller
Controller::ControllerTrips «interface»
Controller::IControllerTrips

+ LoadTrips(bool) : List<Trip> MRS D00V REISST D>
+ LoadTripsFiltred(User, Vehicle, DateTime, DateTime, + LoadTripsFiltred(User, Vehicle, DateTime, DateTime,

string, string, string) : List<Trip> string, string, string) : List<Trip>
+ UpdateTrip(Trip, User) : Trip + UpdateTrip(Trip, User) : Trip
+ InvalidateTrip(Trip, User) : Trip + InvalidateTrip(Trip, User) : Trip
+ SaveTrip(Trip, User) : Trip + SaveTrip(Trip, User) : Trip
+ ActualData() : bool + ActualData() : bool
+ LoadDrivers() : List<User> + LoadDrivers() : List<User>
+ LoadVehicles() : List<Vehicle> + LoadVehicles() : List<Vehicle>
+ Approve(Trip, bool, User) : Trip + Approve(Trip, bool, User) : Trip
+ Validate(Trip, bool, User) : Trip MG e inRoolsan) ) Tinp
+ Finish(Trip, bool, User) : Trip + Finish(Trip, bool, User) : Trip
+ LoadMapsWithoutPicture() : List<Map> + LoadMapsWithoutPicture() : List<Map>
+ LoadMap(ulong) : Map + LoadMap(ulong) : Map
+ LoadPointsOnMap(Map) : List<Point> + LoadPointsOnMap(Map) : List<Point>
+ LoadTripsPoints(Trip) : List<TripPoint> + LoadTripsPoints(Trip) : List<TripPoint>
+ UpdateTripPoint(TripPoint, Trip, User) : TripPoint + UpdateTripPoint(TripPoint, Trip, User) : TripPoint
+ InvalidateTripPoint(TripPoint, Trip, User) : TripPoint +  InvalidateTripPoint(TripPoint, Trip, User) : TripPoint
+ SaveTripPoint(TripPoint, Trip, User) : TripPoint + SaveTripPoint(TripPoint, Trip, User) : TripPoint
+ CheckSeqnoFree(Trip, int) : bool *+ CheckSeqnoFree(Trip, int) : bool
+ ActualDataTripPoints() : bool *+ ActualDataTripPoints) : bool
+ LoadPathLogPoints(Trip) : List<PathLogPoint> o LoadPathLogPoiAnts(Trip) : List<PathLogPoint>

e __1
N
Model
«interface» .
Model:IModelTrips Model::ModelTrips

+ LoadDrivers() : List<User>
+ LoadVehicles() : List<Vehicle> + LoadDrivers() : List<User>
+ LoadTrips() : List<Trip> + LoadVehicles() : List<Vehicle>
+ LoadTripsFiltred(User, Vehicle, DateTime, DateTime, + LoadTrips() : List<Trip>

string, string, string) : List<Trip> + LoadTripsFiltred(User, Vehicle, DateTime,
+ LoadTripsWithinvalid() : List<Trip> DateTime, string, string, string) : List<Trip>
+ UpdateTrip(Trip, User) : Trip + LoadTripsWithinvalid() : List<Trip>
+ SaveTrip(Trip, User) : Trip + UpdateTrip(Trip, User) : Trip
+ LoadLastUpdateMarkTrips() : ulong + SaveTrip(Trip, User) : Trip
+ UpdateVehicle(Vehicle, User) : Vehicle + LoadLastUpdateMarkTrips() : ulong
+ LoadMapsWithoutPicture() : List<Map> + UpdateVehicle(Vehicle, User) : Vehicle
+ LoadMapld(ulong) : Map + LoadMapsWithoutPicture() : List<Map>
+ LoadPointsOnMap(Map) : List<Point> + LoadMapld(ulong) : Map
+ LoadTripsPoints(Trip) : List<TripPoint> + LoadPointsOnMap(Map) : List<Point>
+ UpdateTripPoint(TripPoint, Trip, User) : TripPoint + LoadTripsPointg(Trip) : List<TripPoint>
+ SaveTripPoint(TripPoint, Trip, User) : TripPoint + UpdateTripPoint(TripPoint, Trip, User) : TripPoint
+ LoadLastUpdateMarkTripPoints() : ulong + SaveTripPoint(TripPoint, Trip, User) : TripPoint
+ LoadTripPointSeqNo(Trip, int) : TripPoint + LoadLastUpdateMarkTripPoints() : ulong
+ LoadPathLogPoints(Trip) : List<PathLogPoint> + LoadTripPointSeqNo(Trip, int) : TripPoint

+ LoadPathLogPoints(Trip) : List<PathLogPoint>

Obrazek 23  Modekid modulu pro spravu cest
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3.4.9 Trida generéatoru reporti
Tato tida bude slouzit ke generovani regorTyto reporty budou generovany na zaklad
Sablon do soubérformatu aplikace Microsoft Excel verze 2003. Buthsahovat metodu pro
generovaniif report:

1. Zaznam o cest(jednoduchy a detailni)

2. Vypis cest dle vybraného filtru

3. Zaznam o udrzbvozidla

| tato c¢ast bude vsamostatném modulu pro mozZnost §pizdsnadné

aktualizovatelnosti. Vzhledem k velikosti a jednodasti modulu nebude tento aplikovat
navrhovy vzomModel-View-Controller

class RAPTDesktopReportGeneratorModule /

ReportGenerator

culture: Culturelnfo = Culturelnfo.Cur...
rm: ResourceManager = new ResourceMan...

+ TripRecord(Trip, string, bool) : void

+ MaintainanceRecord(Vehicle, VehicleMaintainance, string) : void
- releaseObject(object) : void

+ TripsFiltred(List<Trip>, string) : void

Obrazek 24 Tida generéatoru repdrt

3.4.10 Model rozhrani modulu zasuvnych moduh
Pro splrni pozadavku na dynamickou razt&lnost aplikace o zasuvné moduly v podolti
knihoven byla navrzena rozhrani, ktera budou miysetzasuvné moduly aplikovat.

Trida integrujici zasuvné moduly bude muset obsahowatody pro ,nasilné”
ukonieni aplikace a pro inicializaci nskenym formulgem.

Integrovanaifda bude muset obsahovat metodu pro inicializaauhg metodu pro
piedani ostatnich ggenych modul a metodu pro uloZeni nastaveni modulu. Dale buakgemn
tiida obsahovat vlastnosti, a to konkeétpiiznak zapnuti/vypnuti modulu, konfigdrd
formul&, tlatitko do menu a nazev. Tyto metody a vlastnosti budolany integrujicim
systémem.

V aplikaci budou muset byt zasuvné moduly nahraayshbzky Plugins ve slozce
aplikace.

class PluginBase
«interface» «interface»
|IApplicationBase IPluginBase

+ Close(string) : void
+ Load(Form) : void

Load(lApplicationBase) : void
PluginsLoaded(List<IPluginBase>) : void
OptMethod1(object[]) : object
OptMethod2(object[]) : object
SaveSettings() : void

«property»

Enabled() : bool

ConfigForm() : Form

ToolStripButton() : ToolStripButton
Name() : string

«property»
+ Form(): Form

+ o+ o+ + o+

+ o+ 4+ o+

Obrazek 25 Model rozhrani modulu zasuvnych médul
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3.4.11

povinnou vlastnost zasuvného modulu.

Modul bude schopny ukladat své uzivatelské nasfavéato nastaveni budou
obsahovat fiznak, zda je modul zapnut a adresu RSS kanalu.

Model tfid zasuvného modulu prafteni RSS kanalu
Jako ukazkovy zasuvny modul byl navrzen modul gtemi kanalu RSS. Tento modul bude
umoziovat pomoci formuldvého okna zobrazovat zpravy z nastaveného RSSlukana
Adresu toho kanalu bude mozné nastavgspkonfigurani formul&. Modul bude pistupny
pomoci tl&itka v hlavnim menu. Toto téko bude hlavnimu formutaaplikace pedano pes

class RAPTDesktopRSSPIlugin /

main

plugins: List<IPluginBase>

app: |ApplicationBase

url: string

form: FormRAPT DeskiopRSSReader
config: PluginConfig = new PluginConfig()

N

+

o

+
+
+
+

Load(IApplicationBase) : void
PluginsLoaded(List<IPluginBase>) : void
OptMethod1(object[]) : object
OptMethod2(object[]) : object

Init() : void

toolStripButton_click(object, EventArgs) : void
IsOpen(Form) : bool

SaveSettings() : void

«property»

Url() : string

Enabled() : bool

ConfigForm() : Form
ToolStripButton() : ToolStripButton

Form

FormRAPTDesktopRSSReader

+ UpdateUrl(string) : void

+ FormRAPTDeskiopRSSReader(string)

RSSReader

Name() : string

ApplicationSettingsBase
main::PluginConfig

«property»
+ Enabled() : bool
+ Url(): string

Form
FormRAP TDesktopRSSConfig

rssReader: XmlTextReader
rssDoc: XmlIDocument

plugin: IPluginBase
culture: Culturelnfo = Culturelnfo.Cur...
rm: ResourceManager

+ FormRAPTDeskiopRSSConfig(IPluginBase)

adjustCulture() : void
buttonSave_Click(object, EventArgs) : void

s
i

RSSReader()
Reload() : void

«property»

i

s
s
i

Url() : string

Rss() : XmINode
Channel() : XmINode
Items() : List<XmINode>

3.4.12
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knihovre.
Tato ¥ida bude vyuzivana pro Sifrovani hesel.
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T¥ida pro Sifrovani MD5
Vzhledem k SirSim moznostem vyuziti tohoto Sifrdvéude tida vytvdena v separatni

class MD5

Md5

+ HashString(string) : string
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3.4.13 Model trid mobilni ¢asti systému

Tato ¢ast systému bude slouzidicam k zaznamenavani Udap probihajici cest Bude
vyuZivat stejnou datovou strukturu a stejné datab@ziipojeni jako desktopovéast. To
nam je umozéno diky technologii .NET. Modul je @&p rozcélen dle navrhového vzoru
Model-View-Controller

StZejnicast bude hlavni formuiévé okno. Toto okno bude mit@&vozvrzeni. Jedno
rozvrzeni pro vybr cest a druhé pro praci s probihajici cestdgadpokladem je, Ze aplikace
bude spougha na dotykovém Z&eni a k tomu bude muset byt presti upraveno.

V prabéhu cesty bude hlavni okno zobrazovat informaceagusGPS modulu, ktery
bude umo#iovat vypinat a zapinat. Pro fgtupréni tchto funkcionalit bude okno
implementovat rozhraniObser ver, pomoci kterého se zaregistruje fimani dat
z Qbser vabl e objektu — GPS modulu.

Formul& bude integrovat zasuvné modulynito modutim bude poskytovat instanci
jadra aplikujiciho pdebné rozhrani (viz dale) a form#ldimoziujici volat nastaveni
jednotlivych modui.

DalSi okno mobilnicasti bude slouzit pro nastavenipmjeni k databazi i prvnim
spustni aplikace. Toto nastaveni bude uloZzeno v uZigskékasti registit oper&niho
systému.

Dale modul bude obsahovat okno pro uwem cesty a pro zaznamenani udrzby,
provedené v gib¢hu cesty.

Praci okolo zaznamenavani apéhu cesty bude plnitController dle rozhrani
| Controll erTrip. Toto rozhrani jfedepisuje metody pro &@ni cest phlaSeného
uzivatele, ukladani grezdi naplanovanymi body, zaznamenavaniabphu cesty,
zaznamenavani udrzeb a pro ukem cesty. VSechny tyto operace bude ZayiatController
pomociModeludle aplik&niho rozhranl Model Tri ps.

Toto rozhrani bude aplikovandgidou Model Tri ps, kterd bude provét online
zaznamenavani na vzdaleném serveru. Podminkouflokisi pripojeni k siti Internet.
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class RAPTMobile

View
Form ™™
FormRAPTMobile AplieaiTnese
+ app: ApplicationCore X -
. " ; + Close(string) : void
+ . < >
S BlugInBase + Load(Form, IObservable) : void
+ FormRAPTMobile() K>———+ AddGpsObserver(IObserver): void
+ updateDeviceState(IObservable, GpsDeviceState) | «property»
void + Form() : Form
+ updatePosition(IObservable, GpsPosition) : void
+ update(IObservable, object[]) : void
K
<> Form
Form FormRAPTMobileFirstConfig
FormRAPTMobileMaintainance
+ FormRAPTMobileFirstConfig()
+ FormRAPTMobileMaintainance (User, «property»
Vehicle, Controller.ControllerTrips) + ConnectionString() : string
Form
FormRAPTMobileFinish
+ FormRAPTMobileFinish(User, Form
g -
Trip, Controller.ControllerTrips) FormRAPTMobileConfig
<> + FormRAPTMobileConfig(List<IPluginBase>)

Controller

«interface»
Controller::IControllerTrips

o

LoadTrips(DateTime, User) : List<Trip>
FinishTrip(Trip, User) : Trip
SaveVehicleMaintainance(VehicleMaintainance,
User, Vehicle) : VehicleMaintainance
SavePathLog(PathLogPoint, Trip, User) :
PathLogPoint

DoThoroughfare(TripPoint, Trip, User) : void

<| -

Controller::ControllerTrips

model: Model.IModelTrips=new Model.Model...

LoadTrips(DateTime, User) : List<Trip>
FinishTrip(Trip, User) : Trip
SaveVehicleMaintainance(VehicleMaintainance,
User, Vehicle) : VehicleMaintainance
SavePathLog(PathLogPoint, Trip, User) :
PathLogPoint

DoThoroughfare(TripPoint, Trip, User) : TripPoint

| Model

«interface»
Model:IModelTrips

+ o+ o+ o+

User, Vehicle) : VehicleMaintainance
UpdateVehicle(Vehicle, User) : Vehicle

LoadTrips(DateTime, User) : List<Trip>
UpdateTrip(Trip, User) : Trip
UpdateTripPoint(TripPoint, Trip, User) : TripPoint
SavePathLog(PathLogPoint, Trip, User) :
PathLogPoint
SaveVehicleMaintainance(VehicleMaintainance,

Model:ModelTrips

connection: DbConnection = DbConnection.Ge...

+ o+ o+ o+

LoadTrips(DateTime, User) : List<Trip>
UpdateTrip(Trip, User) : Trip
UpdateTripPoint(TripPoint, Trip, User) : TripPoint
SavePathLog(PathLogPoint, Trip, User) :
PathLogPoint
SaveVehicleMaintainance(VehicleMaintainance,
User, Vehicle) : VehicleMaintainance
UpdateVehicle(Vehicle, User) : Vehicle

Obrazek 28
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3.4.14 Model rozhrani Observer
Observerbude implementovan jako separatni knihovnaizodu moznosti vyuziti v jinych
projektech.

Rozhrani | Gbser vabl e predepisuje iidam implementovat metody profigéni
instanci aplikujicich rozhraniCbser ver, dale metody pro jejich odebirani a metodu pro
informovani instanci o zémé stavu pozorovaného objektuedani informaci bude provéb
tlacnou metodou.

| Gbser ver predepisujeiiddm implementovat metodu préijpm tchto upozorani.

class Observer /
«interface» «interface»
|0bservable I0Observer
+ AddObserver(IObserver) : void + update(IObservable, object([]) : void

+ RemoveObserver(IObserver) : void
+ Notify() : void

Obrazek 29 Model rozhrani Observeru

3.4.15 Model tiid modulu prihlaSeni do mobilniéasti aplikace
Tento modul pracuje stajpako stejny modul v desktopovésti.

class RAPTMobileLoginModule /

View

Form
FormRAPTMobileLogin

+ CurrentUser: User

+ FormRAPTMobileLogin()

0

Controller
arace . Controller::ControllerLogin
Controller:IControllerLogin
+ CheckUser(string, string) : User Q __ _ |- model: Model.IModelLogin = new Model.Model...

+ CheckUser(string, string) : User

Model
Model:ModelLogin «interface»
Model::IModelLogin
connection: DbConnection = DbConnection.Ge... | _ _ __ _ ‘D + LoadUser(string) : User

+ LoadUser(string) : User

Obrazek 30 Modektd modulu gihlaSeni do mobilnéasti aplikace
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3.4.16 Model trid GPS modulu

Modul GPS bude zpracovavat zpravy poskytované z GPIS[16] a poskytovat je pomoci
rozhranil Cbser ver abl e zaregistrovanym pozorovabeh. Jedna se o roZi@éné zpravy o
pozici a stavu Zdzeni a doplujici informace o GPS modulu.

class GpsModule J

DegreesMinutesSeconds «enumeration»
GpsServiceState

GpsPosition

~ GPS_VALID_UTC_TIME: int = 0x00000001

S inliesSeconds(dolible) Clii iy ~ GPS_VALID_LATITUDE: int = 0x0000000Z
jCedieesMinutesSecondstboal, uint, OIS ~ GPS_VALID_LONGITUDE: int = 0x00000004
uint, double) RlainoUnisi2 ~ GPS_VALID_SPEED: int = 0x00000008
jieRecimalbegrees() - double SliumEPETSE ~ GPS_VALID_HEADING: int = 0x00000010
+ TosStiing(): string U”!°.a_d'|'Tg 24_ ~ GPS_VALID_MAGNETIC_VARIATION: int = 0x0000002(
«property» 3:;':2"'{6_1’5 ~ GPS_VALID_ALTITUDE_WRT_SEA_LEVEL: int = 0x0000004C
+ IsPositive() : bool - ~ GPS_VALID_ALTITUDE_WRT_ELLIPSOID: int = 0x0000008C
+ Degrees): uint ~ GPS_VALID_POSITION_DILUTION_OF_PRECISION: int = 0x00000100
+ Minutes() : uint Satellite ~  GPS_VALID_HORIZONTAL_DILUTION_OF_PRECISION: int = 0x0000020C
+ Seconds( : double ~ GPS_VALID_VERTICAL_DILUTION_OF_PRECISION: int = 0x00000400
- ~ GPS_VALID_SATELLITE_COUNT: int = 0x0000080(
Win32 + Satellite() ~ GPS_VALID_SATELLITES_USED_PRNS: int = 0x0000100C

+ Satellite(int, int, int, int) ~ GPS_VALID_SATELLITES_IN_VIEW: int = 0x0000200¢
+ LMEM_ZEROINIT: int = 0x40 «property» ~ GPS_VALID_SATELLITES_IN_VIEW_PRNS: int = 0x0000400C

+ 1dQ:int ~ GPS_VALID_SATELLITES_IN_VIEW_ELEVATION: int = 0x0000800(
+ LocalAlloc(int, int) : IntPtr + Elevation(): int ~ GPS_VALID_SATELLITES_IN_VIEW_AZIMUTH: int = 0x0001000C
+ LocalFree(IntPtr) : IntPtr + Azimuth(): int ~ GPS_VALID_SATELLITES_IN_VIEW_SIGNAL_TO_NOISE_RATIO: int = 0x0002000(

+ SignalStrength() : int ~ dwVersion: int=1

~ dwSize: int=0

GpsDeviceState

«struct» = ~ dwVvalidFields: int=0

+ GpsMaxFriendlyName: int = 64 SatelliteArray = dwFlags: int=0 ; )
+ GpsDeviceStructureSize: int = 216 3~ «UTCTime: SysemTime = new SystemTime()

I————<CA{ ~ dblLatitude: double = 0.0

+ GpsDeviceState(IntPtr) «property» [~ dblLongitude: double = 0.0
L e R
+ ServiceState() : GpsServiceState «indexer» g: !

~ dblMagneticVariation: double = 0.0

+ DeviceState() : GpsServiceState + this(int) : int -~ flAltitudeWRT SealLevel: float = 0.0f

+ FriendlyName() : string

~ flAltitudeWRTEllipsoid: float = 0.0f
«enumeratio... ~ fixQuality: FixQuality = FixQuality.Unknown
é FixSelection ~ fixType: FixType = FixType.Unknowr
- Unknown = 0 O selec}lpnType: leSeIectlon.: leS?Iecllon,Unmown
ventArgs A ~ flPositionDilutionOfPrecision: float = 0.0f
DeviceStateChangedEv entArgs e nual ~ flHorizontalDilutionOfPrecision: float = 0.0f
~ flVerticalDilutionOfPrecision: float = 0.01

~ dwSatelliteCount: int=0

+ DeviceStateChangedEventArgs(GpsDeviceState) | | o oo ~ rgdwSatellitesUsedPRNs: SatelliteArray = new SatelliteArray()
«property» GpsObservabl ~ dwSatellitesinView: int=0
+ DeviceState() : GpsDeviceState ChangeType ~ rgdwSatellitesinViewPRNs: SatelliteArray = new SatelliteArray()
~ rgdwSatellitesinViewElevation: SatelliteArray = new SatelliteArray()
DeviceState ~ rgdwSatellitesinViewAzimuth: SatelliteArray = new SatelliteArray()
GpsObservable Location ~ rgdwSatellitesinViewSignalToNoiseRatio: SatelliteAray = new SatelliteArray()
i ~ GpsPosition()
+ AddObserver(IObserver) : void Utils + GetSatellitesinSolution() : Satellite[]
+ RemoveObserver(IObserver) : void utils + GetSatellitesinView() : Satellite[]
+ i
+ GpsObservable
i St 0 + LocalAlloc(int) : IntPtr <<propeny»
MRt - void + LocalFree(IntPtr) : void ) PRI
. TimeValid() : bool
t . SatellitesinSolutionValid() : bool
«enumeratio... SatellitesinViewValid() : bool
Gps FAEWIS SatelliteCount() : int
Unknown = 0 SatelliteCountValid() : bool
+ Gps) XyD SatellitesinViewCount() : int
o XyzD SatellitesinViewCountValid() : bool
+ Open(): void y:
+ Close(): void Speed() : float
+ GetPosition() : GpsPosition «en'umera.tio.“ :ﬁ.eed\./dillg? 'dboo,l float
+ GetPosition(TimeSpan) : GpsPosition FixQuality reEE G o
+ GetDeviceState() : GpsDeviceState —< 2o i EEVEIRIYS Y
) Unknown = 0 SealevelAltitude() : float
«event» Gps SealevelAltitudeValid() : bool
+ LocationChanged() : DGps Latitude() : double

LocationChangedEventHandler LatitudelnDegreesMinutesSeconds() : DegreesMinutesSeconds

+ Dev!ceStaleChanged() 8 P LatitudeValid() : bool
DeviceStateChangedEventHandler SystemTime Longitude() : double
«property» LongitudelnDegreesMinutesSeconds() : DegreesMinutesSeconds
+ Opened() - hool ~ year: short LongitudeValid() : bool
~ month: short Heading() : float
EventArgs| | _ jayofweek: short HeadingValid() : bool
LocationChangedEv entArgs ~ day: short PositionDilutionOfPrecision() : float
~ hour: short PositionDilutionOfPrecisionValid() : bool
~ minute: short HorizontalDilutionOfPrecision() : float
+ LocationChangedEventArgs(GpsPosition) ~ second: short HorizontalDilutionOfPrecisionValid() : bool
«property» ~ millisecond: short VerticalDilutionOfPrecision() : float

e

+ Position() : GpsPosition

VerticalDilutionOfPrecisionValid() : bool

Obrazek 31 Modektd GPS modulu
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3.4.17 Model rozhrani zasuvnych moduti mobilni ¢asti
Modul rozhrani bude postaven podobnymusgbem, jako ¥asti desktopové. Metody
rozhrani integrujiciho objektu vSak budou rée8y o metodu umalijici zaregistrovat
observer. Déale je inicializace objektu domna o pedani objektu implementujiciho
rozhranil Cbser vabl e, konkrétre modulu GPS.

Integrovany objekt oproti tomu musi navic implenosat rozhrani 10bserver. DalSi
rozdil bude v pedavaném objektu praiptup uzivatele k modulu. Tim nebudettko menu,
ale zalozka.

class PluginBaseMobile

«interface» «interface»
|ApplicationBase IPluginBase

+ Close(string) : void + Load(lApplicationBase) : void
+ Load(Form, IObservable) : void + PluginsLoaded(List<IPluginBase>) : void
+ AddGpsObserver(IObserver) : void + OptMethod1(object[]) : object
+ OptMethod2(object(]) : object
+ SaveSettings() : void
«property»
TabPage() : TabPage
Name() : string

«property»
+ Form() : Form

Enabled() : bool
ConfigForm() : Form

Obrazek 32 Model rozhrani zasuvnych madubbilni ¢asti

3.4.18 Model tFid zasuvného modulu praéteni RSS kanélu

Tento modul bude pracovat stejjako stejny modul v desktopov@sti systému. Vijpads
dostupného iistupu k siti internet umozni uZivateli zobrazowuaformace z RSS kanalu,
nastaveného v konfiguraim formul&i.

3.4.19 Model trid zasuvného modulu pro zobrazeni rychlosti
V tomto modulu bude na zakkadozdili GPS sotadniciidi¢i zobrazovana aktualni rychlost
jizdy a celkova pimerna rychlost.

class RAPTMobileGpsSpeedPlugin /

main

Load(lIApplicationBase) : void
PluginsLoaded(List<IPluginBase>) : void
OptMethod1(object[]) : object
OptMethod2(object[]) : object
SaveSettings() : void
buttonReset_click(object, EventArgs) : void
update(IObservable, object[]) : void

+ o+ + + + + o+

«property»

+ Enabled() : bool

+ ConfigForm() : Form
+ TabPage(): TabPage
+ Name() : string

Obrazek 33 Modektd zasuvného modulu pro zobrazeni rychlosti
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3.5 Navrh modelu databaze

class Data model
TripPoints
«column»
z E *PK id: bigint
FK tripID: bigint
Point FK pointID: bigint
SegNo: int PathLog
«column» ThroughfareDateTime:
*PK id: bigint FK createby: bigint «column»
Name: varchar(30) createdate: datetime *PK id: bigint
Circle: float FK lasteditby: bigint FK tripID: bigint
Latitude: real lasteditdate: datetime Latitude: real i
Longitude: real valid: bit Longitude: real Trip
FK createby: bigint ThroughfareDateTime: datet...
createdate: datetime «FK» FK createby: bigint <<CU|L_'mn>>_ :
FK lasteditby: bigint " createdate: datetime *PK id: bigint
L=t . +  FK_TripPoints_Users_createby(bi.. n . i 0
lasteditdate: datetime| el . FK lasteditby: bigint vehiclelD: bigint
N . +  FK_TripPoints Users lasteditbyf... e . hini
valid: bit lasteditdate: datetime FK userlD: bigint
g +  FK_TripPoints_Point(bigint) valid: bit i Purpose: varchar(200)
+  FK_TripPoints Trip(bigint) ) ApproximateDistance: int
:FK»FK . «unique» = Approved: bit=0
_Point_Users_cre... . S
P et Uerelinc. 1| SRR ERoints id (int) +  FK_PathLog_Users createby(..| FK ApprovedByld: bigint
o - = «PK» i ApprovedDateTime: datetime
UpdateMarks + FK_PathLog_Users_lasteditby.. . s .
«unique» +  PK_TripPoints(bigint) +  EK PathLog Trip(bigint PlannedDateTimeBegin: datetime
i +  UQ_Point_id(int) = B 9_Trip(biginy PlannedDateTimeEnd: datetime

o : «PK» «unique» Finished: bit

*PK fblename: v. f | IR Point(bigint) + UQ_PathLog_id(int) FinishDateTime: datetime
HPEETEENE o = «PK>» FinalKilometerReading: bigint

+  PK_PathLog(bigint) Validated: bit
«PK>» lidateDateTime: d
+ PK_UpdateM... FK ValidatedByld: bigint
«unique» Users FK createby: bigint

+  UQ_UpdateM..] createdate: datetime

= «column» FK lasteditby: bigint
Login: varchar(20) Ias.editd.ate: datetime
*PK id: bigint valid: bit
Surname: varchar(30)
Name: varchar(30) «FK>»
Maj q
i Title: varchar(20) +  FK_Trip_Users_aproovedbyid(bigint)

«column» Street: varchar(30) +  FK_Trip_Users_createby(bigint)

*PK id: bigint HouseNo: int +  FK_Trip_Users_lasteditby(bigint)
Name: varchar(30)| City: varchar(30) +  FK_Trip_Users_userid(bigint)
atlatitude: real PostCode: int +  FK_Trip_Users_validatedby(bigint)
MaxLongitude: r... ZhonﬁNo: v:rch;lx)r(zo) «unique»

MinLatitude: real _ma' ) .varc ) +  UQ_Trip_id(bigint)
Minlongitude: r. BirthNo: varchar(11)

.m .g o Adminigtrator: bit «PK»

Picture: Imgqe Dispatcher: bit +  PK_Trip(bigint)

FK createby: bigint Driver: bll'
createdate: date... . a

FK lasteditby: bigint ziacﬁl::.rdl‘m\;agghar(so) VehicleCategory .

: dat... -
valid: bit FK createby: bigint «column»
i s d *PK id: bigint
FK lasteditby: bigint Category: varchar(10)

«FK>» lasteditdate: datetime Description: varchar(100;

+  FK_Map_Users c.., valid: bit TechnicalControlFirst:

+  FK_Map_Users |... TechnicalConrolPeriod..,

«unique» AT FK createby: bigint Vehicle .

+  UQ_Map_id(int) +  FK_Users_Users_createby(.. . o

«PK>» + FK_Users Users_| ditb FK :a\:eglizy:t b|g|n‘!‘ ::‘(}zlu:n; :

asteditdate: datetime id: bigin

QIR Man(oigint) R 1> valid: bit Mark: gvarchar(Sl))

+ UQ_Users_Login(varchar) Type: varchar(50)
R OB s=rid (int) AT FK vehi‘cleCategorle: big..
«PK» . ‘ +  FK_VehicleCategory_U.. R.eglstratlonMa.rlc Ygrc...
o +  FK_VehicleCategory_U.. KilometerReading: int
LastTechnicalControlD...
«unique» ) Insurance: varchar(50)
+ UQ_VehicleCategory_i... Year: int
«PK>» FK createby: bigint
+ PK_VehicleCategory(bi.. createdate: datetime
FK | ditby: bigint
lasteditdate: datetime
valid: bit
VehicleMaintainance . UsersDrivingLicenses =
| +  FK_Vehicle_Users _crea..
f;; Lil(ro?n;igim :‘;:z'“;”"; . VehicleDrivingLicenses +  FK_Vehicle_Users lagt...
» i bigint DrivingLicenses + FK_Vehicle_VehicleCat
FK_vehiclelD: bigint » FK userid: bigint . J— e e e_vens =
FK MaintainanceManid: bigin FK drivinglicenseid: bigint el *PK id: bigint «unique»
M.alntamanceDgt 3 qatetl.. FK createby: bigint *PK Id: bigint — FK vehicleid: bigint + UQ_Vehicle_id(int)
llalietsReading: lint createdate: datetime *  License: varchar(2) FK drivinglicenseid: bigint RE>
- Note!sbv.:a\rﬁhgr(?o) FK lasteditby: bigint FK createby: bigint FK createby: bigint +  PK_Vehicle(bigint)
z::t:dgke' Igl:tenme E s d date: i createdate: datetime
R '.bi - valid: bit FK lasteditby: bigint FK lasteditby: bigint
toy: N 9 i dateti lagteditdate: datetime
lasteditdate: datetime e .
VElGE B «FK» valid: bit valid: bit
) +  FK_UsersDrivingLicen.. |
+  FK_UsersDrivingLicen.. | «FK» «FK»
:FK»FK o eMaints +  FK_UsersDrivingLicen... +  FK_DrivingLicenses cre.. +  FK_VehicleDrivingLicens..
R e e ICER +  FK_UsersDrivingLicen... +  FK_DrivingLicenses_Us... +  FK_VehicleDrivingLicens..
+  FK_VehicleMaintainance... o y
+  FK_VehicleMaintainance... g L LRI M FK_Veh!cIeDr!v!ngL!cens..
B = (@ Vchicle Maintainance... +  PK_UsersDrivingLicen.. +  PK_DrivingLicenses(big.. | +  FK_VehicleDrivingLicens..
«unique» «unique» «unique» «PK»
+  UQ_Vehicl e +  UQ_UsersDrivingLicen.. +  UQ_DrivingLicenses Id(.. +  PK_VehicleDrivingLicens.,|
«PK» i + UQ_DrivingLicenses_Li... «unique»
+  PK_VehicleMaintainance(.. MR cleDrivingLicent

Obrazek 34 Model databaze
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Pro uchovéani datové struktury systému bylo zagiot vytvdit databdzovy model, ktery
vychazi z modelu zakladnickid. Nazvy jednotlivych tabulek odpovidaji nérv t¢id, jejichz
informace mé& dané tabulka obsahovat.

V systému je pdebaieSit platnost ngenych udaj. K ttmto elim bude slouzit
tabulka UpdateMarks ve které budou uloZeny unikatéiisla poslednich zém pro kazdou
tabulku.

Pro zachovani vztdihv piipadt odstraiovani adaj byl zvolen gistup, kdy z databaze
nebudou uUdaje fyzicky mazany, ale vSechny Udaj@bulbplEny o giznak, zda jsou platné
¢i nikoliv. V budoucnu vSak bude geba tato data postuparchivovat.

Kompletni diagram databazového modelu jeiloRa F.
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4 ReSeni
Na zaklad navrhutreSeni byla provedena implementace, jejimz vysledjesystém, ktery
dle poZzadavk obsahuje d¥ ¢asti. Desktopovodast a mobilntést. Aplikace byla vytvieena
jako vicejazyna, kdy jazyk je vybran dle regionalniho nastavmg@r&niho systému.

V nasledujicich odstavcich bude popsan systém rpdpdak, jak se s nim bude
postup’ pii pouzivani setkavat uzivatel.

4.1 Desktopovacast
Tato ¢ast bude slouzit zejména administrétor pro spravu systému, disfggim pro
planovani cest a okraj¢vidi¢am pro dodavani dopijicich informaci.

Desktopova aplikace dostala ndzev RAPT DeskiRggistrationAnd Planning Trips
on Desktop).

4.1.1 PrihlaSeni do systému
V piipac prvniho spugni aplikace se jako prvni okno zobrazi uzivateln@kpro zadani
pristupovych uddi k databazi.

\@ Zadej parametry pfipojeni Iéj

D atabazowg zerver
IT-TRUT

I&zev databaze
R&PTCE

[Databazonv) uzivatel

appuzer

Wybworit
Izt databazowou LUk
ahruk L

Obrazek 35 Okno pro zadani paramgiiipojeni

Na tomto okd je nutné zadat adresu databadzového serveru, ndawbaze,
databazové ihlaSovaci jméno a heslo prd@igtup k databazi. VSechny udaje jsou povinné.
Informace jsou vifipad spravného zadani uloZzeny do uzZivatelského nadtav&matele
piihlaSeného do operiho systému.

Okno déle umakuje vytvaeni databazové struktury v databazi. Toto se d&ivyu
Vv pifipact zava@ni systému. V takovémijpad je také vytvéen administratorsky uzivatel
»-admin“ s heslem ,admin“ pro prvnifistup do systému,ipkterém je mozné nastavit
skut&ného administratora.
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Po ulozeni informaci se zobrazi okno pithidSeni do systému. V tomto akije
nutné zadat uzivatelské jménoigspupové heslo. Oba Udaje jsou povinné.

Po potvrzeni tléitkem OK je provedeno adfeni uzivatele v databazi. \fipadt
Spatného zadéani je uZivatel upozerma chybu a je mu umodm dalSi pokus o fistup.
V ptipadt spravného zadani je okno ugano a uzivateli se zobrazi hlavni okno aplikace.

Prihlazeni

Ugivatelzké jméno:

:keeema |
Heslo:
PR 1
|| ——

xxxxxxx

———

Obrazek 36  OknoifhlaSeni do systému

4.1.2 Hlavni okno

Hlavni okno aplikace je roZteno na d¢ c¢asti. ®mi jsou hlavni menu a prostor pro
jednotlivé moduly (okna potonilk.

= RAPT Desktop - Toms Rt [kesermal (=[5 s

8 & & b

I.I = LT
Domid Ufivatelé Wozidla Bdapy a mésta

Pluginy
ME detaily

Ukonéit  Alt+F4

Obrazek 37 Hlavni okno

V hlavicce okna je vypsan nazev aplikace, jméno uzivatgha gihlaSovaci jméno.
Hlavni menu obsahuje tiadko Domu, tltitka jednotlivych modul systému a tktka
zasuvnych modul

Po oteweni menu tléitka Domi mizeme nastavovat zasuvné moduly, zobrazit viastni
detaily a ukogit aplikaci.

Okno si po vypnuti zapamatuje své r@zyn pozici a stav.
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4.1.3 Okno nastaveni zasuvnych moduil

Okno nastaveni zasuvnych moiluimoziuje uzivateli pomoci zaSkrtavaciho @@k vypnout
nebo zapnout jednotlivé zasuvné moduly, vypsangznamu. Dale, pokud to zasuvny modul
umoziuje, miZe uzivatel otetit jeho nastaveni.

Pluginy =X

Mazew Povalen

eader 1.0.0.0

Obrazek 38 Okno pro nastaveni zasuvnych miodul

4.1.4 Okno spravy uzivatek
Tento modul se zobrazi po stisknutiitka Uzivatelé a to bd’ mySi, gechodem na tidtko
pomoci Sipek nebo klavesovou kombinaci.

Vzhledem Kk citlivosti osobnich Udaj je sprdva uZivatél piistupna pouze
administratolim. Ostatni uzivatelé tétko spravy wbec nemaji k dispozici.

otk

s RAPT Desktop - Tornas At [keeerna] - [Uzivatels] o
= B
/I\ &i i .
s@= 7 i |
: Damd Uzivatelé YVaozidla Mapy a mésta R
a ld  Obrizek  Fiimeni Jméno Tiu  Lagin Ulice

| Rt : kesema M a Plavamné
[
|

| Spatenka b artin ) mzpatenka Studentzka

Obrazek 39  Okno spravy uzivatel
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Okno spravy uzivatél se skldda z menu po levé straskna, a z tabulky uZzivatil
Tato tabulka ndm zobrazuje vSechny informace oatélich (id, obrazek,iymeni, jméno,
titul, ulici, ¢. p., mésto, PE, email, telefonntislo, rodnéislo, fidi¢ské skupiny a ifiznaky
opravreni). Tabulku je mozné&adit podle sloupce kliknutim mySi na hlékii sloupce.
UZivatele je mozné editovat kliknutim na konkrétddek. Menu obsahuje #idka pro
piidani, Upravu, mazani a hledani uzivatele dtta pro znovuné&eni dat z databaze.

4.1.5 Okno uzivatele
Po oteveni vlastnich detail pripadré po oteweni detail jiného uzivatele administratorem ve
spraw uzivateti, se zobrazi okno s detaily uzivatele.

V okrg je mozné zrnit jednotlivé informace. To znamena obrazefjnpeni, jméno,
titul, ulici, &. p., mésto, PE, email, telefonniislo, rodnééislo, fidicské skupiny a heslo.
Obrazek se da znit poklepanim mysi. Po té se zobrazi standardiidogové okno pro vy
obrazku. Tyto informace @Ze uzivatel mnit v piipac, Ze je administrator nebo se jedna o

jeho vlastni udaje.

Uzivatelské detaily - Tarnas Rt
Dretaily
Titul EBc.
Login keeema
Piimeni Riit
Jméno Toméé
Ulice Ma Plovarmé
Ep qa4 Opravnéni
[¥] Ridie
f&sto Lazné Bohdaned |
¥ Dizspeter
PSC {334 [¥] Adriristr&tar
Email ruteEmail. cz
Tel, Zisla +420 777 000123 Ulot
Rodné 2islo 1850125/2300 | Zménit hesls
Bidigské skuping AR | Smazat
Haposledy uprawil Tomas R, 14.4.2010 8:33:02 I 2t

Obrazek 40 Okno uzivatele

Smazani uzivatele a Zma jeho opravni je umozZgna pouze administratorovi.
V piipac, Ze upravujici uzivatel nema opré&wn k rekterym znénam, nema tyto polozky
viabec dostupné.

V okrg je také zobrazen Udaj, kdo a kdy naposledy udwaeitoval. Toto slouZzi pro
sledovani zrén.
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4.1.6 Okno vyhledavani

Toto okno je univerzalni a je pouZzito pro vyhleddiv&e vSech modulech. Vyhledavani
probiha vzdy od aktualni pozice v tabulce¢sem dofi. Hledana hodnotadstava ulozena
v pangti a pri opétovném pokusu o hledani je automatickgtopyplnéna. Vyskyt hodnoty se
hleda ve vSech hodnotatddku.

Zade| fetézec

| mait [ zust |

Obrazek 41  Okno vyhledavani

4.1.7 Okno spravy vozidel

Tento modul je mozné ot#v tlatitkem Vozidla Vzhled je koncipovan stejrjako u spravy
moduli, ¢ili na levé strad menu a na pravé stiatabulka s Udaji. Modul jeffstupny vSem
uzivatelim. Dispe&er afidi¢ ovSem maji ufita omezeni.

Tabulka obsahuje Udaje vozidla (id, Zka, typ, kategorii, registtami znaku,
potiebnéridi¢ska opravani, stav tachometru, datum posledni STis|o pojiSeni a rok prvni
registrace). Tabulka se dasopadit dle jednotlivych slougickliknutim na jejich hlaviku.

Menu umoduje pidat (pouze administratorovi), upravit, smazat @®u

administratorovi) a hledat vozidla, obnovit aktuialmtena data a spravovat kategorie
vozidel.

- & & 0 v |

Uiivatelé Vozidla Mapy a mésta

Obrazek 42  Okno spravy vozidel
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4.1.8 Okno kategorii vozidel

Po stisknuti tlaitka Kategoriev menu spravy vozidel se zobrazi okno kategoant® nastroj
ma k dispozici pouze administrator a unmwgg pidavat, upravovat a mazat jednotlivé
kategorie vozidel. Okno se sklada z ethiaasti a z tabulky.

Tabulka vypisuje id, kategorii, interval prvni teitké kontroly, interval naslednych
kontrol a popis kategorie. Kliknutim na konkrétatdek se fedvyplni textova pole editai
¢asti a je mozné daradek upravit.

Tato ¢ast byla vytvéena pro pouZziti do budoucna, kdy Hafad pomoci gjakého
zasuvného modulu bude mozné systém doplnit o Hligaminu prohlidek STK jednotlivych

vozidel atd.

Kategorie Prenikontrola  DalEi kentrola Pridat |

| T
Upravit

Fopis |
Odebrat |

y Prvni Dalgi
Id Kategorie kontrola  kontrola

2 Pro doprav oscb. & mist k sezeni +Fidic

Popis

3 | M2 1 : 1 | Pro dopravu osob, Autobusy o celkové hmotnosti...
M3 1 1 Pro dopravu osob, Autobusy o celkove hmotnosti...
M1 4 |2 Pro dopravu nakladu, Do celkové hmotnosti 350...

Obrazek 43  Okno kategorii vozidel

4.1.9 Okno vozidla

Po otewveni detail vozidla se zobrazi okno s detaily vozu. AdministramiZze vyuZzivat
veskeré funkce okna, disfs nema povolenoiz smazat d&di¢ ma pravo pouzermavat
udrzby vozidla.

K vozidlu Ize ulozit zn&ku, typ, kategorii, registtmi znaku, potebné fidi¢ska
opravreéni, stav tachometru, datum posledni STHslo pojiseni, rok prvni registrace a
adrzby.

Okno stej@ jako okno uzivatele zobrazuje pro sledovani hist@men datum a
uzivatele, ktery naposledy zaznanimih
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Typ

Kategorie M -

Registradni znacka  3E3 3333

Riditskd opréwndni B

Stav tachometru 200153

Pasledni STK 20, prosince 2009 @ I Ul it I
I Cislo pojisténi 123456 Udriby
: Rok prvni registrace 1957 Smazat

Waposiedy upravi Toma2 Rit, 14.4.201021:32:15

Obrazek 44 Okno vozidla

4.1.10 Okno udrzeb vozidla
Po stisknuti tlaitka Udrzbyv okné vozidla se zobrazi okno s jednotlivymi Gdrzbamizidta.

Udrzbar Datum ddriby
[m'rmé:,{u. .] 28, Unora 2010

Poznamicy
lcontrola brzd

" i Stav .
Id Udribar Z tachometr Poznamicy

3 Riit Tomas{1) 2322010 18:31 | 195000 kontrola brzd

Obrazek 45 Okno udrzeb vozidla

7

Okno je rozdleno na tabulku a editai ¢ast. Zadznam adrzby se sklada z adiéba

data udrzby, stavu tachometru a poznamek o proyeteiikonech. Administrator a disje
mohou zaznamyijilavat a odebiraRidi¢ miZe pouze fidavat zaznamy, a to pouze se svym
jménem. Okno dale umdaije vygenerovat ,Zdznam o Ud&hbv podokE dokumentu aplikace
Microsoft Excel (Filoha B).

4.1.11 Okno spravy map a nést

Stisknutim tl&itka Mapy a nd@sta v hlavnim okg se zobrazi okno modulu spravy cest. Toto
okno umo#uje dispeéerim a administratdm spravovat mapové podklady asta utena
pro planovaniRidi¢i nemaji k tomuto moduluifstup.
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Okno je rozdleno nactyti ¢asti. Prvnicast okna slouzi pro v¢b mapového podkladu,
piipadré jeho @idani nebo smazani. Mazani map neni disgen povoleno. Pro idani
mapy je vytvéeno okno, které bude popsano v dalSi kapitole.

Druhd ¢ast okna slouzi pro zobrazeni mapy. T&ast zobrazuje mapu v rozliSeni
obradzku mapy. Pro posun na mig@ tatocast okna vybavena posuvniky.

Treti ¢ast okna je tviena tabulkou. Tato tabulka vypisuje obce, kterenaehazeji
v rozsahu mapy. Ve vypisu jsou hodnoty nazev, &esna Sitka, zengpisna délka a okruh
obce kolem satadnic. Vybranim obce v tabulce dojde k vyihedita&nich poli¢astictvrté a
k vykresleni obce na mapCerveny bod oznauje sodadnice obce. Kolem tohoto bodu je pak
také zvyrazen okruh okolo sotadnic obce.

Ctvrta ¢ast se sklada z edigich poli pro pidavani, Gpravy nebo mazani obci.
Zemgpisné soitadnice je mozné do podk automaticky vyplnit kliknutim mysi na pozici na
mapovém podkladu.

f |
di= RAPT Desktop - Toma: Rit [keeema] - [Mapy a mésta] e [l=
i =R
A8\ o) N
A= - e : ayy
Domi Uiivatele Vozidla Map}f a mesta Cesty RS5
1;‘5\_- - Kabny I."{' nUNguLE, Seze' . Mapy
<= Lazné — b= MibE
_ Bohdange SeSCHmdss Yoo i [Pedmeeadali <]
W — N Pfidat
e PARDUBICE il '
0 A | Nadist |
[ Odebrat |
Mssta
~  Nazev
1 ' Rybitvi
o Nézev Sifks Dékka ey o Sifa M
3% |Pardubice Slovany 50°26329°N 1548 0926°E [07 | 0L ey PROE
31 |Pardubice-Stavarov |50°34831"N  |15°46 13485°E |04 _ Delka B
38 |Pardubice-Svitkov |S0°1'3304°N 15743 43914°E |07 . 1B v 42 ' 2603004 "
40 |PardubiceZelené premésti |50°2 12385°N | 15°46'18.326°E |07 : Okuh fem] 0.8
12 |Preloud 551}215313“N |1*= 332?1155 E |15 : M S |
: [ ; ; . i I3 [ Upravit |
3 |Sezemice |50° ¥53102'N  [15°50' 59459°E |09 _ L
5 | Staré Hradiéts |50°3'52251"N  |15°46°48978°E |12 : = Odebrat |
L% _—

Obrazek 46  Okno spravy map &sh
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4.1.12 Okno pro pridani mapy
Po stisknuti tléitka Pridat ve spra¥ map a nist, casti Mapy, se zobrazi okno proridani
mapového podkladu.

Mowva mapa \é]
Cesta
Wiber
Mazev
Minimalni #ifka Minimalni délka
O - v [E <]
Maximalni itka M aximalni délka
M~ 3
Ulosit | | Znsit

Obrazek 47  Okno profgani mapy

Toto okno ndm umailje pomoci dialogového okna vybrat soubor mapového
podkladu. Tato mapa musi byt pojmenovana a musiubl$n jeji rozsah pro nasledné
vypaty. Rozsah se zadava sadnicemi jihozapadniho a severovychodniho rohu mapy

4.1.13 Okno spravy cest
Stisknutim tl&itka Cestyv hlavnim ok aplikace se zobrazi okno spravy cest. Toto okno je
rozdkleno naftti ¢asti. Na levé stranmenu, vpravo nalte filtr vypisu a vpravo dole tabulka
pro vypis cest.

Filtr umoziuje uzivateli omezit vypis pouze na pozadované admn Cesty se daji
filtrovat dlefidi¢e, vozidla, planovaného datatatku cesty, planovaného data ukeni cesty
a podle stavu cesty. Vypis je pro¥addo tabulky v dolnéasti okna. V této tabulce je mozné
faditfadky podle sloupckliknutim na jejich hlawviku.

Menu obsahuje tiatka pro gidavani, Upravu, mazani a hledani cest. Datdtkia pro
obnoveni n&enych dat a tkdtko pro generovani ,vypisu cest”. Tento vypigilgha C) je
vygenerovan do dokumentu typu Microsoft Excel acxiga aktualt zobrazenym cestam.
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o o
(1 = | x | -
uln a & '
Dornd Ufivatelé Vozidla Mapy a mésta Cesty RSS
Fittry
é Ridi& Fatatek od:
Pridat [l [P‘m Jdosef(11) 'I il 14, dubna 2010 D‘v Schvéleno
Wiz Zatdtek do [H] Ukongeno
/ [] |Ford Scopio 335585 »|  [[]  14. dubna 2010 [+ @ validovro
pravit
i
v } e e Planovane datum
[l Id Ridic Wiz Lgel Zacatek & e e
N
i ; Rt Tomas(1) | Hyundal Atos 3E3 5548 Priizkum ckal i Lini Bohda... _ 11.32010 20:00
[l 10 |Rit TomaE(1) { Ford Scorpio 3E3 5585 | Cesta ze Skoly | Pardubice 5.3.201013:00
I 12 |Rit Tomai(1) |Ford Scopio 3E35585 | Rekreace Lizn& Bohdaned | 6.3.2010 10:00
! & 13 |Rot Tomas() | Ford Scorpio 3E3 5585 | Navrat 2 rekreace | Kyrice 7320101300
i T T
I Hicdat 14 Hut Tomas{'l} Ford Scompio H-EE 5535 |Zrnestnam L&zng Bohdaneé E» 3 ZEH] 5 31}
| (/ =" 15 | Rut Tomas(1) | H)'LII'IdEII Mos 3E3 5543 | Zaméstnani Lazné Bohdaned 5 3 2'.]11} 5 31}
16 | Rt Tomas(l) | Ford Scorpio 3E3 5585 |test L42n& Bohdaned | 10.3.2010 20.07
Obnovit 18 | Rt Tomas(1) |Hyundai Atos 3E35548 | Nawrat ze zamsindni | Pardubice-Pardu... | 11.3.2010 17.00
» 19 | Rit Josef(11) | Hyundai Atos 3E35548 | Jednéni | Pardubice-Dubina | 21.3.2010 11:15
|| Generovat Vypis
‘|
UL

Obrazek 48 Okno spravy cest

4.1.14 Okno cesty

Planovana cesta je vyttena v okg detailu cesty. V tomto oRnma nejprve disp®r pouze
moznost zadat z&kladni informace o &d#dic, vozidlo, &el cesty, planovany datumc¢as
zatatku a konce cesty, planovana vzdalenost). Tepovejigh uloZeni se Zfstupni zbyvajici
funkcionalita okna.

V této fazi mize dispéer ve spodntasti okna vybrat mapu a z ni postéprybirat
body do planované cesty. Bod s@pva vylirem z tabulky, zadanim pedovéhaiisla bodu
na cest a stisknutim tléitka Pridat prizjezdni bod Tim se bod fda do cesty a Zadi do
tabulky v pravé horntasti okna. Po kompletnim naplanovani cestyZendispéer cestu
schvdlit. Tim se cesta #ptupnitidic¢i, ktery miZze cestu provést.

Beéhem probihajici cesty e dispéer vtomto ok® pii zobrazené mapsledovat
prabéh cesty. Ta se mu po stisknuticitka Priubéh zobrazi na map Vykresleni zaznamu
cesty je realizovano modrymi dkeami. Tyto teéky predstavuji sotadnice, kterymifidi¢
projizckl. Déle jsou zobrazeny jiz projetéefvert) a neprojeté (zeleh prijezdni body. Déle
jsou zvyraziny body g vybéru obce z dkteré z tabulek.
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-
Rilt Tomaz(1) - Ford Scorpio 3E3 3333 (Kynice - Lizné Bohdaned) o — = B
Body cesty
Sekvence Nazev EE‘JE:LE fas
10 Kymice 732010 13:39
Nawrat z rekrsace (e T
20 Ledtina u Svétlé 7320101343
s 30 Goléov Jenikov 7.32010 13:5
12:00 40 Céslav 7320101405
15:00 50 Dolni Bugice 7.32010 14:.09
or 60 PodhoFany 732010 14:14
70 Lipoitice 732010 14:21
80 Preloud 7320101425
90 Zivanice 732010 14:30
Aok 110 | L&zné Bohdanes (7320101435
Koneény stav tachometru 200115 ' '
Schvaleno TomaERdt 7.3.2010 14,4500
s | Zadeiprieed | [ Odeberprijezd | [ Pribeh
Validovano Reporty
I Zaznam cesty J I Zaznam cesty g vypizem J

prohlizet jeji pabéh a generovat reporty. Okno unfioje generovat ,Zaznam o c&st

Nazev
| Brehy
.égslav
Cepi
C‘e.l.'ﬁé u Bohdande
_Dolni Bucice
Galéiy Jenikov
Hefmanov Méstec
Chrudim
_Kunétice
Kymice
Lézné Bohdaned

I Pardubiko - Vsofing

ki |

| %

| Nadist

I

m

Sekvence

Obrazek 49 Okno cesty

Dispeter afidi¢ mohou cestu v tét@asti aplikace
manual@ zadattasy pijezdi naplanovanymi body, nebo je naopak odebirat.

Po ukorteni cesty je je8tzapotebi cestu disgerem validovat, zda préhla spravs,
piipadré doplnit ptjezdy. Po validaci jizZ neni mozné s cestou daleqrat, je mozné pouze

(Ptiloha D) a ,Zaznam o cess vypisem*” (Riloha E).

Administrator ma stejné moznosti jako dipe navic vS8ak ma moznost vracet stavy

cesty.
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4.1.15 Okno zasuvného moduluwteéky RSS kanalu
Tento zasuvny modul umndje ¢teni nastaveného RSS kanalu, a to po naltfarsiouboru
modulu do slozkylugins V aplikaci je gistupny pomoci tkitka menu hlavniho okna.

Po stisknuti tléitka Obnovit¢tecka precte a zobrazi aktualni informace z nastaveného
RSS kanalu.

s RAPT Desktop - Tamas ROt [keeernal =

) - |8 x.
] CORM

Daomi Ugivatelé Woridla Mapy a mésta Cesty RSS

Titulek: CT24 - Zpréwy rubriky Doprava Jazok: oz Link: :hittp: s, ct2d o2/
Popiz: Zprawy z rubriky Doprava na portalu CT24

Zprava

Hradec Kialowe - Krkonogich v noci na dnedek napadlo a2 Stvit metia znéhu, Horska gluzba proto zvidila lavinowe nebezpeci z
prvniho na drubi stupen z petibodowe gkaly, W Pardubickem kraji misty tE2ki molond enik lamal stromy a wétve, zplzobil nékolik,
dopravnich nehod a zablokoval prepravy na Zeleznici. Haszigi na Bychnoveku na Machodsku lilkvidovali mnoho tE2kpm znéhem
poldmanich stromi. M a hiebenech Kkono$ nyni le37 témét 80 centimetr snéhu. ¥ nejvétiim stfedisku Krkonod ve Spindlerovs Miing
napadlo azi ozm centimetrd znéhu. Energetici zaznamenali takeé nékolik poruch na vedeni vyzokého napéti zplzobeng padem vétyi
zatiZenjich snéhem do dratd nejéaszté na Svitaveku a v Skutdi na Chiudimeku a okoli.

Morirky
Titulek: Lirk. ke
Praha zaZiva rozkywet pfivozd (03042010 718:30 ) hittp: A v ot 24, oz doprava 8601 8-prahia-zaziva-rozkvet-priva..

Tunizticka sezona zacing, wwrage)i | preni coklobusy [03.04. 2000 hitpe v ot 24, cz/doprava,/85596-tuniztick a-sezona-zacina-v. ..
DalEi st pod koly wlaku - tentolrat na Hodonineko (0304201, httpc /v, ct24, o2/ doprava/85983-dalzi-smrt-pod-koly-wlaku-t, .
Pozor na velikonoéni sinice, umird se na nich (020420010 0759 ] hitpe/ v ct24. cz/doprava/ 855 34-pozor-na-velikonocni-zilnic. .
Ma Kfivoklat pojede Albatroz, na Okof cokloviak (02.04.201019...  hittpc/fwee, ct24, c2/doprava/85554-na-krivoklat-pojede-albatro... — |
tdezi auty na 011 bédel splageny kin [02.04. 2000 17:50] hittp: A v ot 24 oz /dopravas85 341 -mezi-auty-na-di1-bezel-zpl .
Pravizorni mozt w Plzni je ug opraven [02.04. 2010 1E:45 ] hittp: A, ot 24, o2/ doprava 85 928- provizori-most-v-plzni-je-u. .
Narazy do stru:umu repredil dva lidé [02.04 20010 16:31 ] bt A e b2 czfdoprava.-’85925 -tiarazy-do-strarmu- neprezﬂ

sich ha ot metry snehu (02 04, 2010711:00) - i
F'ohc:le z& zaméfila na matarkAfe (02 04 2010 10:00 ] bbb A v b2, czfdoprav5385?51 policie-se- zamerlla -1 moto o |
Spadlé stromy zastavily vlaky na nékolika tratich (0204201002, httpc/ A, ot 24, o2/ doprava/85860-zpadle-stromy-zasztavilp-via...
Zelend vlddne | newyarzkému autosalonu [01.04. 2010 21:40] hittp: v ot oz /dopravas/85823-zelena-vladne--neworske. |

Mozt spojujici stfed a sever z Plené je uzavien [01.04.201019....  hitpc/ v ot24, cz/doprava/8581 3-most-spojujici-ztred-a-zever. .
L Tarhow snblzfil 2 ddlnifnick ol szatal® bdzrifeel & | 2ond 01 04 bbee Lhaosna o2 s ddanese s AARONA.Fasbessssbl zeibi. . d sleiomie

Obnovit

Obradzek 50 Oknétecky RSS kanalu

Adresu RSS kanalu je mozné nastavit pomoci kondigniho okna dostupného
z menuDomi—Pluginy—Nastaveni

i |
Mastaveni lﬁj

URL

| et | | zus

Obrazek 51  Okno nastaveftécky RSS kanalu
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4.2 Mobilni ¢ast

Tato ¢ast bude slouZitidicim pro automaticky i manualni zdznam cesty pomoiizeai se
systémem Windows Mobile a modulem GPS.

Mobilni aplikace dostala nazev RAPT MobilRegistration And Planning Trips on
Mobile).

4.2.1 PrihlaSeni do systému

Po prvnim spushi se jako prvni zobrazi okno pro zadani infornwegiipojeni k databazi. Na
tomto okré je nutné zadat adresu databdzového serveru, ndatabéze, databazové
piihlaSovaci jméno a heslo praigtup k databazi. Udaje jsou povinné. Informaceu jso
v ptipadt spravného zadani uloZzeny do uZivateksksti registé oper&niho systému.

DalSim oknem je okno pro zadartilpaSovaciho jména a hesla. &odnoty musi byt
zadany a po jejich potvrzeni je provedensieni uzivatele. V fipact Spatného zadanithe
uzivatel zadat informace znovu. V @p@&m gipadt aplikace postoupi dal do hlavniho okna.

> | start % | Piihlageni £ Refa]
Databdzovy server

UZivatelské jméno:
Nazev databdze
L

Databdzovy ufivatel

Heslo

Heslo:

Obrazek 52  Okno pro nastaveni databazéhdgdovaci okno

Toto okno spdiva v hlavnim menu u spodniho okraje obrazovkyparelu zalozek.
Zakladni ¢ast aplikace obsahuje hlavni zalozku a zaloZkurimnéai z GPS modulu. Dalsi
zalozky jsou jiz zaloZkami zasuvnych moilul

Hlavni zalozka ma dvrozvrzeni. Prvni slouzi pro v§bcesty a druhé pro fioch
cesty.

Prvni rozvrzeni obsahuje rozbalovaci kalgru® vyker data, tl&itko pro nateni dat,
tabulku s n&enymi cestami a tidtko pro vylkEr cesty. Cesty jsou tgeny pouze pro
piihlaSeného uzivatele a pro vybrany den.

Po vybrani cesty je zobrazeno druhé rozvrzeni kgloWa tomto rozvrzeni je
zobrazen nasledujici bod na ¢es$ipky doprava a doleva pro posun v seznamu dosud
neprojetych bodl na cest, Sipka nahoru pro manualni zadanijpzdu aktualnim bodendas

a zaskrtavaci palko pro zapnuti/vypnuti automatického zaznamibgnu cesty.
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RAPT Mobile - Tomas (F T)| 4 X | 5& | RAPT Mobile - Tomas @ 5] %% |RAPT Mobile - Tomas @ @ ¢ x
Vyber cestu || t&ti bod Samsung GPS Card, version 1.0 On, On
/yber cest ™ PrEL
4 Pardubice-Polabin 7
14, dubna 2010 - Y : Eika (D,M,S):
Id Start Konac 0d 4’ 3.2519999999613

20 Lazné Bohdan... Moravany

Fas:
14/04/2010 19:15:34

Zaznam cesty

o

Obradzek 53  Prvni a druhé rozvrzeni hlavni zalozkglazka GPS informaci

Pokud uzivatel v menGPS spusti modul GPS, a ten m& dostupné informace o
aktudlni pozici, probiha zadavanijmzdi naplanovanymi body automaticky. Zaznamenani
prajezdu je doprovazeno zvukovym upozénim.

Informace o signdlu GPS je na hlavni zaloZce zawd@za v pravém hornim rohu
ikonkou satelitu. Pokud neni signal dostupny, j&n#ozadat fijezdy riéné Sipkou nahoru.

Dale v gipad dostaténého signalu GPS a zaSkrtnutého @ai pro automaticky
zaznam probiha automatické zaznamenavani polohglaozintervalu 1 minuta.

V prabéhu ukladani informaci na vzdaleny server se zobvdevém hornim rohu
cervena ikonka diskety. Pokudipukladani nastane chyba, je vydano vystrazné awéiko
znameni a ikona diskety je Znéna na ikonu vyk¢niku.

V piipac prijezdu naplanovanym bodem a uloZzeni bodu jako pogetaplikace
automaticky pesune ukazatel na obrazovce na dalSi bod. Pokudvigechny body projete,
Sipky z obrazovky zmizi.
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4.2.2 Okno zaznamenani udrzby na cest

Hlavni menu aplikace dale umafe zaznamenat informaci o pdtbé adrzlg na cest. To je
mozné pomoci okna dostupného pomoci poloRkgvést udrzbuV tomto okr je mozné
zadat stav tachometru a provad ukony.

"% | Udrzba

Popis

Stav tachometru

Obrazek 54 Okno pro zaznam udrzby

4.2.3 0Okno ukonéeni cesty

Pokud je cesta dokeena, je mozné ji ukaiit i v systému. Ktomu je vytieno okno
piistupné z hlavniho menu pomockiitaa Ukorvit cestu.

Vtomto okr¢ je nutné zadat koncovy stav kilometz tachometru vozidla. Po
potvrzeni ukoteni se hlavni zaloZkagsune zgt do rozvrzeni pro vydy cesty.

% | Odrzba o T £ ok
Ukoncit cestu

Stav tachometru

Obrazek 55 Okno pro ukoeni cesty
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4.2.4 Okno nastaveni zasuvnych moduil
Stejre jako desktopov&ast i mobilni umouje nastaveni zasuvnych modlulPrislusny
formul& je dostupny z hlavniho menu pomoctitka Pluginy.

Na tomto formul&i se nachazi tabulka zasuvnych mddulyto moduly je mozné
v menu formul&ée zapinat nebo vypinat — polozka menu s#&indle aktualniho stavu
vybraného modulu. Dale je mozné zobrazit formiastavenjednotlivych modui.

& Vil 4€ ok

Nazev Pov...
Gps speed 1.0.3739.35439 Ano

RSS Reader 1.0.3739.350... [N

Otevii nastaveni

Obrazek 56  Okno nastaveni zasuvnych mindul

4.2.5 Zasuvny modul¢tecky RSS kanak

Tento modul poskytuje zaloZzku se stejnou funkciboaljako modul v desktopové verzi.
Umoiiuje zobrazovat zpravy z RSS kandalu nastavenéhafigkmainim okre.

& | RAPT Mobile - Tomas &t V| 4£

o T £ ok
Praha - Velkonotni provoz na Ceskych
silnicich nepredii od soboty do pond&li
ctyfi lide, je to vyrazné mené nef v

Aine

hittp:/ vennw.ct24.cz/rss/ doprava/
Titulek Link

Mrivych v 1. €...  hittp:/fwww....
Radnice obcin...  http:/fwww....
Trebof ma zre...  hittp:/www....
Casopis oznadil ... http:y/waw....
PraZsky summit... http:/fwww....
Na Obamu a M... hittp:/fwww....
Na Zeleznici bu...  http:/fwww....

[»

Letadla by mo... http:/fwww....
V praZské MHD... http:/www....
Posilené velko...  http:/fwww....
Do Evropy nes...  http:/fwww....
Tragickd neho...  http:/fwww....
Matorkafskd se... hitp:/fwaw....
Lokomotiva Ba... hitp:www.... -

Obnovit

Hlawni | GFS | Rychlost | RES

Obrazek 57 Zalozk&tecky RSS kandl a okno jejiho nastaveni
76




4.2.6 Zasuvny modul pro zobrazeni rychlosti
Tento modul umaiuje v gipac dostupnych GPS se&adnic na separatni zaloZzce zobrazovat
aktualni a pimérnou rychlost. Hodnotu gmérné rychlosti Ize hem cesty resetovat.

%% | RAPT Mobile - Tomas @ O)| 13 X

47 km/h

Priimérna: 24 km/h

Reset

Hlavni | GPS | RSS [ Rychlost

Obrazek 58 Zalozka zasuvného modulu pro zobragehiasti
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5 Zavér

VSechny cile, stanovené v zadani a Uvodu diplomgréee byly splény. Byl vytvoren
systém umoiujici planovani cestidi¢i a vozidel ¥etre online sledovani v desktopové
aplikaci a umo#ujici piimé zaznamenavanichiem cesty pomoci mobilniho fzeni
vybaveného modulem GPS. Systém je také dale dyksmnazSkitelny o zasuvné moduly
v podolz dIl knihoven ¢imz je usnadino dalSi mozné vylepSovani.

Ovladani aplikace je postaveno tak, aby bylo covinejjednoduché, intuitivni a
srozumitelné. Tomu i i diky vicejazy¢nosti prostedi.

Jedinym omezenim se ukézala byt rychlost intermdtoygipojeni mobilniho z&zeni,
kdy v mistech, kde byla k dispozici pouze techn@oGPRS, byly pomalejSi odezvyip
natitani dat. B testu byl pouzit telefon Samsung Omnia i90G@ipgenim Na stalo od firmy
Vodafone. | pes toto omezeni vSak mobilni aplikace plnilajsel a cely systém pracoval
tak, jak bylo pozadovano.
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Pfiloha B

Zaznam o udrzb e

Udrzbar: Rt Tomas

Vozidlo: Ford Scorpio 3E3 3333
Datum: 28.2.2010

Stav tachometru: 195000

Provedené ukony:

kontrola brzd



Pfiloha C

Ridi¢

Vozidlo

Zacatek

Vypis jizd

Cil

Planovany
odjezd

Planovany
prijezd do cile

Odjezd

Pfijezd do cile

Konecny
stav km

Rat Tomas
Rat Tomas
Rat Tomas
ROt Tomas
Rat Tomas
Rat Tomas
Rat Tomas
Rat Tomas
Rat Tomas

Hyundai Atos 3E3 5548
Ford Scorpio 3E3 3333
Ford Scorpio 3E3 3333
Ford Scorpio 3E3 3333
Ford Scorpio 3E3 3333
Hyundai Atos 3E3 5548
Ford Scorpio 3E3 3333
Hyundai Atos 3E3 5548
Ford Scorpio 3E3 3333

Lazné Bohdanec
Pardubice
Lazné Bohdanec
Kynice
Lazné Bohdanec
Lazné Bohdanec
Lazné Bohdanec

Pardubice-Pardubicky

Lazné Bohdanecd

Cerna u Bohdance
Lazné Bohdanec
Kynice
Lazné Bohdanec

Pardubice-Pardubicky
Pardubice-Pardubicky

Rybitvi
Lazné Bohdanec
Moravany

1.3.2010 20:00:07
5.3.2010 13:00:44
6.3.2010 10:00:00
7.3.2010 13:00:00
8.3.2010 5:30:37
9.3.2010 5:30:50
10.3.2010 20:07:57
11.3.2010 17:00:22
14.4.2010 20:00:49

1.3.2010 22:00:07
5.3.2010 14:00:44
6.3.2010 12:00:00
7.3.2010 15:00:00
8.3.2010 6:00:37
9.3.2010 6:00:50
10.3.2010 20:07:57
11.3.2010 18:00:22
14.4.2010 22:00:49

1.3.2010 22:02:37
5.3.2010 13:40:20
6.3.2010 10:14:03
7.3.2010 13:39:10
8.3.2010 5:35:41
9.3.2010 5:32:45
10.3.2010 21:19:32
11.3.2010 17:10:24

1.3.2010 22:12:08
5.3.2010 13:54:04
7.3.2010 14:29:31
7.3.2010 14:35:07
8.3.2010 5:52:57
9.3.2010 5:57:31
10.3.2010 21:25:38
11.3.2010 17:30:27

199920
199930
200055
200115
200130
1966
200153
2515



Pfiloha D

Zaznam o ceste

Ridic: ROt Tomas Planovany zacatek: 6.3.2010 10:00
Vozidlo: Ford Scorpio Planovany konec: 6.3.2010 12:00
RZ: 3E3 3333

Schvalil: ROt Tomas Ukonceni cesty: 7.3.2010 15:02
Potvrdil: ROt Tomas Konecny stav km: 200055

Pribéh cesty:

Zacatek: 6.3.2010 10:14 . .
Lazné Bohdanec - Rybitvi - Pardubice - Hefman(v Méstec - Cepi - Podhorany - Dolni Bucice - Caslav -

Golclv Jenikov - LeStina u Svétlé - Kynice
Konec: 7.3.2010 14:29

podpis fidice



Pfiloha E - Stranka 1

Zaznam o ceste

Ridic: ROt Tomas Planovany zacatek: 6.3.2010 10:00
Vozidlo: Ford Scorpio Planovany konec: 6.3.2010 12:00
RZ: 3E3 3333

Schvalil: ROt Tomas Ukonceni cesty: 7.3.2010 15:02
Potvrdil: ROt Tomas Konecny stav km: 200055

Pribéh cesty:

Zacatek: 6.3.2010 10:14 . .
Lazné Bohdanec - Rybitvi - Pardubice - Hefman(v Méstec - Cepi - Podhorany - Dolni Bucice - Caslav -

Golclv Jenikov - LeStina u Svétlé - Kynice
Konec: 7.3.2010 14:29

podpis fidice



Pfiloha E - Stranka 2

Lazné Bohdane¢
Rybitvi

Pardubice
Hefmandv Méstec
Cepi

Podhotany

Dolni Bucice
Caslav

Golcuav Jenikov
LeStina u Svétlé

Kynice

6.3.2010 10:14:03

6.3.2010 10:20:25

6.3.2010 10:40:16

6.3.2010 11:27:36

6.3.2010 11:23:01

6.3.2010 11:35:47

6.3.2010 11:41:29

6.3.2010 11:45:22

6.3.2010 11:53:09

6.3.2010 14:15:10

7.3.2010 14:29:31



Pfiloha F TripPoints - _. Trip
A 0.*  +FK_TripPoints_Trip (tripID = id) +PK_Trip 1
PathLog
«column» «FK» «column»
*PK id: bigint «column» *PK id: pigint Rl
+FK_TripPoints_Point | FK tripID: bigint *PK id:_bigint vehiclelD: bigint i
T - FK pointlD: bigint FK tripID: bigint FK userlD: bigint Vehicle
(pointID = id) 0. SeqgNo: int Latitude: real Purpose: varchar(200)
) ThroughfareDateTime: datetime Longitude: real +PK_Trip ApproximateDistance: int «column»
B met R e0y- bigint ThroughfareDateTime: datetime +FK_PathLog_Trip Approved: blt:Q ) *PK id:_bigint
createdate: datetime FK createby: bigint FK ApprovedByld: bigint Mark: varchar(50)
Point FK lasteditby: bigint +FK_PathLog_Users_createby createdate: datetime 0. (tripID = id) 1 ApprovedDateTime: datetime Type: varchar(50)
lasteditdate: datetime FK lasteditby: bigint «FK» PlannedDateTimeBegin: datetime FK  vehicleCategoryID: bigint
TS valid: bit . ' +FK_PathLog_Users. lasteditby lasteditdate: datetime P.Ia.r1nedDath|meEnd. datetime RgglstratlonMgrk. \{archar(SO)
*PK id: bigint +FK_TripPoints_Users_createby - valid: bit Finished: bit KilometerReading: int
N ———— 0.* FinishDateTime: datetime LastTechnicalControlDate: datetime
Name: varchar(30) «FK» * (createby = id) EinalKilometerReading: bigi I ; har(50
Circle: float +  FK_TripPoints_Users_createby(bigint) N o ) «FK» «FK>» leii Eoéﬁebir SERIAEE et FK Tri hicle +PK_Vehicl $surlzir?ct¢a. 200
Latitude: real +  FK_TripPoints_Users_lasteditby(bigint) [-FK_TripPoints_Users_lasteditby. - i) +  FK_PathLog_Users_createby(bigint) e ) +FK_Trip_Vehicle —venice S L
Lonnt ! +  EK TrioPoints Point(bigint FK (lasteditby = id) r » - ; - ValidateDateTime: datetime FK createby: bigint
ongitude: real _TripPoints_Point(bigint) 0.* (lasteditby = id) «FK» : +  FK_PathLog_Users_lasteditby(bigint) . - 0.* «FK» ) '
R DA i hind «FK>» D FK ValidatedByld: bigint - 1 createdate: datetime
FK createby: bigint +  FK_TripPoints_Trip(bigint) «FK» +  FK_PathLog_Trip(bigint) FK ebybiaint FK lasteditby: bigint
createdate: datetime TGS +PK_User  +PK_User +PK_User +PK_User . b Nt T Lok
ity bigint q ) ) o 1 \l/l \Vl 1 «unique» createdate: datetime lasteditdate: datetime
R *+  UQ_TripPoints_id(int) +  UQ_PathLog_id(int) FK lasteditby: bigint valid: bit
lasteditdate: datetime : :
it «PK» Users «PK» lasteditdate: datetime
+  PK_TripPoints(bigint) +  PK_PathLog(bigint) valid: bit «FK»
«column» : L
S Login: varchar(20) +PK_User (createby = id) +FK_Trip_Users_createby ik : Eﬁ—xi:z:g—gzgz—g;ae tgi?g(l()tl)gm)t
. .. . . N « » .
+  FK_Point_Users_createby(bigint) [+FK_Point_Users_lastedith(lasteditby = id) +PK_User| .o i bigint «FK» N . epr7recn +FK_Vehicle_Users_createby . J Fg}n)
+  FK_Point_Users_lasteditoy(bigint) = = = 2 - 1PK_User (lasteditby = id) +FK_Trip_Users Iasteditbg” +  FK_Trip_Users_aproovedbyid(bigint) +  FK_Vehicle_VehicleCategory(bigint)
Bl — = g 0..* «FK» 1 zurname. Varc?;‘(;gm) Y= i - +  FK_Trip_Users_createby(bigint) 0.*| «unique»
«unique» . . +PK User ame: varcharl 1 «FK» 0.*| +  FK_Trip_Users_lasteditby(bigint) +FK_Vehicle_U lasteditb: eleNid
— +FK_Point_Users_createby (createby = id _ | =UU L YRIg - e_Users_lasteditoy | +  uUQ_Vehicle_id(int
+  UQ_Point_id(int) - = = ¥ ( y=id) Title: varchar(20) +PK_User (userlD = id) +FK_Trip_Users_userid| +  FK_Trip_Users_userid(bigint) - Q- el
«PK> 0..* «FK>» 1 Street: varchar(30) 3 o 1+  FK_Trip_Users_validatedby(bigint) 0. | «PK» ‘ N
e HouseNo: int 0. +  PK_Vehicle(bigint)
R roint(bigint) i +PK_User . +FK_Trip_Users_aproovedbyid | «unique»
+FK_Users_Users_createby City: varchar(30) — (ApprovedByld = id)"F*—TP_ _ap Y —
PostCode: int +  UQ_Trip_id(bigint) T
(createby = i) 0..* PhoneNo: varchar(20) 1PK y «FK» 0.*| «PKs +FK_Vehicle_VehicleCategory 0..* +PK_Vehicle 1 1
= + ) . . . ———
Map «FK» +PK_User Email: varchar(30) _ser (ValidatedByld =id) ~ +FK_Trip_Users_validatedby | +  PK_Trip(bigint) +PK_Vehicle
1 BirthNo: varchar(11) +PK_User «FK» 0..* (createby = id) (vehicleCategoryID = id)
=&l +FK_Users_Users_lasteditb Renistrator: bit «FK»
*PK id:_bigint - - Y Dispatcher: bit 1 «FK»
Name: varchar(30) (lasteditby = id) 0.* Driver: bit +PK_User (lasteditby = id)
MaxLatitude: real «FK>» +PK User Password: varchar(50) +PK_VehicleCategory 1
i _ L i 1 «FK»
MaxLongitude: real Picture: Image VehicleCat
MinLatitude: real +FK_Map_Users_createdby (createby = id) +PK_User 1| FK createby: bigint +PK_User (lasteditby = id) +FK_VehicleCategory_Users_lasteditby s OO0
MinLongitude: real 0> createdate: datetime column
1 ) . FK» R 1 «FK» x| « »
Picture: Image ) « i ) 1] FK lasteditby: bigint YPK User - 0.. ALt
FK createby: bigint +FK_Map_Users_lasteditby  (asteditby = id) *PK User lasteditdate: datetime _ (createby = id) i 'g-tblglnt. har(10,
e - datetime 0.* «FK» 1 valid: bit 1 «FK» +FK_VehicleCategory_Users_createby0..* AL Yarc )
. - . +PK User — - — Description: varchar(100)
FK lasteditby: bigint (createby = id) +PK_User — (createby = id : . .
! . . y = id) TechnicalControlFirst: int
lasteditdate: datetime «FK» «FK» i i
valid: bit 1 s ERU U by(bigint) L «FK> +FK_VehicleMaintainance_Users_createby I onoiPeriod: int
(lasteditby = id) +PK_User Ui LS GG ¥( '9",“) +PK_User o ) - - - FK createby: bigint
+  FK_Users_Users_lasteditby(bigint) (MaintainanceManld = id) createdate: datetime
FK i .
«FK» N «R 1 «unique» 1 +PK User ) ) «FK» +FK_VehicIeMaintainance_Users_Maintatinan(l:eManId FK lasteditby: bigint
+  FK_Map_Users_createdby(bigint) (userid = id) +PK_User + UQ_Users_Login(varchar) — (lasteditby = id) +FK_VehicleMaintainance_Users_lasteditby * 0.* lasteditdate: datetime
+  FK_Map_Users_lasteditby(bigint) + UO User id(int valid: bit
. «FK» 1 Q_User_id(int) 1 «FK» 0.* VehicleMaintainance
«unique» o +PK User | «PK» +PK_User  (createby = id)
+  UQ_Map_id(int) - +  PK_User(bigint) 1 «FK>» I «FK»
«PK» =1 +PK_User *PK id: bigint +  FK_VehicleCategory_Users_createby(bigint)
+  PK_Map(bigint) +FK_UsersDrivingLicenses_Users_user 1 (lasteditby = id) FK vehiclelD: bigint +  FK_VehicleCategory_Users_lasteditby(bigint) L
- h (lasteditby = id) +PK_User 1 ) . . . . (vehicleid = id)
+FK_[UserslDnvmgL|censes_Users_Iasted|tby 2aitby +FK Vehi I«FDK_»_ Li U FK MaintainanceManld: bigint «unique» |
AL «FK» . _VehicleDrivingLicenses_Users N Date: datetime S U Ve o FK
+FK_UsersDrivingLicenses_Users_createby (create!?y—ld) . +FK_VehicleDrivingLicenses_Users createby - - Q_VehicleCategory_id(int) «FK»
|o__* |o__* |o__* «EK> 0.. 0..* lometerReading: int «PK>»
+FK_DrivingLicenses_Users_lasteditby 0. | p—— Notes: varchar(50) +  PK_VehicleCategory(bigint)
ivingLi ehicleDrivingLicen : T
UsersDrivingLicenses |0..* +FK_DrivingLicenses_createby g ses FK createby: bigint '
] createdate: datetime
«column» DrivingLicenses «column>» FK lasteditby: bigint ) o )
*PK id: bigint *PK id:_bigint lasteditdate: datetime +FK_VehicleMaintainance_Vehicle  (vehiclelD = id)
54 TGk bigint BT FK vehicleid: bigint valid: bit 0.*
FK drivinglicenseid: bigint *PK Id: bigint FK drivinglicenseid: bigint «FK»
FK createby: bigint i License: varchar(2) FK createby: bigint «FK»
creatgdatfa: datetime FK createby: bigint - gseta:;?st?:b??;?“me +  FK_VehicleMaintainance_Users_createby(bigint) UpdateMarks
FK lasteditby: bigint createdate: datetime . d‘tdy.t . % » +  FK_VehicleMaintainance_Users_lasteditby(bigint)
Ias.at.eledate: datetime FK Iasted!tby: bigint ‘ asl'z- 'bf Sgractime +  FK_VehicleMaintainance_Users_MaintatinanceManld(bigint) «column»
valid: bit IasFedthate: datetime Vel 120 +  FK_VehicleMaintainance_Vehicle(bigint) *PK tablename: varchar(30)
valid: bit «unique» i updatemark: bigint = 1
«FK>» e ) o R o +  UQ_VehicleMaintainance_id(int)
+  FK_UsersDrivingLicenses_DrivingLicenses(bigint) «FK>» +  FK_VehicleDrivingLicenses_DrivingLicenses(bigint) PK «PK»
+  FK_UsersDrivingLicenses_Users_createby(bigint ivingLi igi +  FK_VehicleDrivingLicenses_Users(bigint) «rR
- VIngt! - - by(bigint) B 0t censes createby(biging +  FK VehicleDrivingLi U bv(bioi +  PK_VehicleMaintainance(bigint) +  PK_UpdateMarks(varchar)
+  FK_UsersDrivingLicenses_Users_lasteditby(bigint) +  FK_DrivingLicenses_Users_lasteditby(bigint) _VehicleDrivingLicenses_Users_createby(bigint) ]
+  FK_UsersDrivingLicenses_Users_user(bigint) +  FK_VehicleDrivingLicenses_Vehicle(bigint) s>
- - KERO) o PK +  UQ_UpdateMarks_tablename(varchar)
«PK» +  PK_DrivingLicenses(bigint) KCai0 i o o
+  PK_UsersDrivingLicenses(bigint) «unique» +  PK_VehicleDrivingLicenses(bigint)
«unique» + UQ_DrivingLicenses_Id(bigint) «unique» ) - o +FK_VehicleDrivingLicenses_Vehicle
iF UQ_UsersDrivingLicenses_id(bigint) iF UQ_DrivingLicenses_License(varchar) b UQ_VehicleDrivingLicenses_id(bigint) 0.*
+FK_UsersDrivingLicenses_DrivingLicenses 0. (drivinglicenseid = Id) 1 /l\ +PK_DrivingLicenses /l\ 1 (drivinglicenseid = Id) 0.*
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