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Rozsirena realita na iOS — zobrazenie prvkov z
mapy Vv teréne
Bc. Adam Bezak

Abstrakt

Tato praca si dava za ciel zlep$it uzivatelovi orientaciu v teréne pomocou jeho smartphonu a
rozsSirenej reality. Spojenim tychto dvoch prvkov a bezplatnej databaze geografickych dat Open-
StreetMap je mozné zobrazit okolité prvky z map alebo pripadne zobrazit doplfiujlce informacie o
okolitych objektoch. Vysledna technoldgia je pouzita v naimplementovanej iOS aplikacii s nazvom
Water Radar. Tato aplikacia zobrazuje okolité vodné toky (alebo iné vodné objekty) vzhiadom na
GPS polohu uzivatefa. Aplikécia vyuziva taktiez Google Elevation API aby zobrazené vodné toky
kopirovali reliéf krajiny.

V Clanku je popisany sp6sob ziskania a spracovania dat vhodnych na zobrazenie. Taktiez je
vysvetlena technika zistovania, ¢o najpresnej$ej lokacie uzivatela vdaka ktorej sa odfiltruji nepresné
GPS polohy. Déraz implementacie je kladeny najma na jednoduché a zrozumiteiné uzivatelské
rozhranie, kde sa musia napriklad vzdialené prvky zvaésit alebo odfiltrovat.
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TaktieZ objekty musia vhodne reprezentovat skutoény
objekt. To znamena, Ze v pripade zobrazenia nejakej
cesty sa musi vytvorit vhodna 3D tsecka. V pripade
zobrazenia jedného statického objektu sa zobrazi len
samotny bod s vhodnou ikonou ktord ho vystihuje.

Cielom tejto prace je vyuZif rozsirend realitu k zo-
brazeniu prvkov z mapy. Pojem rozsirena realita sa do
podvedomia l'udi dostdva len kratku dobu a smeruje
kazdua oblast v ktorej sa pouZziva rapidnym krokom
vpred [1]. Jednym z moZnych vyuZiti je aj pri navigacii
alebo skiimani nezndmeho terénu. Bez pouzitia rozsi-
renej reality musi uZivatel Casto hl'adat informdcie v
zloZito spracovanych mapéch, ktoré chci zobrazit o
najviac inform4cii na jednom mieste. Pre niektorych
je to prinosné, ini by radsej pouzili aplikdciu v ktorej
hned po spusteni vidia to, o chcu vidiet. Z tychto
dovodov som sa rozhodol vytvorif technoldgiu pre AR,
ktora bude stahovat verejne dostupné data okolitej kra-
jiny z databdze OpenStreetMap' a transformovat ich
na vhodné 3D objekty. Tieto 3D objekty budi nasledne
vloZené do priestoru na o najpresnejsiu poziciu. Aby
vloZzené 3D objekty reflektovali realitu ¢o najlepSie,
tak je potrebné zistif Co najpresnejsiu polohu uZivatela.

Medzi hlavné aspekty patri aj analyza uZ vyvinutych
aplikécii. Zameral som sa len na platformu iOS a na
bezplatné aplikacie, ktoré si pravidelne udrZiavané a
aktualizované. Aplikécii, ktoré vyuZzivajd rozsirend
realitu je pomerne dosf av8ak vicSina z nich zobrazuje
len menej vyznamné objekty v bezprostrednej blizkosti
uzivatel'a alebo sa jednd o jednoduchi hru. Jednou
z aplikacii, ktord pracuje s mapou je ViewRanger.
SIizi na zobrazenie turistickych tras a bodov zdujmov
v okoli uZivatela. V platenom AR moéde (obr. 1
vlavo) zobrazuje okolité pohoria a ich najbliZ§iu trasu
k nim. Okrem tychto moZnosti pontka vela inych
https://www.openstreetmap.org funkcionalit, ktoré nestivisia s rozsirenou realitou. Na-
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priklad je mozné vyhladdvat okolité turistické trasy,
vytvéral nové a tie nasledne zdielaf s ostatnymi uZi-
vateI'mi. Druhou vybranou aplikaciou je ARCity od
vyvojového Stidia Blippar. Této aplikdcia sa zame-
riava na rozdiel od aplikdcie ViewRanger len na tri
druhy funkcionalit:

AR navigacia — vizualizécia cesty do cielovej des-
tindcie v rozsirenej realite pomocou 3D Sipok.

Rozsireny kontext mapy — Prindsa d al3ie informdcie
o okolitych objektoch (obr. 1 vpravo). Tym
sa mysli mend ulic, ndzvy budov alebo lokélne
body z4jmu.

Urban visual positioning - Rozpozndvanie, pozico-
vanie a priama informéacia vd aka po&itatovému
videniu. Momentalne funguje len vo vybranych
mestach (San Francisco, Londyn a Mountain
View). Jedna sa o systém, ktory priamo vyuZiva
pocitatové videnie a vd aka nemu precizne spres-
tiuje lokdciu uZivatela.

Po spusteni aplikacie sa zobrazi mapa s dotazom
zadat presni polohu uZivatel'a na mape. To je kvoli ¢o
najpresnejsej kalibracii lokacie ked Ze presnost GPS
v meste sa pohybuje aZ na hranici 16m, ¢o moze
byt pre takito aplikdciu vel'mi nevhodné. Po zadani
lokacie sa na mape zobrazia okolité budovy a body
zajmu. Této aplikécia taktieZ vyuZiva databazu Open-
StreetMaps. Velkou vyhodou je jednoduchost ap-
likacie. Okrem mapy a prezerani v roz$irenej realite
pontka len drobné nastavenia. Nevyhodou je, Ze nepo-
nika aspon zdkladné filtrovanie zobrazenych objektov.
Taktiez aplikacia zobrazuje primarne len cesty prvej
triedy.

3. Navrh systému

3.1 Poziadavky na systém

Cielom préce je vytvorit uZzivatel'sky privetivy systém,
ktory bude vhodne vytvdrat mapové dita a tie zo-
brazovaf na ¢o najpresnejsiu poziciu vzhladom k re-
alite. Tento systém by mal efektivne ddta stahovat
a nasledne ich transformovaf na 3D objekty, ktoré
zodpovedaju typu dat. Vytvorené objekty je potrebné
vlozit do scény na ¢o najpresnejSiu poziciu. Je nutné
sa zamysliet nad relativnou vzdialenostou od kamery
(polohy uZzivatela) k zobrazenému objektu. Pokial
sa objekt vlozi prili§ d'aleko, tak bude vel'mi maly a
takmer neviditeIny. TaktieZ by bolo vhodné keby zo-
brazené body reflektovali reliéf krajiny. Pokial bude
uzivatel staf na vyvySenom mieste a smerovat ap-
likdciu na krajinu s niZ§ou nadmorskou vyskou tak
by sa tento rozdiel mal viditeIne prejavit a zobrazené
objekty by sa nemali vznaSaf vo vzduchu.
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aplikdcia ViewRanger, ktord za priplatok prémiového
uctu pontka zobrazenie okolitych pohori a smer trasy.
Tato trasa sa zobrazuje ako 3D Sipky smerujice od
uZivatel'a priamo k najbliZz§iemu pohoriu. Na pravo je
zobrazend aplikédcia ARCity. T4 zobrazuje presne
vSetky okolité body zdjmu ¢i uzZ na dynamickej mape
alebo v rozsirenej realite. DokéZe zobrazif ndzvy ulic,
trajektérie ciest a ndzvy okolitych objektov.

Presnd poloha uZivatela je v tomto type aplikdcie
najdolezitejSim bodom. Pocas prvotného testovania
som experimentdlne zistil, Ze chyba v ureni polohy
v meste ( okolie budov) mdze dosiahnuf az hodnotu
64 metrov. Takdto nepresnd hodnota moZe rapidne
ovplyvnit uZivatelov zazitok z rozirenej reality. Z
tohto dovodu by bolo vhodné, keby v aplikacii bola
moznost si zvolif staticki lokéciu z mapy.

Z hladiska vykonu aplikdcie a na zéklade tzv. AR
Human Interface Guidelines priamo od spolo¢nosti Ap-
ple sa odpordca nezobrazovat uZzivatelovi prili§ vela
objektov v jednej scéne [2]. Preto by mala aplikdcia
podporovat aspoii jedno-trovitovy filter objektov. V
tomto filtri by si mohol uZivatel jednoducho zvolif aké
druhy objektov ho zaujimaja.

Ddlezitym aspektom je aj samotné testovanie ap-
likécie. To je v tomto druhu aplikdcie, ktora pracuje
s rozsirenou realitou a okolitou krajinou celkom prob-
lematické. Na priebezné testovanie pri vyvoji je za
urcitych okolnosti prijatené testovanie z domu avsak
pre najlepsie vysledky je potrebné ist von do prirody
a zistif, ako systém funguje za takych podmienok, za
akych je predpoklad jeho pouZitia.

3.2 Technicky popis pouzitych systémov
Cely systém som cielil na operacny systém iOS, ktory
od verzie i0S 11 pontka oficidlnu kniZnicu rozsirenej



reality s nazvom ARKit. ARKit umoziiuje sledovanie
relativnej pozicie zariadenia v redlnom 3D priestore.
Na to vyuziva aj tzv. Visual Inertial Odometry ktora
spdja Udaje obrazu kamery s ddajmi z gyroskopu a
akcelerometru. Nevyhodou je, Ze ARKit nepontika
moznost pracovat s tymito ddajmi avSak ich zabaluje
do SDK a programétorovi sa poskytne uz len urcitd
reprezenticia scény. Po detekcii priestoru sa umiestni
pociatocny stiradnicovy systém na zéklade polohy te-
lefénu. Tento systém obsahuje osy X, Y a Z, ktorych
hodnoty sa menia pri kaZzdej zmene polohy telefénu.
Zéakladnou jednotkou kazdej osi je 1 meter. Mimo
ARKitu, ktory sa stard len o spracovanie nasnimanej
redlnej scény, je potrebné pouZif vykreslovaci frame-
work vd aka ktorému je mozné vkladat do scény ob-
jekty. Pre pracu s 3D objektami sa pouziva SceneKit.
SceneKit obsahuje graf scény na zdklade koreflového
objektu. Téato scéna obsahuje hierarchiu uzlov a atribi-
tov, ktoré spolu reprezentuju vizudlne elementy. Kazdy
z vloZenych objektov je popisany svojou poziciou v
3D priestore, teda sam o sebe nema ziadny viditeIny
obsah, av3ak je mozné pridal geometriu, osvetlenie
alebo iny vizualiza¢ny obsah.

Zdrojom pre mapové data je databidza OpenStreet-
Map. Tato databaza obsahuje upraveni mapu celého
sveta, ktord zhotovili dobrovolnici. Je vhodna na
pouzitie hlavne vd aka tomu, Ze je publikovand s open-
content licenciou. To znamen4, Ze je mozZné pristdpit
ku vSetkym d4tam dplne zdarma [3]. Nevyhodou je, Ze
OpenStreetMap neobsahuje data o nadmorskej vyske.
Ako zdrojom tychto informécii sa pouZiva Google Ele-
vation API. Momentélne vSetky verejné API od firmy
Google vyuZivajd systém pay-as-you-go. To znamena,
Ze sa plati urcitd suma za kazdy poziadavok. AvSak
kazdy mesiac Google poskytne kredit vo vysSke 200
dolérov a pokial sa tento kredit neprederpé tak uZivatel
neplati ni¢. Na druhd stranu je povolené maximalne
len 512 lokécii v jednom poZiadavku a maximalne
100 poziadavkov za sekundu. Tieto obmedzenia bez
problémov postacia k bezplatnému pouZivaniu vo vys-
lednom systéme.

V jednotlivych podkapitolach je vysvetleny princip
funkénosti vSetkych definovanych pozZiadavkov na sys-
tém z kapitoly 3.1.

4.1 Spresnovanie lokacie GPS

Ako bolo pisané vysSie, tak ¢o najpresnejSia poloha
uzivatela je pre tento systém najdolezitejSia. Téato
kalkul4cia je zaloZend na zdklade idei popisanej v
¢lanku od Andrewa Harta [4]. Aplikécia zachytdva

zisteni GPS polohu uZivatela a priebezne si ju uklada
do internej Struktiry aj s aktudlnou poziciou kamery
v scéne. Pozicia kamery v scéne sa uklada ako 3-
rozmerny vektor. Takto vznik4 kolekcia Struktdr, ktord
je vstupom v metdde na ndjdenie najpresnejsieho odha-
du poslednej lokdcie a pozicie kamery v scéne. V tejto
metGde sa zoradia vSetky zaznamenané lokécie podla
presnosti a Casového razitka. V pripade posunu kamery
v scéne sa zisti rozdiel v metroch medzi poslednym
najpresnej$im odhadom pozicie vektoru kamery podla
VZOICOV:

Ax = Bx| —Ax» (D)
Az =Azp — Bz; 2)
Ay = By — Ay, 3)

kde:

A = aktudlny vektor kamery v scéne

B = posledny najpresnejsi odhad vektoru
x = zemepisnd dizka

7 = zemepisnd Sirka

y = nadmorska vySka

Z najpresnejSieho odhadu lokacie, pociato¢ného
azimutu a vypocitanej vzdialenosti sa zisti vysledna
lokdcia [5] podla vzorcov:

@, = arcsin (sin@; - cosd +cos @y -sind -cosB) (4)

o = arctan(sin 0 - sin d - cos @, (5)
cosd —sin @ -sin@,)
=M+, (6)
kde:

¢ = zemepisna Sirka

A = zemepisnd dizka

0 = azimut

d = vzdialenost

R = polomer zeme

0 = uhlova vzdialenost vypocitand ako d/R

Azimut pre vypocet zemepisnej Sirky je O stupiiov
a pre vypocet zemepisnej dizky je 90 stupiiov. Teda
pokial uZivatel zmenil polohu v scéne podla kladnej
osy Z (na juh) o 5 metrov tak z poslednej pozicie
vypocitame posun v kladnej Casti osy Z o 5 metrov.

Takymto spdsobom je mozné odfiltrovat a elimi-
novat nepresné GPS polohy, ktoré st ¢asto ziskavané
z lokalizacnych sluZieb telefénu najmé v meste v okoli
vysSich budov. Druhym spo6sobom ziskania lokécie
uZivatela ja moznost pouZif staticki mapu, kde si
uzivatel sdm zvoli svoju polohu na mape.

Na obrdzku 2 je zobrazené testovanie implementacie
sprestiovania lokécie GPS uZivatel'a v mestskom prostredi.
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Obrazok 2. Experimentélne testovanie metddy
spresfiovania lokdcie GPS uZivatela.

Modr4 ¢iara predstavuje redlnu cestu uZivatela pri
spustenej aplikdcii. ZIté body znazortiuji zistend GPS
polohu z lokaliza¢nych sluzieb telefonu a sivé body
reprezentuju vypocitand najpresne;jSiu polohu uZivatela
pomocou vysSie spomenutého algoritmu.

4.2 Ziskanie a spracovanie dat

Ako zdroj dat sa pouziva databaza OpenStreetMap.
Ponuka verejné read-only API rozhranie, ktoré pracuje
na $tyle dotaz-odpoved . Klient zaSle na API dotaz a
vréiti sa mu odpoved s odpovedajiicimi datami. Ako
vyhladédvaci jazyk je mozné pouzit Overpass XML
alebo Overpass Query Language. Toto API ponuika
nespocetne vela moZznosti vyhladédvania a filtrovania
dat, ktoré st popisané v dokumentécii’. Zakladnym
principom vyhladadvania je vyuzitie dvojice kIG¢ a
hodnota.

<osm-script output="json">

<union>
<query type="node">
<has-kv k="amenity" regv="\b (fountain)\b"/>
<around lat="LAT" lon="LON" radius="1000"/>
</query>
<query type="way">
<has-kv k="waterway" regv="\b (river)\b"/>
<around lat="LAT" lon="LON" radius="1000"/>
</query>
<recurse type="way-node" />

</union>

<print/>

</osm-script>

Ukazka 1. Ukazka Casto pouzivaného dotazu v
aplik4cii Water Radar

Vo vzorovej ukdzke 1 je mozné vidief najCastejsie
pouzivany dotaz z aplikdcie Water Radar. Ako typ

2https://wiki.openstreetmap.org/wiki/
Overpass_API/Language_Guide

dotazu sa pouziva priznak node, ktory vrati jednotlivé
statické body z mapy a priznak way vrati vSetky cesty.
Aby bolo mozné cielif len na urciti oblast v okoli
uZivatela tak sa pouZiva element around, ktorému sa
zadajii hodnoty zemepisnej $irky, zemepisnej dizky a
radius v metroch. Teda tento dotaz vréti vSetky fontany
a rieky v okoli 1000 metrov od zadanej polohy.
Server vracia odpovede v Standardnom XML alebo
JSON forméte. Vysledny systém vyuZiva uZ napro-
gramovanu kniZnica v programovacom jazyku Swift s
nazvom SwiftOverpass®. Ked 7e tento wrapper pontka
len jednoduché dotazovanie na kI'i¢ a hodnotu, bolo
nutné ho prevziaf (forkniit) a upravif. V buddcnosti
sa pldnuje na tito dpravu vytvorit pull request do ori-
gindlneho git repozitdra a poskytnit tieto zmeny aj
ostatnym uZivatelom, ktory s touto kniZnicou pracujd.

4.3 Vytvorenie 3D objektov

Stiahnuté data je potrebné pretransformovat do vnitor-
nych Struktir z ktorych sa budd jednoducho vytvarat
vhodné 3D objekty. Sucastou tejto transformacie je
pre kazdu sdradnicu zistenie jej nadmorskej vysky z
Google Elevation API.

Pre kazdy staticky bod na mape sa vytvori objekt
LocationNode, ktorému sa ako geometria nastavi
2D plocha a na tiito geometriu sa aplikuje textira vo-
pred uloZeného obrazku v aplikacii. UZivatelov by
primérne zaujimala aktudlna vzdialenost k bodom a z
toho dovodu sa nad kazdy vytvoreny Locat ionNode
objekt umiestni 3D text, ktory zobrazuje aktudlnu vz-
dialenost (vid obr. 3 vlavo). Pri pohybe uZivatela
scénou sa tato vzdialenost dynamicky meni.

Ked'Ze cesty z databaze OpenStreetMap modzu
byt rozdelené do viacerych Casti tak je nutné spravif
pred vytvorenim vhodnych vniitornych Struktir urcité
predspracovanie dat. Tym sa mysli, Ze vSetky Casti
ciest su spojené na zaklade ich mena a az potom je z
nich vytvorend vhodna vnitornd Struktira (vid obr. 3).
Kazda cesta obsahuje postupnost lokacif, medzi ktorymi
sa vytvori 3D objekt so 6 stranovou geometriou. Kazda
lok4cia uz obsahuje ziskani nadmorskd vysku a na
zaklade nej sa vypocita uhol ktory zvieraji dva susedné
body. O tento zisteny uhol sa 3D objekt otoci okolo
svojej osy X. Na zdklade pouZzivatelovej vzdialenosti
k jednotlivym cestdm sa nastavi velkost objektu a tym
sa eliminuje problém malej vel'kosti vzdialenych ob-
jektov.

Tymto vytvorenym 3D objektom je potrebné nas-
tavit vhodnu poziciu v scéne. Ked ze extrémne vzdi-
alené objekty sa nezobrazuju tak zaokridhlenie zeme

3https://github.com/holyturt/
SwiftOverpassWrapper
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Obrazok 3. Na l'avom obrazku je zobrazend statickd
lok4cia z mapy. Na pravom obrdzku je zobrazenie
postupnosti GPS lokacii, ktoré reprezentuji jednu
cestu.

sa moZe zanedbat. Na obrdzku 4 je znazorneny princip
vypoctu posunu pre jednotlivé objekty, ktoré su vloZené
v scéne. Zobrazené osy reprezentuju stradnicovy 2D
systém frameworku ARKit. Os X smeruje od severu
na juh a znazormnuje zemepisni Sirku a os Z smeruje od
vychodu na zdpad a zndzorfiuje zemepisnd dizku. Pre
kazdy jednotlivy objekt sa pri vypocte vytvori do¢asna
GPS poloha pomocou zemepisnej dizky GPS uZivatel'a
a zemepisnej Sirky objektu. Kedze ARKit pracuje v
metroch tak sa tito doc¢asnd poloha vyuZije pre vypocet
vzdialenosti v scéne. Rozdiel vo vzdialenosti od GPS
polohy uZivatel'a a doCasnej GPS polohy uddva posun
na osi X. Obdobne rozdiel vo vzdialenosti od GPS
polohy objektu a do€asnej GPS polohy udava posun
na osi Z. Pri vypocte tychto rozdielov je potrebné zistit
v ktorom kvadrante sa bod nachadza a na zaklade toho
nastavif zaporny alebo kladny posun.

Pocas testovania som zistil, Ze objekty ktoré boli
vloZené v scéne vo vzdialenosti vacsej ako 100m spo-
sobovali na testovacom zariadeni (iPhone X) pokles
FPS. Z tohto dovodu je na vSetky objekty, ktoré by
mali by vlozené vo vi¢3ej vzdialenosti aplikovana
transformécia zmeny mierky. Objekty si zmenSené
a posunuté bliz§ie avSak bez zmeny priestorového
vnimania.

5. Vysledna aplikacia

Na ukaZku funkénosti systému bola naimplemento-
vand aplikdcia s ndzvom Water Radar, ktora sfahuje
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Obrazok 4. Princip vypoctu posunu pre vlozené
objekty v scéne.
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Obrazok 5. Na lavom obrézku je vstupnd obrazovka
do aplikécie. UZivatel si moze vybrat svoju polohu
rucne alebo pouZije automatickd detekciu polohy.
Napravo je vidief jedno-tiroviiovy filter.

a zobrazuje vSetky mapové prvky ohladom vody. Do-
vodom vyberu tejto témy je absencia podobnych ap-
likédcii na Apple App store. Na zdklade uZivateI'ského
vyskumu sa ako vstupnd obrazovka zvolilo zobrazenie
mapy s moznostou ruéného zadania lokécie alebo au-
tomatického zistenia najpresnejsej polohy (vid obr. 5
vlavo).

Po vybere polohy sa uZzivatel dostane na hlavni
obrazovku kde je zobrazeny priamy vystup z kamery.
Na celej scéne je len jedno pomocné tlacidlo, ktoré



po stlaeni zobrazi animovant ndpovedu ako pouzivat
aplikdciu. Potiahnutim prstom hore sa zobrazi znovu
scéna, kde si uzivatel moze nastavit presnejsiu polohu.
Potiahnutim prstom vlavo sa zobrazi jednoduchy fil-
ter. V tomto filtri st vSetky mozné hodnoty pomo-
cou ktorych je mozno stiahnuf ddta ohladom vody z
databdze OpenStreetMap. TaktieZ sa tu da nastavit
z akého velkého rddiusu sa daju data stiahnuf. Po
vybrati nejakych filtrov a stlaceni tlacidla Search sa
zobrazi nalitacia obrazovka. V pripade tdspesného
stiahnutia dat sa aplikuji vSetky metédy popisané v
kapitole 4.

Z hladiska velkosti objemu prenesenych dat ap-
lik4cie spotrebuje na jeden komplexnejsi dotaz okolo
15 kb ddt. Jednd sa o predovSetkym o objemni odpoved
z datdbaze OpenStreetMap, ktorad musi obsahovat vset-
ky potrebné informdcie k zobrazeniu bodov.

5.1 Generickost aplikacie

Dolezitym poznatkom je generickost aplikdcie. Data-
bdza OpenStreetMaps pontika velké mnoZstvo prvkov
a tagov, ktoré je mozné najst v jej dokumentacii *.
Cely systém vytvdrania dotazov, spracovania odpovedi
a zobrazovania 3D objektov je nezdvisli od naimple-
mentovanej aplikacie Water Radar, ktora vyuziva len
Cast tagov zobrazujtcich objekty ohladom vody. Pre
zobrazenie inej mnoZiny objektov staci len prispdsobit
uZivatel'ské rozhranie a upravit tagy na zdklade ktorych
sa vytvaraju dotazy do databaze.

Tato praca sa venuje vytvoreniu AR technolégie, ktord
s pomocou verejne dostupnych diat OpenStreetMap
zobrazuje uZzivatelovi v rozsirenej realite informacie
o okolitom teréne. Tieto informdcie kopiruju reliéf
krajiny za pomoci Google Elevation API. Postupne
boli stanovené a implementované vsetky kladené po-
ziadavky. Vysledny systém je prezentovany na ap-
likacii s nazvom Water Radar. Tato aplikicia zo-
brazuje okolité prvky z mapy tykajice sa vody. Ponika
jednoudroviiovy zoznam hodndt, pomocou ktorych je
mozné vyfiltrovaf si konkrétne prvky.

Réd by som pod akoval panovi profesorovi Ing. Adam-
ovi Heroutovi, Ph.D. za jeho pomocné rady pocas
tvorby tejto prace.

4https ://wiki.openstreetmap.org/wiki/Cs:
Map_Features#
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