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4. Implementace knihovny do softwaroVého projektu........cccueeeieciiiiicciieeecceee e



1. Popis knihovny

Predkladand softwarova knihovna je vysledkem reseni dil¢iho cile ¢. 3 dlouhodobého zdméru rozvoje
organizace PASVR Il (Pokrogily automatizovany systém veleni a fizeni I1). Cilem tohoto dil¢iho cile bylo
vyvinout ndastavbu komunikaéniho podsystému PASVR Il umoZfiujici kompatibilni propojeni s jiz
zavedenymi systémy ASVR v ACR, prioritné IS VR PozS.

Mezi zakladni funkce, které knihovna nabizi, patti:

e Navazani komunika¢niho kanalu se systémem IS VR PozS.

e Zasilani a pfijem polohovych zprav o aktudlnich pozicich jednotlivych prvké v systému PASVR
pro jejich redlné zobrazeni v systému IS VR PozS.

e Zasilani stavovych zprav aktualizujici stav jednotlivych prvk( v systému PASVR pro jejich
realné zobrazeni v systému IS VR PozS.

e Zasilam a pfijem textovych zprav mezi systémem PASVR a IS VR PozS.

e Zasilam datovych (multimedidlnich) zprdv mezi systémem PASVR a IS VR PozS.

Softwarova knihovna se mimo jiné vyuziva jako soucast vlastniho taktického systému TDSS (Tactical
Decision Support System), ktery umoznuje grafickou vizualizaci prostfedi a je navrien v ramci
systému PASVR pro podporu rozhodovani velitel jednotek.

Soucasti této dokumentace je predevsim popis jednotlivych sluzeb a funkci, které knihovna nabizi,
a také pfirucka pro implementaci knihovny v softwarovych projektech.



2. Technické pozadavky

Softwarovou knihovna lze vyuZivat na pocitaich vybavenych operacnim systémem Windows XP
(nebo vyssimi verzemi). Knihovna je vytvofena v programovacim jazyce C++ s vyuZzitim principQ
objektové orientovaného programovani pod prekladacem Microsoft Visual Studio.

Pro spravnou funkci knihovny je nutné mit k dispozici systém TDSS véetné mapovych podkladd, které
dodava Vojensky geograficky a hydrometeorologicky urfad v Dobrusce, konkrétné v nasledujicich
vrstvach:

e digitdIni model tzemi 1:25 000 (DMU25),
o digitdIni model reliéfu DMR ve formatu BW3.



3. Popis funkci a sluZeb knihovny

V této kapitole nasleduje pfehled jednotlivych funkci knihovny corsrib véetné stru¢ného popisu.
Kapitola je rozdélena do péti tematickych celkll podle typt funkci nasledovné:

e Inicializaéni funkce.
e Polohové zpravy.

e Stavové zpravy.

o Textové zprdvy.

e Datové zprdvy.

3.1 Inicializac¢ni funkce

Inicializa¢ni funkce slouzi pro navazani spojeni mezi systémem PASVR a systémem IS VR PozS. Patii
sem také funkce pro ukonceni prace s knihovnou a vraceni identifikatoru uzivatele systému.

Pfed pouzitim knihovny je nutné, aby kazdy prvek systému vyuzivajici tuto knihovnu vidy navazal
spojeni se systémem IS VR PozS prostfednictvim funkce:

BOOL Init (char *idname) ;

Vstupnim parametrem je jméno uzivatele systému. Ndvratovd hodnota funkce je typu BOOL podle
Uspésnosti (hodnota TRUE znaci Uspésné navazani spojeni, hodnota FALSE naopak nelspéch).

UzZivatelska jména jednotlivych prvkd systému jsou uvedena v souboru oTs. xm1. Kazdy prvek se musi
pfihlasit vlastnim uzivatelskym jménem. Zakladnimi prvky jsou:

e Kontejner (velitelské stanovisté).

e OTS (prvek IS VR PozS)

o Velitel (velitel tymu).

e Vojak 1az12 (¢lenové tymu).

e Robot 1 az 8 (robotické prostredky).

Spojeni mezi systémem PASVR a IS VR PozS je mozné ukoncit prostfednictvim funkce:

BOOL Close() ;

Tento krok neni povinny. Pokud nebude uzavieni voldno uZivatelem knihovny, dojde k uzavieni
automaticky pfi ukonceni programu. Navratova hodnota funkce je typu BOOL podle Uspésnosti.

Pro prevod uZivatelského jména na jednoznacny identifikdtor lze pouZit funkci GetUseriID.
Identifikatory misto uZivatelskych jmen se vyuzivaji v dalSich funkcich knihovny. Funkce ma tvar:

int GetUserID(char *name);

3.2 Polohové zpravy

Polohové zpravy sloui k vyméné informaci o poloze prvk(i mezi systémem PASVR a IS VR PozS. Pro
posilani polohy kazdého prvku v systému PASVR se pouZivd nasledujici funkce:

BOOL SendPosMsg (short id, float lat, float lon,float alt);



Vstupnimi parametry jsou zemépisné souradnice prvku (lat/latitude a lon/longitude) a
nadmorska vyska (alt/altitude). Navratova hodnota funkce je typu BOOL podle Uspésnosti.

Knihovna automaticky pfijima polohové zpravy zasilané do systému PASVR ze systému IS VR PozS.
Pro préci s témito zprdvami slouzi nasledujici skupina funkci:

int GetObjPosCount () ;
BOOL GetObjPos (int idx,int *id,float *lat,float *lon,int *alt);
BOOL DeleteObjPos (int idx);

BOOL DeleteObjPosAll();

Funkci GetobjPosCount lze zjistit pocet zprav ve fronté, které byly dosud zaslany systémem IS VR
PozS. Funkci GetobjPos je mozné kazdou takovou zpravu nacist. Vstupnim parametrem této funkce
je index této zprdvy ve fronté (idx), vystupnimi parametry identifikdtor prvku, o ktery se jedna (id),
zemépisné souradnice prvku (lat, lon) a nadmorska vyska (alt). Funkce DeleteObjPos slouzi
k odstranéni zprdvy s indexem idx z fronty a funkce DeleteObjPosall k odstranéni vSech pfijatych
zprav z fronty. Ndvratova hodnota poslednich tfi uvedenych funkci je typu BOOL podle Uspésnosti.

3.3 Stavové zpravy
Knihovna poskytuje jedinou funkci pro odeslani stavu jednotlivych prvkd systému PASVR. Jednd se o:

BOOL SendStateMsg(short id,totalEval toteval,
specificEval speceval,elaborateEval elabeval);

Funkci ma tfi vstupni parametry, prvnim z nich je identifikator prvku (id). Dalsi parametry vyjadfuji
stav objektu. Struktura a hodnoty jednotlivych parametrd jsou nasleduijici:

enum totalEval

{

NKN = 1, // Not known

OPR = 2, // Operational

SOPS = 3, // Substantially operational
MOPS = 4, // Marginally operational

NOP = 5, // Not operational

TNOPS = 6 // Temporarily not operational

}i

enum specificEval

{

NKN2 = 1, // Not known

MO = 2, // Mobility only

FO = 3, // Firepower only

MF = 4, // Mobility and firepower

MC = 5, // Mobility and communications

FC = o, // Firepower and communications

FMC = 7 // Firepower, mobility and communications



enum elaborateEval

{

NKN3 = 1, // Not known

LGTDAM = 2, // Lightly damaged

MODDAM = 3, // Moderately damaged
HVYDAM = 4, // Heavily damaged

DSTRYD = 5, // Destroyed

DENIED = 6, // Denied

LST = 7, // Lost

CLEARD = 8, // Cleared

IMMBLS = 9, // Immobilized

DISASM = 10, // Disassembled

MTHBLD = 11, // Mothballed

SCRPPD = 12, // Scrapped

STERLZ = 13, // Sterilized

INMNT = 14, // In maintenance

INTREC = 15, // Intact but unrecoverable
LVR = 16, // Lacking vital resources

bi

3.4 Textové zpravy

7

Textové zpravy slouzi k vyméné textovych zprav mezi prvky systému PASVR a IS VR PozS. Pro posilani
zprav smérem do systému IS VR PozS se pouziva nésledujici funkce:

BOOL SendTextMsg(const char *text,int len);

Vstupnim parametrem je textovy retézec (text) a délka zpravy v bytech (1en). Navratova hodnota
funkce je typu BOOL podle Uspésnosti.

Knihovna automaticky pfijima textové zpravy zasilané do systému PASVR ze systému IS VR PozS. Pro
praci s témito zpravami slouZi nasledujici skupina funkci:

int GetObjTextCount () ;
BOOL GetObjText (int idx,int *len,char **text);
BOOL DeleteObjText (int idx);

BOOL DeleteObjTextAll();

Funkci GetobjTextCount lze zjistit pocet zprav ve front&, které byly zaslany systémem IS VR PozS.
Funkci GetobjText je moZné kazidou takovou zprdvu nacist. Vstupnim parametrem této funkce je
index této zpravy ve fronté (idx), vystupnimi parametry délka pfijatého textu v bytech (1en) a
samotny textovy retézec (text). Funkce DeleteObjText slouZi k odstranéni zpravy sindexem idx
z fronty a funkce peleteobiTextall k odstranéni vSech pfijatych zprdv z fronty. Ndvratova hodnota
poslednich tfi uvedenych funkci je typu BOOL podle Uspésnosti.

3.5 Datové zpravy

Datové zpravy lze posilat ze systému PASVR do systému IS VR PozS prostfednictvim nasledujici
funkce:

BOOL SendDataMsg (dataType type,const char *text,int textlen,
const char *data,int datalen,const char *data2=NULL, int datalen2=0);



Vstupnimi parametry funkce je datovy typ zpravy (type), textovy fetézec doprovazejici datovou
zpravu (text), délka tohoto textového fetézce v bytech (textlen), hlavni data zprdvy (data), délka
téchto dat v bytech (datalen), dalsi data zpravy (data2) a délka téchto dat (datalen2). Navratova
hodnota funkce je typu BOOL podle Uspésnosti.

Datova zprava mlze byt jedna ze tfi nasledujicich typ(:

enum dataType

{

FOTKA = 1, // Obrazek
VIDEO = 2, // Video soubor
FOLIE = 3 // Prusvitka s taktickou situaci

bi

Datovy typem FOTKA Ize prenaset obrazky a fotografie pofizené systémem PASVR ve formétu JPEG a
zobrazit je v systému IS VR PozS. Podobné Ize posilat video soubor ve formatu MPEG prostiednictvim
typu vipeo. Datovy typ FOLIE slouZi k pfenosu prihlednych obrazk(i ve formatu PNG, které jsou
v systému IS VR PozS promitnuty na mapovy podklad. Tento typ slouZi napf. k zobrazeni prisvitek
s taktickou situaci generovanych v systému PASVR v systému IS VR PozS.



4. Implementace knihovny do softwarového projektu

Nasledujici kapitola je struc¢nou pfiru¢kou pro implementaci knihovny ve vlastnich softwarovych
projektech. Knihovna je nativné uréena pro projekty v jazyce C++ ve vyvojovém prostredi Visual
Studio. Knihovna se sklada ze ctyt soubor(:

e OTSLib.h
e OTSLib.cpp
e OTS.xml

V souboru OTSLib.h jsou deklarovdny vSechny vyse uvedené funkce. Tento soubor se vklada do
vlastniho projektu. Soubor OTSLib.cpp tvofi vlastni programovou realizaci uvedenych funkci. Soubor
OTS.xml obsahuje vyéet prvkd PASVR, které komunikuji se systémem IS VR PozS.



