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前  言

  本文件按照GB/T1.1—2020《标准化工作导则 第1部分:标准化文件的结构和起草规则》的规定

起草。
本文件等同采用ISO19141:2008《地理信息 运动要素模式》。
请注意本文件的某些内容可能涉及专利。本文件的发布机构不承担识别专利的责任。
本文件由中华人民共和国自然资源部提出。
本文件由全国地理信息标准化技术委员会(SAC/TC230)归口。
本文件起草单位:武汉大学、国家基础地理信息中心、北京四维图新科技股份有限公司、清华大学、

中国测绘科学研究院、北京四维万兴科技有限公司、北京经纬恒润科技股份有限公司。
本文件主要起草人:朱海红、李霖、刘承承、马建芳、武新梅、郭建坤、郑新燕、翟亮、白玉琪、黄维远、

张建平、杨自华、石亮亮、刘茜、张林。
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引  言

  本文件规定了一种概念模式,用于处理位置随时间变化的运动要素。该模式提供了一个通用的概

念框架,包括类、属性、关联和操作,能支持在不同应用领域中运动要素的处理,包括:
———基于位置的服务;
———智能交通系统;
———跟踪和导航(陆地、海洋或太空);
———建模与仿真。
该模式规定了用于描述要素平移、旋转、平移和旋转混合的运动机制,但不包括要素的形变。该模

式的概念基础是叶集或轨迹集的单参数几何集。其中,叶表示运动要素在某一特定参数值(例如某个时

间点)处的几何形状;轨迹是一条曲线,表示运动要素几何中某一点随参数运动形成的路径。

Ⅳ
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地理信息 运动要素模式

1 范围

本文件规定了一种描述刚体运动要素几何的方法。该运动具有以下特点。

a) 要素在ISO19107规定的任意空间对象域内运动。

b) 要素能沿着预定路线运动,也能偏离预定的路线。

c) 要素运动能受到物理作用力的影响,例如离心力、重力或惯性。

d) 一个要素的运动能影响其他要素或被其他要素影响,例如:

  1) 运动要素能沿着预定路线(例如道路)运动,该路线可能是部分路网,也能在已知点(例如

公交站点、航路点)改变路线;

  2) 两个或多个运动要素能被“拉”到一起或“推”开(例如飞机在空中加油、捕食者发现并跟踪

猎物、难民聚集汇合);

  3) 两个或多个运动要素能受到约束,以在一段时间内保持给定的空间关系(例如牵引车、拖
车、车队)。

本文件不涉及要素其他类型的变化,这些变化的示例包括:
———要素的形变;
———要素或要素关联的继承;
———要素非空间属性的变化;
———要素的几何表达不能嵌入到包含其他要素几何表达的几何复形中,否则其他要素的几何表达

需要随该要素的运动而更新。
由于本文件涉及要素运动的几何描述,因此未指定用地理标识符描述要素运动的机制。这部分已

在ISO19133中完成。

2 一致性

2.1 一致性类

2.1.1 概述

本文件基于目的和复杂性两个准则规定了四个一致性类(见表1)。

2.1.2 目的

本文件可用于支持数据传输。该数据传输仅需要描述传输时对象的状态,与对象定义的操作无关。
因此,两个一致性类(轨迹和棱柱几何体的数据传输)仅需要实现模式中指定的类的属性和关联。另外

两个一致性类(用于轨迹和棱柱几何体操作的数据)支持系统或接口中面向对象的实现,这两个类除了

要实现上述操作外,也需要实现模式中指定的类的属性和关联。

2.1.3 复杂性

许多应用不需要在任意时间点对要素的几何及其方向进行完整描述,通过轨迹描述要素上某一参

考点的运动可满足这些应用的需求(见第6章)。两个一致性类支持这些简单的应用。
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