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汽车智能化、网联化信息分类与代码 

1　 范围
本标准规定了
本标准适用于安装有基于LTE-V2X直连通信方式的车载信息交互系统的M类、N类汽车，其他类型车辆可参照执行。

2　 规范性引用文件
下列文件对于本文件的应用是必不可少的。凡是注日期的引用文件，仅注日期的版本适用于本文件。凡是不注日期的引用文件，其最新版本（包括所有的修改单)适用于本文件。
3　 术语、定义及缩略语
下列术语和定义适用于本文件。
3.1　 术语及定义
3.2　 缩略语
下列缩略语适用于本文件。
4　 系统描述
5　 信息分类与代码

5.1　 汽车共享信息
5.1.1　 汽车状态信息
	
	字段名称
	定义

	1
	公共
信息
	车辆临时ID
	

	2
	
	消息标号
	

	3
	
	时间及精度
	

	4
	永久信标
	遥测数据
	车辆位置
	

	5
	
	
	车速
	

	6
	
	
	航向角
	

	7
	
	
	转向轮角度
	

	8
	
	
	四轴加速度
	

	9
	
	遥测数据可信度
	

	10
	
	车辆参数
	类型
	

	11
	
	
	尺寸
	

	12
	
	
	紧急车辆状态
	

	13
	
	
	档位状态
	

	14
	
	
	刹车系统状态
	

	15
	警告信息
	


5.1.2　 汽车环境感知信息

	
	字段名称
	定义

	1
	交通参与者基本信息
	ParticipantData
	与一阶段RSM消息内容相同

	2
	
	statusDuration
	Time length from this PTC was detected

	3
	
	PathHistory
	

	4
	
	tracking
	tracking time in seconds

	5
	
	polygon
	3D vertex list

	5
	交通参与者扩展信息
	机动车扩展信息
	车身周围的车灯状态（ExteriorLights）
BIT STRING

All lights off is indicated by no bits set
	lowBeamHeadlightsOn (0),

highBeamHeadlightsOn (1),

leftTurnSignalOn (2),

rightTurnSignalOn (3),

hazardSignalOn (4),

automaticLightControlOn (5),

daytimeRunningLightsOn (6),

fogLightOn (7),
parkingLightsOn (8)

	6
	
	
	旋转角（Attitude）
	Pitch、Roll、Yaw

	7
	
	
	旋转角置信度
	

	8
	
	
	旋转角速率（AngularVelocity）
	PitchRate、RollRate、YawRate

	9
	
	
	旋转角速率置信度
	

	10
	
	非机动车扩展信息
	半径（overallRadius）
	In units of one decimeter 
Radius considering cluster or attachment

	11
	
	
	非机动车类型（PersonalDeviceUserType）
	unavailable (0),

aPEDESTRIAN (1),

aPEDALCYCLIST (2),

aROADWORKER (3),

anANIMAL (4),

...

	12
	
	
	动力信息（PropelledInformation）
	HumanPropelledType, 

AnimalPropelledType, 

MotorizedPropelledType

	
	
	
	装载成员数（NumberOfParticipantsInCluster）
	unavailable (0),

small (1), 

-- 2-5

medium (2), 

-- 6-10

large (3), 

-- >10

	13
	
	
	附属物（Attachment）
	unavailable (0),

stroller (1),

bicycleTrailer (2),

cart (3),

wheelchair (4),

otherWalkAssistAttachments (5),

pet (6)

	14
	
	
	PersonalExtensions
	PersonalDeviceUsageState

PersonalAssistive

	
	
	
	RoadWorkerExtensions
	RoadWorkerType

RoadWorkerActivityType

	
	
	
	PersonalRequest
	PersonalCrossing

	
	障碍物信息
	Type
	unknown (0),

rockfall(1),

landslide(2),

animal-intrusion(3),

liquid-spill(4),

goods-scattered(5),

unknown-fragments(6),
unknown-hard-object(7),
unknown-soft-object(8)

	
	
	source
	unknown(0),

selfinfo(1),

v2x(2),

video(3),

microwaveRadar(4),

loop(5),

lidar(6),
integrated(7)

	15
	
	位置（PositionOffsetLLV）
	

	16
	
	速度（Speed）
	

	17
	
	方向（Heading）
	

	18
	
	verSpeed
	

	19
	
	四轴加速度（AccelerationSet4Way）
	Long，Lat，Vert，Yaw

	20
	
	大小（ObjectSize）
	Width, length, height

	21
	
	tracking
	tracking time of this obstacle in seconds

	22
	
	polygon
	3D vertex list

	25
	道路交通事件
	RTEList
	与一阶段RSI消息中的RTE内容相同


5.1.3　 单播或广播信息交互
5.1.4　 其他

5.2　 道路共享信息

5.2.1　 道路状态信息
5.2.2　 道路环境感知信息

5.2.3　 交通灯信息
5.2.4　 道路地图信息
5.2.5　 其他

5.3　 其他

6　 附录：应用场景分类与数据交互信息
6.1　 基于汽车状态信息共享类场景

6.1.1　 概述
6.1.2　 基本原理
6.1.3　 通信方式

HV和RV需具备短程无线通信能力，车辆信息通过短程无线通信在HV和RV之间传递（V2V）。

6.1.4　 通用需求

	DR_ST_001
	车辆终端向周围广播它的位置

	DR_ST_002
	车辆终端向周围广播它的移动方向

	DR_ST_003
	车辆终端向周围广播它的速度大小

	DR_ST_004
	车辆终端向周围广播它的基本动态和状态信息

	DR_ST_005
	提供确定可信度来满足用例需求


6.1.5　 应用场景需求

6.1.5.1　 特殊车辆识别/提醒
6.1.5.1.1　 应用定义和预期效果
紧急车辆提醒（EVW: Emergency Vehicle Warning）是指，主车（HV）行驶中，收到紧急车辆提醒，以对消防车、救护车、警车或其他紧急呼叫车辆等进行让行。

EVW使HV实现对消防车、救护车、警车或其他紧急呼叫车辆的让行。

6.1.5.1.2　 主要场景

    当紧急车辆接近HV时，提示HV让行的典型场景如图36。具体描述如下：

· HV行驶中，紧急车辆RV接近HV；

· HV和RV需具备短程无线通信能力；

· HV收到紧急车辆提醒时，对紧急车辆RV进行让行。


[image: image3.emf]RV-紧急车
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图36  EVW：紧急车辆接近HV

6.1.5.1.3　 系统基本原理

HV直向行驶时，遇到消防车、救护车、警车或其他紧急车辆呼叫时，通过车-车通讯（V2V），能有效快速让行，EVW应用对HV驾驶员进行预警。触发EVW功能的HV和RV位置关系如37。


[image: image4.emf]RV
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图37  EVW： HV和RV位置关系

EVW基本工作原理如下：

· 分析接收到的紧急车辆RV消息，筛选出位于HV受影响区域的紧急车辆RV；

· 将处于一定范围内的紧急车辆RV作为优先让行紧急车辆；

· 计算优先让行紧急车辆RV到达的时间和距离。

6.1.5.1.4　 数据交互需求

	DR_ST_UC001_001
	如果要发送附带“紧急车辆当前状态集合（VehicleEmergencyExtensions）”的BSM信息，则在始发车辆其终端应用应能够提供构建的必要信息，包括紧急车辆行驶状态，警笛状态，警示灯状态一种或多种。

	DR_ST_UC001_002
	紧急车辆车载终端的应用程序可以提供紧急车辆的行程信息。


6.1.5.2　 车辆失控预警
6.1.5.2.1　 应用定义和预期效果
6.1.5.2.2　 主要场景
6.1.5.2.3　 系统基本原理
6.1.5.2.4　 数据交互需求

6.1.5.3　 异常车辆提醒
6.1.5.4　 逆向超车预警
6.1.5.5　 交叉路口防碰撞
6.1.5.6　 二次事故预警
6.1.5.7　 超车辅助
6.1.5.8　 匝道汇入/汇出辅助

6.2　 基于汽车环境感知信息共享类场景

6.2.1　 概述
6.2.2　 基本原理
6.2.3　 通信方式

6.2.4　 通用需求
6.2.5　 应用场景需求

6.2.5.1　 弱势交通参与者
6.2.5.2　 交叉路口安全通行引导
6.2.5.2.1　 应用定义
协作式交叉口通行是指装备有OBU的车辆EV和路侧设备（RSU）协作，安全、高效通过交叉口。EV向RSU发送车辆行驶信息，RSU根据车辆行驶信息、目标交叉路口的信号灯信息、其他车辆上报的行驶信息、以及路侧感知信息，为EV生成通过交叉路口的通行调度信息并发送给EV，调度EV安全通过交叉口。本应用适用于城市、郊区以及封闭园区等的普通道路及公路的交叉路口、无信号灯等交叉路口的通行。

6.2.5.2.2　 预期效果
协作式交叉口通行能够为路口车辆提供更精准的通行调度信息，能够避免车辆在路口由于占错车道引起的加塞，或由于错误决断导致的道路拥堵，能够调度交叉口车辆安全、高效的通行。
6.2.5.2.3　 主要场景描述
a) RSU提前引导EV换道行驶：

· 车辆EV行驶在转向车道，但EV的行驶意图是直行，此时转向道行驶通畅
，直行道行驶缓慢或堵塞；
· EV与RSU需具备短程无线通信能力；
· EV将自身信息以及行驶意图信息发给RSU，RSU根据当前道路状况生成调度信息发送给EV；
· EV按照RSU生成的通行调度信息，提前变道到直行道等待，避免后续的加塞，影响交叉路口通行效率；

[image: image5.emf]隔离带 隔离带

隔

离

带

隔

离

带

RSU

NV

NV

EV

NV


图 5-4-1 RSU提前引导EV换道行驶
b) RSU辅助车辆通过无信号灯控制的交叉路口场景
：
· 车辆EV-1从远处驶向无信号灯交叉路口，交叉路口附近设有RSU；
· 车辆EV-1向RSU发送行驶状态信息和行驶意图；
· RSU根据EV-1上报的行驶信息、当前路口其他车辆上报的行驶信息和意图信息，以及路侧传感器上报的感知信息，生成EV及其他所有接近路口的网联车辆的驾驶引导信息； 
· RSU将对应的引导信息发送给车辆EV；
· EV-1收到RSU发送的驾驶引导信息，结合自身行驶状态以及道路信息、周围交通参与者信息，生成最终的驾驶行为策略或轨迹规划，安全有效地通过路口。
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图 5-4-2 RSU辅助车辆通过无信号灯路口

c) 协作式交叉口信号控制：
· RSU通过与经过路口的EV进行数据的交互，从一系列微观的车辆运行和转向数据，分析路口信号灯各相位对应的交通流状况，并实时调整和优化信号控制策略；
· RSU将优化策略下发路口信号控制设备，实现路口通行效率的提升。
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图5-4-3  协作式交叉口信号控制
6.2.5.2.4　 系统基本原理
RSU提前引导EV换道行驶：
· EV向RSU发送行驶信息(包括车辆位置、速度、加速度、行驶意图信息，行驶意图信息中包括交叉路口出口的目标道路)。
· RSU根据收到的EV行驶信息判断车辆是否行驶在意图车道，若车辆处于非意图车道，RSU根据从路侧传感器获取的感知信息、交叉路口地图信息、其他车辆上报的行驶信息等，向EV生成调度信息（目标车道信息、引导车速信息、出口车道信息等），并发送给EV，引导EV变道到合适的车道。
· EV收到RSU的调度信息，并按照引导采取相应操作，变道或减速停止；
RSU辅助车辆通过无信号灯的交叉路口：
· 车辆EV向RSU发送行驶信息(包括车辆位置、速度、加速度、行驶意图信息，行驶意图信息中包括交叉路口出口的目标道路)。
· RSU根据收到的EV行驶信息、交叉口周围其他车辆上报的行驶信息、RSU感知信息、交叉口地图信息等，生成EV及其他所有接近路口的网联车辆的驾驶引导信息，并发送给对应车辆；
· 车辆收到RSU的引导信息，结合自身行驶状态以及道路信息、周围交通参与者信息，生成最终的驾驶行为策略或轨迹规划，安全有效地通过路口；
协作式交叉口信号控制

· 车辆EV向RSU发送行驶信息(包括车辆位置、速度、加速度、行驶意图信息，行驶意图信息中包括交叉路口出口的目标道路)。
· RSU分析路口各相位对应交通流状况，并实时调整和优化信号控制策略，包括信号周期、各相位配时方案等；
· RSU将优化策略下发路口信号控制设备，实现路口通行率的提升。
6.2.5.2.5　 通信方式
车辆EV与RSU应具备无线通信能力，可通过单播/广播方式进行信息交互；应用触发过程中，周期性发送消息。
6.2.5.2.6　 基本性能要求
· 主车车速范围：0-70Km/h；
· 通信距离>=150m；
· （应用触发过程中）数据更新频率>=10Hz；
· 系统延迟<=100ms；
· 定位精度<=1.5m。
6.2.5.2.7　 数据交互需求
协作式交叉口通行数据交互需求见表5-4-1至表5-4-4。
表 5-4-1 协作式交叉口通行场景数据交互需求（车辆行驶意图数据）
	数据
	单位
	备注

	时刻
	ms
	

	当前位置
	deg
	在MAP中的当前位置

	路径规划信息
	
	可选，SEQUENCE

	计划行驶车道
	
	可选

	计划行驶速度
	
	可选

	计划行驶速度置信度
	
	可选

	计划行驶角度
	
	可选

	预计到达时间
	
	可选

	到达时间置信度
	
	可选

	计划行驶位置
	
	可选

	计划驾驶行为
	
	可选


表 5-4-2 协作式交叉口通行场景数据交互需求（路侧路径引导数据）
	数据
	单位
	备注

	时刻
	ms
	

	位置
	
	

	被引导车辆ID
	
	

	驾驶行为建议
	
	ENUM：减速、停车…

	驾驶行为建议的有效时间
	
	可选

	相关道路
	
	可选

	相关路径
	
	可选

	路径引导信息
	
	可选，SEQUENCE

	引导道路
	
	可选，在MAP中的车道或道路位置

	引导位置
	
	可选

	引导速度
	
	可选

	引导速度置信度
	
	可选

	引导航向
	
	可选

	预计到达时间
	
	可选

	到达时间置信度
	
	可选


表 5-4-3 RSU发送信号灯信息数据交互需求
	数据
	单位
	备注

	信号灯状态信息
	ms
	参见SPAT信息


6.2.5.3　 逆向超车预警
6.3　 基于单播或广播信息交互类场景
6.3.1　 概述
6.3.2　 基本原理
6.3.3　 通信方式

6.3.4　 通用需求
6.3.5　 应用场景需求

6.3.5.1　 汽车近场支付
6.4　 基于道路状态信息共享类场景

6.4.1　 概述
6.4.2　 基本原理
6.4.3　 通信方式

6.4.4　 通用需求
6.4.5　 应用场景需求

6.4.5.1　 道路危险状况提醒
6.4.5.2　 车内标牌
6.4.5.3　 前方拥堵提醒
6.5　 基于道路环境感知信息共享类场景

6.5.1　 概述
6.5.2　 基本原理
6.5.3　 通信方式

6.5.4　 通用需求
6.5.5　 应用场景需求

6.5.5.1　 弱势交通参与者
6.5.5.2　 交叉路口安全通行引导
6.5.5.3　 匝道汇入/汇出辅助
6.5.5.4　 环岛驾驶辅助
6.6　 基于道路设施信息共享类场景
6.6.1　 概述
6.6.2　 基本原理
6.6.3　 通信方式

6.6.4　 通用需求
6.6.5　 应用场景需求

6.6.5.1　 闯红灯预警
6.6.5.2　 绿波车速引导
6.6.5.3　 潮汐/动态车道行驶
6.7　 其他待分类
6.7.1.1　 空余车位引导

6.7.1.2　 编队行驶
�转向车道的引导&排队长度较短的车道引导


�Q：需要明确地提出RSU引导的规则。





--策略生成规则取决于具体实现，或者在其他单独的场景标准中进行白盒定义


�Q：是否考虑路口全部是EV的场景，能够对实现有所简化





只要对所有车辆参与者有实时精准的感知。则也可以实现该场景
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