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前 言

本文件按照GB/T 1.1—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。

T/ITS 0136《基于ETC专用短程通信的车路协同》拟由三个部分构成。

——第1部分：应用集及应用数据交互需求；

——第2部分：应用层数据交互格式；

——第3部分：技术要求。

本文件为T/ITS 0136的第1部分。
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基于 ETC 专用短程通信的车路协同
第 1 部分：应用集及应用数据交互需求

1 范围

本文件规定了基于专用短程通信（5.8GHz DSRC（ETC））的车路协同系统总体架构、应用集、应用

定义及基本要求等内容。

本文件适用于基于5.8GHz DSRC系统的应用场景开发、验证及商用，适用于公路及城市道路。

2 规范性引用文件

下列文件中的内容通过文中的规范性引用而构成本文件必不可少的条款。其中，注日期的引用文件，

仅该日期对应的版本适用于本文件；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。

GB 5768.2—2009 道路交通标志和标线 第2部分：道路交通标志

GB/T 20851（所有部分） 电子收费 专用短程通信

GB/T 27957—2011 冰雹等级

GB/T 27967—2011 公路交通气象预报格式

GB/T 29100—2012 道路交通信息服务 交通事件分类与编码

GB/T 31024.1—2014 合作式智能运输系统 专用短程通信 第1部分：总体技术要求

T/ITS 0058—2017 合作式智能运输系统 车用通信系统 应用层及应用数据交互标准

3 术语和定义、缩略语

GB/T 31024.1—2014、T/ITS 0058—2017界定的以及下列术语和定义适用于本文件。

术语和定义

3.1.1

主车 host vehicle

装有车载单元且运行应用程序的目标车辆。

[来源：T/ITS 0058—2017，3.1.3]

3.1.2

车载单元 on-board unit

安装在车辆上的可实现ETC2.0（3.1.7）通讯，支持ETC2.0（3.1.7）应用的硬件单元。

[来源：GB/T 31024.1—2014，2.3，有修改]

3.1.3

路侧单元 road side unit

安装在路侧的可实现ETC2.0（3.1.7）通讯，支持ETC2.0（3.1.7）应用的硬件单元。

[来源：GB/T 31024.1—2014，2.4，有修改]

3.1.4

广播 broadcast

路侧单元（3.1.3）以广播地址发出信息，通讯范围内的所有车载单元（3.1.2）都能接收到此类信

息。

3.1.5

专用短程通信 dedicated short range communication



2

专门用于道路环境的车辆与车辆、车辆与基础设施、基础设施与基础设施间，通信距离有限的无线

通信方式，是智能运输系统领域中的基础通信方式之一。

[来源：GB/T 31024.1—2014，2.2]

3.1.6

车路协同 vehicle-infrastructure cooperative system

基于无线通信、传感探测等技术进行车路信息获取，通过车车、车路信息交互和共享，实现车辆与

基础设施之间智能协同与配合，以及车辆与其它交通要素之间的通信，从而形成的安全、高效、环保和

信息服务类的道路交通系统。

3.1.7

基于 ETC 专用短程通信的车路协同 vehicle-infrastructure cooperative system based on

electronic toll collection dedicated short range communication

ETC2.0

基于ETC专用短程通信（5.8GHz DSRC）的车路协同，即基于ETC实现的车辆与基础设施之间，及车

辆与其它交通要素之间的通信，可实现交通安全、效率、信息服务类的应用场景。

3.1.8

系统延迟 system delay

用于规范各应用场景中的基本性能要求，从路侧单元（3.1.3）发送通信数据，到车端接收数据并

通过网络层进行信息处理后传递给应用层的时间。

[来源：T/ITS 0058—2017，3.1.2，有修改]

缩略语

以下缩略语适用于本文件：

DE：数据元素（Data Element）

DF：数据帧（Data Frame）

DSRC：专用短程通信（Dedicated Short Range Communication）

ETC：电子收费（Electronic Toll Collection）

ETC2.0：基于ETC专用短程通信的车路协同（Vehicle-Infrastructure Cooperative System Based

on Electronic Toll Collection Dedicated Short Range Communication）

HMI：人机交互界面（Human Machine Interface）

HV：主车（Host Vehicle）

I2V：路侧设施与车载单元通讯（Infrastructure to Vehicle）

MEC：多接入边缘计算（Multi-Access Edge Computing）

OBU：车载单元（On-Board Unit）

OBE-SAM：车载设备安全访问模块（On-board Equipment Security Access Module）

P：周边行人（Pedestrian）

RSU：路侧单元（Road Side Unit）

4 ETC2.0 系统总体架构

系统总体架构

ETC2.0具备收费、实时预警或服务消息的推送等功能，系统架构中除了RSU和OBU（支持ETC2.0）之

外，还可能包括路侧感知、MEC等子系统。ETC2.0系统总体架构见图1：
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图 1 ETC2.0 系统总体架构

ETC2.0系统各子系统介绍如下：

a) 路侧感知子系统：监测交通流状况及异常交通事件，如车辆逆行、行人闯入机动车道、违法

停车、交通拥堵、交通事故、危险气象状况（横风、团雾、暴雨）、道路施工等，可使用多

种感知设备如摄像头、激光雷达、毫米波雷达等；

b) MEC：边缘计算大脑，处理路侧感知收集的数据，形成实时决策；并将部分信息上传云平台，

供云平台决策；也可接收云平台下发的数据进行综合逻辑判断；

c) RSU：支持 ETC2.0 应用场景的路侧单元（ETC 天线）；

d) OBU：支持 ETC2.0 应用场景的车载单元（智能 OBU）；

e) 云平台：大数据汇集中心，可实现交通数据汇集及分析。支持设备状态管理、交通事件管理、

大数据分析、交通调度信息发布等。

通信方式

MEC通过网络，从路侧感知子系统获取到感知信息，或从云平台获取相关信息；MEC处理信息后下发

相关指令给RSU；RSU依据指令，将车路协同信息通过ETC(5.8GHz DSRC)无线接口播报给OBU。

5.8GHz DSRC的通信规范应符合GB/T 20851.1~GB/T 20851.4的规定。本文件所对应的车路协同支持

专有链路和广播类两种通信方式。当采用专有链路通信方式时，OBU需先完成对RSU的合法性认证，认证

通过后RSU与指定OBU进行点对点信息播报；当采用广播模式时，通信范围内的OBU都能接收到RSU的播报

信息。

ETC专用短程通信特点是能实现断面覆盖，由于交通流具有方向性，只要保证车辆以一定速度经过

RSU所在断面时，能接收到RSU发送的消息即可实现信息传递。

5 基于 ETC 专用短程通信的车路协同应用

应用集

本文件选取涵盖安全、效率、信息服务三个类别，十一个车路协同典型应用，应用集见表1。

表 1 应用集

序号 类别 交互方式 应用名称

1

安全类

I2V 弱势交通参与者碰撞预警

2 I2V 恶劣交通环境感知预警

3 I2V 前方事故预警

4 I2V 匝道分合流预警

5
效率类

I2V 前方拥堵提醒

6 I2V 特殊车辆提醒及优先通行
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表 1 应用集（续）

序号 类别 交互方式 应用名称

7
效率类

I2V 红绿灯信息播报

8 I2V 车辆调度与管理

9

信息服务类

I2V 车内标牌

10 I2V 收费路段提醒

11 I2V 智慧场站指引

应用定义及基本要求

5.2.1 总则

本节从应用定义、场景描述、基本工作原理、通信方式、基本性能要求、数据交互需求六个方面对

该文件定义的车路协同应用分别进行描述。

5.2.2 弱势交通参与者碰撞预警

5.2.2.1 应用定义

弱势交通参与者碰撞预警是指，车辆在行驶中，与P（含义拓展为广义上的弱势交通参与者，包括

行人、自行车、电动自行车、摩托车等）存在碰撞危险时，该应用将对车辆驾驶员进行预警。本应用适

用于高速公路及城市道路的碰撞危险预警。

5.2.2.2 场景描述

弱势交通参与者碰撞预警场景见图2，主要场景描述如下：

车辆在行进时，路侧感知子系统监测到P从侧前方出现，车辆驾驶员的视线可能被出现在路边的其

他车辆或遮挡物遮挡；车辆接近P时，RSU将路侧感知子系统监测到的P信息发送给OBU，对驾驶员进行预

警，提醒驾驶员与前方P存在碰撞危险；车辆驾驶员收到预警后，采取减速或变道等措施，避免与P发生

碰撞。
注1：车辆需装配OBU，能够接收及播报由RSU发送的消息提醒，P是否具备短程无线通信能力不影响应用场景的有效

性。

注2：该场景主要适用于一些经常发生弱势交通参与者碰撞事故的重点路段，如高速公路上常发生行人违规穿越的

区域等。路侧感知子系统与RSU可以分开布设，例如，路侧感知子系统布设在事故多发点，RSU布设在事故多

发点之前一定距离处，以提前通知车辆进行避让。

图 2 弱势交通参与者碰撞预警

5.2.2.3 基本工作原理

弱势交通参与者碰撞预警基本工作原理如下：

a) 路侧感知子系统识别 P，通过 MEC 分析并筛选出与车辆行驶方向上可能发生冲突的 P；
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b) MEC 将路侧感知子系统监测到的 P经纬度坐标信息转化为 RSU 与 P 的距离（车辆行驶方向直线

距离）；

c) 若存在多个威胁 P（或行人组），则筛选出最紧急的威胁 P（或行人组）；

d) RSU 将 P 位置信息进行播报，对车辆驾驶员进行相应的碰撞预警。

5.2.2.4 通信方式

OBU和RSU需要具备短程无线通信能力，利用路侧感知子系统对P信息进行感知，通过RSU将P信息播

报给车辆。本场景可选择专有链路与广播模式两种通信方式。

5.2.2.5 基本性能要求

弱势交通参与者碰撞预警基本性能要求如下(主车速度≤130 km/h)：

——通信距离：沿道路方向纵向＞20 m（能有效实现断面覆盖）；

——系统延迟＜100 ms。

5.2.2.6 数据交互需求

弱势交通参与者碰撞预警数据交互需求见表2。

表 2 弱势交通参与者碰撞预警数据交互需求

类别 字段内容 单位 说明

事件

信息

RSU ID — —

事件 ID — RSU（MEC）生成

应用场景 — 弱势交通参与者碰撞预警

方向角 —

指正北方向与从观测点位置到目标物位置坐标连线方向顺

时针夹角。用于事件对应行驶路径方向判断，正北为 0°，

顺时针增加到 360°，其中在传输过程中，将值扩大了 100

倍，即对应有效值为（0,36000)，超出此范围内的值表示任

意方向或者为无效

优先级 — 紧急的/一般的/优先级低的

是否强制执行 — 必须执行/可选择执行/建议执行

事件类型 — 弱势交通参与者：行人、自行车、电动自行车、摩托车等

事件发生位置（所属车道） — 定义事件所处车道（定义事件起始位置属于左起第几条车道）

事件发生位置（占用车道数） — 定义事件占用车道数量

事件发生位置（距离） m 定义事件与播报 RSU 距离

事件发生位置（事件影响范围） m 定义事件半径

事件发生位置（经纬度高程）（可选） — —

建议措施 — 停车、慢行、让行等

其他描述（可选） — —

5.2.3 恶劣交通环境感知预警

5.2.3.1 应用定义

恶劣交通环境感知预警是指，车辆行驶过程中遇到恶劣交通环境（恶劣气象环境、危险路段等），

存在发生事故风险时，系统启动相应的安全预警及诱导功能，保障行驶车辆在恶劣交通环境情况下的安



6

全顺利通行。本应用适用于公路及城市道路等容易发生危险状况的路段或者临时性存在道路危险状况的

路段。

5.2.3.2 场景描述

当路侧感知子系统监测到当前路段出现恶劣交通环境后，该信息通过MEC处理后由RSU播报，提醒即

将驶入该路段车辆谨慎驾驶，以保障行驶安全。恶劣交通环境感知预警场景见图3，包括如下主要场景：

a) 行车方向较远处有恶劣交通环境情形

路侧感知子系统监测到车辆行进方向较远处有恶劣交通环境（如大雾、横风、冰雹、封路施工等），

RSU对外广播交通环境信息，包括：位置、危险描述等，提醒即将行经该区域的车辆及时采取避让措施，

如改变行驶路径避免驶入危险路段等，减轻事故风险。

b) 行车方向不远处有危险路段情形

路侧感知子系统监测到路段不远处前方有危险路段情形（如地面抛洒物、隧道积水、路面湿滑、急

转弯等）发生时，RSU对驶近该危险路况点的车辆驾驶员发出安全预警，提醒驾驶员提前采取应急措施，

如减速慢行、变道行驶等，防止安全事故发生。该类提醒多布设在事故多发处。

图 3 恶劣交通环境感知预警

5.2.3.3 基本工作原理

恶劣交通环境预警基本工作原理如下：

a) 路侧感知子系统识别恶劣交通环境信息，通过 MEC 分析并判断事件类型及影响范围；

b) MEC 进一步判断并筛选出事件发生位置附近路段信息，从该路段行驶过来的车辆在一定时间范

围内可能会受到事件影响；

c) 计算事件发生地与附近受影响路段布设的 RSU 的距离，结合路段信息判断可能的避险措施；

d) 针对受影响的路段所处不同位置，发出相应的避险提醒：如车辆离事件较远时 RSU 广播车辆

提前变换行驶路径指引信息，对相对事件较近处车辆发出减速避险等警示。

5.2.3.4 通信方式



7

OBU和RSU需要具备短程无线通信能力，利用路侧感知子系统对恶劣交通环境信息进行感知，经过MEC

运算决策后，通过RSU将警示信息播报给车辆。本场景可选择专有链路与广播模式两种通信方式。

5.2.3.5 基本性能要求

恶劣交通环境预警基本性能要求如下(主车速度≤130 km/h)：

——通信距离：沿道路方向纵向＞20 m（能有效实现断面覆盖）；

——系统延迟＜100 ms。

5.2.3.6 数据交互需求

恶劣交通环境感知预警数据交互需求见表3。

表 3 恶劣交通环境感知预警数据交互需求

类别 字段内容 单位 说明

事件

信息

RSU ID — —

事件 ID — RSU（MEC）生成

应用场景 — 恶劣交通环境感知预警

方向角 —

指正北方向与从观测点位置到目标物位置坐标连线方向顺

时针夹角。用于事件对应行驶路径方向判断，正北为 0°，

顺时针增加到 360°，其中在传输过程中，将值扩大了 100

倍，即对应有效值为（0,36000)，超出此范围内的值表示任

意方向或者为无效

优先级 — 紧急的/一般的/优先级低的

是否强制执行 — 必须执行/可选择执行/建议执行

事件类型 — 见附录 A。暴雨、大雾等

事件发生位置（所属车道） — 定义事件所处车道（定义事件起始位置属于左起第几条车道）

事件发生位置（占用车道数） — 定义事件占用车道数量

事件发生位置（距离） m 定义事件与播报 RSU 距离

事件发生位置（事件影响范围） m 定义事件半径

事件发生位置（经纬度高程）（可选） — —

建议措施 — 停车、慢行、让行等

其他描述（可选） — —

5.2.4 前方事故预警

5.2.4.1 应用定义

前方事故预警是指，当路侧感知子系统监测到车辆行驶路段前方发生交通事故信息时，对车辆驾驶

员进行预警，提醒同向车辆减速避让，防止二次事故发生。本应用适用公路及城市道路的交通事故预警。

5.2.4.2 场景描述

前方事故预警场景见图4，主要场景描述如下：

路侧感知子系统监测到车辆行进前方发生交通事故，车辆驾驶员的视线可能被出现在路边的遮挡物

遮挡或当前车速较快；当车辆接近事故地点时，RSU将路侧感知子系统监测到的事故信息播报给OBU，对

驾驶员进行预警，提醒驾驶员与前方事故存在碰撞危险；车辆驾驶员收到预警后，采取减速或变道等措

施，避免发生二次事故。
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图 4 前方事故预警

5.2.4.3 基本工作原理

前方事故预警基本工作原理如下：

a) 路侧感知子系统识别交通事故信息，通过 MEC 分析判断事件类型及影响范围；

b) MEC 分析、计算事件发生地与附近受影响路段的 RSU 位置、距离等信息，结合事件信息判断可

能的避让措施；

c) RSU 播报该事故信息及建议措施，提醒驾驶员减速行驶或变道避让。

5.2.4.4 通信方式

OBU和RSU需要具备短程无线通信能力，利用路侧感知子系统感知前方事故信息，经MEC运算决策后，

由RSU将预警信息播报给车辆。本场景可选择专有链路与广播模式两种通信方式。

5.2.4.5 基本性能要求

前方事故预警基本性能要求如下(主车速度≤130 km/h)：

——通信距离：沿道路方向纵向＞20 m（能有效实现断面覆盖）；

——系统延迟＜100 ms。

5.2.4.6 数据交互需求

前方事故预警数据交互需求见表4。
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表 4 前方事故预警数据交互需求

类别 字段内容 单位 说明

事件

信息

RSU ID — —

事件 ID — RSU（MEC）生成

应用场景 — 前方事故预警

方向角 —

指正北方向与从观测点位置到目标物位置坐标连线方向顺

时针夹角。用于事件对应行驶路径方向判断，正北为 0°，

顺时针增加到 360°，其中在传输过程中，将值扩大了 100

倍，即对应有效值为（0,36000)，超出此范围内的值表示任

意方向或者为无效

优先级 — 紧急的/一般的/优先级低的

是否强制执行 — 必须执行/可选择执行/建议执行

事件类型 — 见附录 A

事件发生位置（所属车道） — 定义事件所处车道（定义事件起始位置属于左起第几条车道）

事件发生位置（占用车道数） — 定义事件占用车道数量

事件发生位置（距离） m 定义事件与播报 RSU 距离

事件发生位置（事件影响范围） m 定义事件半径

事件发生位置（经纬度高程）（可选） — —

建议措施 — 停车、慢行、让行等

其他描述（可选） — —

5.2.5 匝道分合流预警

5.2.5.1 应用定义

匝道分合流预警是指，当车辆即将从匝道汇入主路或从主路驶入匝道时，给予车辆相应的安全预警，

减少匝道分合流区域事故的发生。本应用适用于公路及城市道路匝道分合流预警。

5.2.5.2 场景描述

当路侧感知子系统监测到匝道处有主路车辆驶出或匝道车辆汇入时，RSU对驶近匝道口的车辆播报

分合流信息，提醒车辆驾驶员注意避让。匝道分合流预警场景见图5，包括如下两个主要场景：

a) 匝道汇入主路

当路侧感知子系统监测到匝道合流区主道有车经过时，RSU通知匝道车辆减速慢行；如果监测到匝

道上有车辆通行时，RSU对经过合流区主道最右侧车道的车辆进行预警。

b) 主道驶入匝道

当主道车辆准备变道驶入匝道时，如果匝道发生拥堵，RSU则通知主道车辆进行减速慢行。
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图 5 匝道分合流预警

5.2.5.3 基本工作原理

通过路侧感知子系统对匝道分合流区域进行监测，当发现有碰撞风险时，对过往车辆进行预警。

5.2.5.4 基本性能要求

匝道分合流预警基本性能要求如下(主车速度≤130 km/h)：

—— 通信距离：沿道路方向纵向＞20 m（能有效实现断面覆盖）；

——系统延迟＜100 ms。

5.2.5.5 通信方式

OBU和RSU需具备短程无线通信能力，RSU将匝道分合流预警信息播报给分合流区车辆。本应用场景

可选择专有链路与广播模式两种通信方式。

5.2.5.6 数据交互需求

匝道分合流预警数据交互需求见表5。

表 5 匝道分合流预警数据交互需求

类别 字段内容 单位 说明

事件

信息

RSU ID — —

事件 ID — RSU（MEC）生成

应用场景 — 匝道分合流预警

方向角 —

指正北方向与从观测点位置到目标物位置坐标连线方向顺

时针夹角。用于事件对应行驶路径方向判断，正北为 0°，

顺时针增加到 360°，其中在传输过程中，将值扩大了 100

倍，即对应有效值为（0,36000)，超出此范围内的值表示任

意方向或者为无效

优先级 — 紧急的/一般的/优先级低的

是否强制执行 — 必须执行/可选择执行/建议执行

事件类型 —
事件 1：主道有车通行，

事件 2：匝道有车通行，

事件描述的取值在消息集格式中予以定义

事件发生位置（所属车道） — 定义事件所处车道（定义事件起始位置属于左起第几条车道）

事件发生位置（占用车道数） — —

事件发生位置（距离） m 定义事件与播报 RSU 距离

事件发生位置（事件影响范围） m —
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表 5 匝道分合流预警数据交互需求（续）

类别 字段内容 单位 说明

事件

信息

事件发生位置（经纬度高程）（可选） — —

建议措施 — 减速慢行等

其他描述（可选） — —

5.2.6 前方拥堵提醒

5.2.6.1 应用定义

前方拥堵提醒是指，当车辆行驶方向前方发生交通拥堵状况时，该应用将拥堵信息（如拥堵位置）

提前播报给车辆驾驶员，车辆驾驶员根据信息提示并结合自身情况选择继续沿当前道路行驶或在到达拥

堵路段前改变行驶路线，减轻交通压力，提高通行效率。本应用适用于公路及城市道路拥堵路段的预警。

5.2.6.2 场景描述

路侧感知子系统监测到车辆行驶前方发生交通拥堵，将该拥堵信息通过MEC上传云平台；云平台收

到拥堵信息后，判断其拥堵情况，并将该信息下发到拥堵路段附近的RSU，该RSU对外播报，提醒驾驶员

前方拥堵；车辆驾驶员可结合自身情况选择继续沿当前道路行驶或改变行驶路线。前方拥堵提醒场景见

图6。

图 6 前方拥堵提醒

5.2.6.3 基本工作原理

前方拥堵提醒基本工作原理如下：

a) 路侧感知子系统监测到当前路段车辆缓行或拥堵后，将拥堵信息上传至云平台；

b) 云平台分析当前拥堵情况，筛选出即将汇入该拥堵路段的车道及 RSU；

c) 云平台向筛选出的路段 RSU 下发前方路段拥堵信息，RSU 收到信息后对驶入天线覆盖范围内的

车辆播报该拥堵信息；

d) 车辆驾驶员收到信息后，结合自身情况判断是否按当前路段继续行驶或改变行驶路径；

e) 该信息需要在离拥堵路段较远处进行播报，给车辆驾驶员预留足够时间换道行驶，避免造成

拥堵加剧。
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5.2.6.4 基本性能要求

前方拥堵提醒基本性能要求如下(主车速度≤130 km/h)：

——通信距离：沿道路方向纵向＞20 m（能有效实现断面覆盖）；

——系统延迟＜100 ms。

5.2.6.5 通信方式

OBU和RSU需具备短程无线通信能力，RSU将拥堵信息播报给车辆。本应用场景可选择专有链路与广

播模式两种通信方式。

5.2.6.6 数据交互需求

前方拥堵提醒数据交互需求见表6。

表 6 前方拥堵提醒数据交互需求

类别 字段内容 单位 说明

事件

信息

RSU ID — —

事件 ID — RSU（MEC）生成

应用场景 — 前方拥堵提醒

方向角 —

指正北方向与从观测点位置到目标物位置坐标连线方向顺

时针夹角。用于事件对应行驶路径方向判断，正北为 0°，

顺时针增加到 360°，其中在传输过程中，将值扩大了 100

倍，即对应有效值为（0,36000)，超出此范围内的值表示任

意方向或者为无效

优先级 — 紧急的/一般的/优先级低的

是否强制执行 — 必须执行/可选择执行/建议执行

事件类型 — 拥堵程度：畅通/基本畅通/中度拥堵/严重拥堵

事件发生位置（所属车道） — 定义事件所处车道（定义事件起始位置属于左起第几条车道）

事件发生位置（占用车道数） — 定义事件占用车道数量

事件发生位置（距离） m 定义事件与播报 RSU 距离

事件发生位置（事件影响范围） m 定义事件影响半径

事件发生位置（经纬度高程）（可选） — —

建议措施 — 绕行等

其他描述（可选） — 如地名播报等

5.2.7 特殊车辆提醒及优先通行

5.2.7.1 应用定义

特殊车辆提醒及优先通行是指，当RSU识别工作状态下的特殊车辆（如救护车、警车、消防车等）

时，调整交通信号灯相位信息，并对附近行驶的普通车辆进行播报提醒，实现特殊车辆优先通行。本应

用适用于城市道路特殊车辆提醒及优先通行场景。

5.2.7.2 场景描述

RSU识别到工作状态下的特殊车辆，通过路侧感知子系统监测、定位该特殊车辆，分析其所处车道、

距离等信息，并将该信息通过RSU播报给附近车辆，提醒周围车辆让行；同时，结合当前交叉口（道路）
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的红绿灯相位信息，调整红灯状态或延长绿灯时间，使特殊车辆快速通过。特殊车辆提醒及优先通行场

景见图7。

图 7 特殊车辆提醒及优先通行

5.2.7.3 基本工作原理

特殊车辆提醒及优先通行基本工作原理如下：

a) 特殊车辆驾驶员通过 OBU 设置将车辆调整为工作状态；

b) 当特殊车辆驶入 RSU 覆盖范围内时，RSU 通过读取 OBU 内容识别车辆类型及当前工作状态；

c) 路侧感知子系统定位特殊车辆所处位置（与 RSU 车道方向距离、所处车道等）；

d) MEC 分析、处理收到的特殊车辆位置信息后将该信息通过本 RSU 或附近其它 RSU 对外播报；

e) 普通车辆驾驶员收到 RSU 播报的特殊车辆位置信息后，根据当前自身所处车道进行变道，给

特殊车辆让出行驶车道；

f) MEC 将特殊车辆信息发送信号控制器，信号灯控制器结合 MEC 发送的特殊车辆信息，调整当前

红绿灯相位状态，让特殊车辆快速通行。

5.2.7.4 基本性能要求

特殊车辆提醒及优先通行基本性能要求如下(主车速度≤70 km/h)：

——通信距离：沿道路方向纵向＞20 m（能有效实现断面覆盖）；

——系统延迟＜100 ms。

5.2.7.5 通信方式

OBU和RSU需具备短程无线通信能力，RSU将特殊车辆信息播报给车辆。本场景安全性要求较高，建

议选择专有链路通信方式。

5.2.7.6 数据交互需求

路端特殊车辆场景交互需求见表7，车端特殊车辆场景交互需求见表8。

表 7 特殊车辆场景交互需求（路端）
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类别 字段内容 单位 说明

事件

信息

RSU ID — —

事件 ID — RSU（MEC）生成

应用场景 — 特殊车辆提醒及优先通行

方向角 —

指正北方向与从观测点位置到目标物位置坐标连线方向顺

时针夹角。用于事件对应行驶路径方向判断，正北为 0°，

顺时针增加到 360°，其中在传输过程中，将值扩大了 100

倍，即对应有效值为（0,36000)，超出此范围内的值表示任

意方向或者为无效

优先级 — 紧急的

是否强制执行 — 必须执行

特殊车辆类型 — 特殊车辆：救护车、警车、消防车等

事件发生位置（所属车道） — 特殊车辆所在车道

事件发生位置（占用车道数） — —

事件发生位置（距离） m

特殊车辆与播报 RSU 相对距离。

整型，范围：[-32768，32767]，负数标识事件位置在 RSU 定

向的反方向上，如提示后方有紧急车辆，注意避让

事件发生位置（事件影响范围） m —

事件发生位置（经纬度高程）（可选） — —

建议措施 — 停车、让行等

其他描述（可选） — —

表 8 特殊车辆场景交互需求（车端）

类别 字段内容 单位 说明

车辆

信息

车辆类型信息 —
编码方式符合GB/T 20851.4—2019应用车辆信息文件内容的

规定

车辆工作状态 — 定义车辆是否处于工作状态，可以由车辆驾驶员设置

5.2.8 红绿灯信息播报

5.2.8.1 应用定义

红绿灯信息播报是指，车辆经过有信号控制的交叉口（车道），RSU向车辆发送当前红绿灯相位信

息，防止车辆因视线遮挡导致误闯红灯。本应用适用于公路及城市道路的交叉路口、环道出入口和可控

车道、高速路入口和隧道等有信号控制的车道。

5.2.8.2 场景描述

当车辆即将通过有红绿灯的交叉路口（车道）时，RSU将当前路口红绿灯信息（如灯色信息、剩余

时间等）播报给车辆驾驶员，车辆驾驶员结合收到的信息自行判断安全通过或减速停车，避免被前方大

车遮挡视线或恶劣天气影响视线，或由于其他原因导致误闯红灯的情形。该场景也可以应用于自动驾驶

车辆，帮助车辆获取信号灯配时信息。红绿灯信息播报场景见图8。
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图 8 红绿灯信息播报

此场景要求RSU布设于每个接近红绿灯方向道路的路侧，即能对每个接近红绿灯方向的车辆进行红

绿灯信息播报。

5.2.8.3 基本工作原理

红绿灯信息播报基本工作原理如下：

a) MEC 获取车辆行驶方向红绿灯灯色信息及当前状态剩余时间，并将该信息同步给 RSU；

b) 当车辆驶入布设在交叉口（车道）RSU 覆盖范围内时，RSU 将当前红绿灯信息播报给车辆；

c) OBU 收到信息后，将该信息通过 HMI 显示并语音播报当前红绿灯状态及剩余时间；

d) 车辆驾驶员结合收到的红绿灯信息及当前距离红绿灯位置等自行判断，安全通过或减速停车。

5.2.8.4 基本性能要求

红绿灯信息播报基本性能要求如下(主车速度≤70 km/h)：

——通信距离：沿道路方向纵向＞20 m（能有效实现断面覆盖）；

——数据更新频率≥2 Hz；

——系统延迟＜100 ms。

5.2.8.5 通信方式

具备短程无线通信设备的RSU，将有关交叉口（车道）信息播报给具有短程无线通信能力的车辆。

本场景安全性要求较高，建议选择专有链路通信方式。

5.2.8.6 数据交互需求

红绿灯信息播报交互需求见表9。

表 9 红绿灯信息播报交互需求

类别 字段内容 单位 说明

信号灯

信息

RSU ID — —

信号灯消息 ID — RSU（MEC）生成

方向角 —

指正北方向与从观测点位置到目标物位置坐标连线方向顺

时针夹角。用于事件对应行驶路径方向判断，正北为 0°，

顺时针增加到 360°，其中在传输过程中，将值扩大了 100

倍，即对应有效值为（0,36000)，超出此范围内的值表示任

意方向或者为无效
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表 9 红绿灯信息播报交互需求（续）

类别 字段内容 单位 说明

信号灯

信息

灯组类型 —
行人/机动车满屏、左转、直行、右转、掉头/潮汐车道等（参

见标准定义）

灯色状态 — 灭灯/绿灯/黄灯/红灯

剩余时间 s —

事件发生位置（经纬度高程）（可选） — —

5.2.9 车辆调度与管理

5.2.9.1 应用定义

车辆调度与管理是指，RSU识别被调度车辆并与其分别进行通信，实现按车型、车牌号等信息进行

灵活交通调度或交通管制信息定向下发等应用。本应用适用于任何交通道路场景。

5.2.9.2 场景描述

RSU通过读取OBU信息识别到特定车辆（如某一号牌类型车辆、紧急车辆、“两客一危”车辆等）通

过特定路段时，RSU向特殊车辆播报由云平台下发的路线指引等交通调度指令，指引车辆改变/继续当前

行驶路线，以最佳的行驶方案到达目的地。车辆调度与管理场景见图9。

图 9 车辆调度与管理

5.2.9.3 基本工作原理

车辆调度与管理基本工作原理：

a) RSU 读取 OBU 中车辆类型、当前工作状态等车辆信息；

b) 路侧感知子系统定位当前特殊车辆所处位置信息（与 RSU 车道方向距离、处于哪条车道等），

并上报该信息至云平台；

c) 云平台结合当前特殊车辆所处道路信息（如拥堵情况、高架桥、限行情况等）情况，下发行

驶指引路径；

d) RSU 向特殊车辆播报路径指引信息，特殊车辆收到信息后根据自身情况选择执行/不执行该引

导信息。

5.2.9.4 基本性能要求

车辆调度与管理基本性能要求如下(主车速度≤130 km/h)：



17

——通信距离：沿道路方向纵向＞20 m（能有效实现断面覆盖）；

——系统延迟＜100 ms。

5.2.9.5 通信方式

OBU和RSU需具备短程无线通信能力，RSU将云平台下发的车辆调度信息播报给车辆。本应用场景可

选择专有链路与广播模式两种通信方式。

5.2.9.6 数据交互需求

路端车辆调度与管理数据交互需求见表10，车端车辆调度与管理数据交互需求见表11。

表 10 车辆调度与管理数据交互需求（路端）

类别 字段内容 单位 说明

事件

信息

RSU ID — —

事件 ID — RSU（MEC）生成

应用场景 — 车辆调度与管理

方向角 —

指正北方向与从观测点位置到目标物位置坐标连线方向顺

时针夹角。用于事件对应行驶路径方向判断，正北为 0°，

顺时针增加到 360°，其中在传输过程中，将值扩大了 100

倍，即对应有效值为（0,36000)，超出此范围内的值表示任

意方向或者为无效

优先级 — —

是否强制执行 — —

事件类型 — 交通管制类型

事件发生位置（所属车道） — 定义事件所处车道（定义事件起始位置属于左起第几条车道）

事件发生位置（占用车道数） — 定义事件占用车道数量

事件发生位置（距离） m 定义事件与播报 RSU 距离

事件发生位置（事件影响范围） m 定义事件影响半径

事件发生位置（经纬度高程）（可选） — —

建议措施 — 绕行等

其他描述（可选） — 具体调度管理信息，如限行尾号、时段，绕行指引等

表 11 车辆调度与管理数据交互需求（车端）

类别 字段内容 单位 说明

车辆

信息

车辆牌照信息 —
编码方式符合GB/T 20851.4—2019应用车辆信息文件内容的

规定

车辆类型信息 —
编码方式符合GB/T 20851.4—2019应用车辆信息文件内容的

规定

车辆工作状态 — 定义车辆是否处于工作状态，可以由车辆驾驶员设置

5.2.10 车内标牌

5.2.10.1 应用定义
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车内标牌是指，当装载OBU的车辆经过特定路段时，会收到由RSU播报的交通标牌信息，给予驾驶员

相应的交通标牌提示，保证车辆安全行驶。本应用适用于任何交通道路场景。

5.2.10.2 场景描述

当车辆通过RSU覆盖区域时，RSU将当前路段交通标牌信息（如限速标牌、前方急弯等静态信息）播

报给通过该区域行驶的车辆，提醒车辆按照当前路段行驶要求安全行驶。车内标牌场景见图10。

图 10 车内标牌

5.2.10.3 基本工作原理

车内标牌基本工作原理如下：

a) 云平台向靠近特定路段的 RSU 下发当前路段标牌信息；

b) 当车辆驶入布设 RSU 覆盖范围内时，RSU 将标牌信息播报给车辆；

c) 车辆驾驶员收到信息后结合自身驾驶情况调整当前驾驶状态。

5.2.10.4 基本性能要求

车内标牌性能要求如下(主车速度≤130 km/h)：

——通信距离：沿道路方向纵向＞20 m（能有效实现断面覆盖）；

——系统延迟＜100 ms。

5.2.10.5 通信方式

OBU和RSU需要具备短程无线通信能力，云平台将相关重要交通标志信息发给RSU，或者本地存储在

RSU，由RSU将该信息播报给车辆。本应用场景可选择专有链路与广播模式两种通信方式。

5.2.10.6 数据交互需求

车内标牌数据交互需求见表12。

表 12 车内标牌数据交互需求

类别 字段内容 单位 说明

事件

信息

RSU ID — —

事件 ID — RSU（MEC）生成

应用场景 — 车内标牌

方向角 —

指正北方向与从观测点位置到目标物位置坐标连线方向顺

时针夹角。用于事件对应行驶路径方向判断，正北为 0°，

顺时针增加到 360°，其中在传输过程中，将值扩大了 100

倍，即对应有效值为（0,36000)，超出此范围内的值表示任

意方向或者为无效

优先级 — 紧急的/一般的/优先级低的
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表 12 车内标牌数据交互需求（续）

类别 字段内容 单位 说明

事件

信息

是否强制执行 — 必须执行/可选择执行/建议执行

事件类型 — 参照 GB 5768.2—2009 中“交通标志中文名称索引”表序号

标牌生效位置（所属车道） — 标牌生效的起始位置属于左起第几条车道

标牌生效位置（占用车道数） — 标牌生效所占用车道数量

标牌生效位置（距离） m 定义标牌与播报 RSU 距离

标牌影响范围（事件影响范围） m 定义标牌影响半径

标牌生效位置（经纬度高程）（可选） — —

建议措施 — —

其他描述（可选） — —

5.2.11 收费路段提醒

5.2.11.1 应用定义

收费路段提醒指，当车辆即将驶入收费路段（如拥堵收费，或带有罚款性质的禁行路段）时，该应

用给车辆播报收费信息提醒。通过对特定路段的使用者收费来引导和调节交通需求，缓解交通拥堵，同

时提高道路利用率和效益。本应用适用于所有路段。

5.2.11.2 场景描述

车辆行驶前方有收费路段，RSU提前向即将驶入该收费路段的车辆播报收费提醒信息，如收费时段、

费率等，车辆驾驶员收到提醒信息后结合出行成本等其他因素判断是否继续当前道路行驶或绕道行驶。

收费路段提醒场景见图11。

图 11 收费路段提醒

5.2.11.3 基本工作原理

收费路段提醒基本工作原理如下：

a) 云平台向收费路段特定的 RSU 下发当前时段、路段、不同车型的收费标准信息；
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b) 当车辆驶入 RSU 覆盖范围内时，RSU 通过读取 OBU 内容识别车辆类型，并播报该类车辆的收费

标准信息（语音播报或 HMI 显示）；

c) 该信息要求在车辆距离收费路段较远处就发送给车辆，使车辆驾驶员预留足够时间判断是否

继续当前道路行驶或绕道行驶。

5.2.11.4 基本性能要求

收费路段提醒基本性能要求如下(主车速度≤130 km/h)：

——通信距离：沿道路方向纵向＞20 m（能有效实现断面覆盖）；

——系统延迟＜100 ms。

5.2.11.5 通信方式

OBU和RSU需具备短程无线通信能力，RSU读取车辆类型（可选），同时将云平台下发的费率信息，

及前方有收费路段信息发送给车辆。本场景安全性要求较高，建议选择专有链路通信方式。

5.2.11.6 数据交互需求

路端收费路段提醒数据交互需求见表13，车端收费路段提醒数据交互需求见表14。

表 13 收费路段提醒数据交互需求（路端）

类别 字段内容 单位 说明

事件

信息

RSU ID — —

事件 ID — RSU（MEC）生成

应用场景 — 收费路段提醒

方向角 —

指正北方向与从观测点位置到目标物位置坐标连线方向顺

时针夹角。用于事件对应行驶路径方向判断，正北为 0°，

顺时针增加到 360°，其中在传输过程中，将值扩大了 100

倍，即对应有效值为（0,36000)，超出此范围内的值表示任

意方向或者为无效

事件类型 — 收费类型（如拥堵收费等）

事件发生位置（所属车道） — 收费车道（如有区分快慢车道的话）

事件发生位置（占用车道数） — —

事件发生位置（距离） m 定义事件与播报 RSU 距离

事件发生位置（事件影响范围） m —

事件发生位置（经纬度高程）（可选） — —

其他描述（可选） —
收费路段信息说明：包括收费路段长度、时段限制、（不同车

型的）收费费率等（由后台发布，或存于本地）

表 14 收费路段提醒数据交互需求（车端）

类别 字段内容 单位 说明

车辆

信息
车辆类型信息 —

编码方式符合GB/T 20851.4—2019中应用车辆信息文件内

容的规定

5.2.12 智慧场站指引

5.2.12.1 应用定义
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智慧场站指引是指，为车辆提供停车位、加油站、充电站等资源的实时信息，结合其它模块进行预

约与调度，实现车辆、车牌、资源的一体化匹配，智能引导车辆驶入该资源位，并在服务完成后通过OBU

自动扣费，实现服务区的智能化升级。

5.2.12.2 场景描述

智慧场站指引场景见图12，资源位置描述方式说明：

——对于停车场等车位较多的场站：播报当前停车场剩余空位数量；

——对于加油站、充电站等站点较少的场站：播报当前空位编号，指引车辆快速驶入服务位。

图 12 智慧场站指引

5.2.12.3 基本工作原理

智慧场站指引基本工作原理：

a) 智慧场站后台将场站内的资源信息实时下发给 RSU，包括停车场、加油站、充电站的剩余空位

数量、位置等；

b) RSU 对外播报该场站信息，车辆驾驶员根据指引行驶到相应位置。

5.2.12.4 基本性能要求

智慧场站指引基本性能要求如下(主车速度≤130 km/h)：

——通信距离：沿道路方向纵向＞20 m（能有效实现断面覆盖）；

——系统延迟＜100 ms。

5.2.12.5 通信方式

OBU和RSU需具备短程无线通信能力，RSU将场站资源信息发送给车辆。本应用场景可选择专有链路

与广播模式两种通信方式。

5.2.12.6 数据交互需求

智慧场站指引数据交互需求见表15。
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表 15 智慧场站指引数据交互需求

类别 字段内容 单位 说明

事件

信息

RSU ID — —

事件 ID — RSU（MEC）生成

应用场景 — 智慧场站指引

事件

信息

方向角 —

指正北方向与从观测点位置到目标物位置坐标连线方向顺

时针夹角。用于事件对应行驶路径方向判断，正北为 0°，

顺时针增加到 360°，其中在传输过程中，将值扩大了 100

倍，即对应有效值为（0,36000)，超出此范围内的值表示任

意方向或者为无效

优先级 — —

是否强制执行 — —

事件类型 — 场站类型：停车场、加油站、充电站等

事件发生位置（所属车道） — —

事件发生位置（占用车道数） — —

事件发生位置（距离） m 定义事件与播报 RSU 距离

事件发生位置（事件影响范围） m —

事件发生位置（经纬度高程）（可选） — —

建议措施 — —

其他描述（可选） —
场站信息：如智慧场站名称等

资源信息：剩余空位、充电桩空位等
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附 录 A

（规范性）

交通事件索引

A.1 交通环境索引类型及取值

表A.1给出了交通环境索引类型及取值。

表 A.1 交通环境索引类型及取值

序号 交通环境名称 事件分类 交通事件参考标准

0301 雨(Rain) 恶劣天气(AdverseWeather)

GB/T 29100—2012 道路交通信息服务 交通事件

分类与编码：“暴雨”

GB/T 27967—2011 公路交通气象预报格式：附录A

降水强度

0308 雪(Snow) 恶劣天气(AdverseWeather)

GB/T 29100—2012 道路交通信息服务 交通事件

分类与编码：“暴雪”

GB/T 27967—2011 公路交通气象预报格式：附录A

降水强度

0305 雾(Fog) 恶劣天气(AdverseWeather)

GB/T 29100—2012 道路交通信息服务 交通事件

分类与编码：“大雾”

GB/T 27967—2011 公路交通气象预报格式：附录C

表C.1雾能见度等级

0311 霾(Haze) 恶劣天气(AdverseWeather)

GB/T 29100—2012 道路交通信息服务 交通事件

分类与编码：“霾”

GB/T 27967—2011 公路交通气象预报格式：附录C

表C.1雾能见度等级

0302 冰雹(Hail) 恶劣天气(AdverseWeather)

GB/T 29100—2012 道路交通信息服务 交通事件

分类与编码：“冰雹”

GB/T 27957—2011 冰雹等级

0304 风(Wind) 恶劣天气(AdverseWeather)

GB/T 29100—2012 道路交通信息服务 交通事件

分类与编码：“大风”

GB/T 27967—2011 公路交通气象预报格式：附录B

风力等级划分

0399 沙尘暴(SandStorm) 恶劣天气(AdverseWeather)

GB/T 29100—2012 道路交通信息服务 交通事件

分类与编码：“其他”

GB/T 29100—2012 公路交通气象预报格式：附录C

表C.2沙尘能见度等级

0707
道路拥堵

(TrafficJam)

异常路况

(AbnormalRoadCondition)

GB/T 29100—2012 道路交通信息服务 交通事件

分类与编码：“交通集中阻塞”

0401
抛洒物识别

(ThrowingObject)

异常路况

(AbnormalRoadCondition)

GB/T 29100—2012 道路交通信息服务 交通事件

分类与编码：“散乱物体”

0405
行人识别

(Pedestrian)

异常路况

(AbnormalRoadCondition)

GB/T 29100—2012 道路交通信息服务 交通事件

分类与编码：“人”

0406 动物识别(Animal)
异常路况

(AbnormalRoadCondition)

GB/T 29100—2012 道路交通信息服务 交通事件

分类与编码：“动物”

0408
路面湿滑

(SlipperyRoad)

异常路况

(AbnormalRoadCondition)

GB/T 29100—2012 道路交通信息服务 交通事件

分类与编码：“湿滑”
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表 A.1 交通环境索引类型及取值（续）

序号 交通环境名称 事件分类 交通事件参考标准

0409 路面结冰(IcyRoad)
异常路况

(AbnormalRoadCondition)

GB/T 29100—2012 道路交通信息服务 交通事件

分类与编码：“道路结冰”

0202 火灾监测(Fire)
异常路况

(AbnormalRoadCondition)

GB/T 29100—2012 道路交通信息服务 交通事件

分类与编码：“车辆火灾”、“路面火灾”等

0204
隧道火灾监测

（TunnelFire)

异常路况

(AbnormalRoadCondition)

GB/T 29100—2012 道路交通信息服务 交通事件

分类与编码：“车辆火灾”、“路面火灾”等

0205
道路设施破损

(FacilityDamaged)

异常路况

(AbnormalRoadCondition)

GB/T 29100—2012 道路交通信息服务 交通事件

分类与编码：“道路设施火灾”

0901
车辆超速

(VehicleOverspeed)

异常车况

(AbnormalVehicle)
暂无标准依据

0902
车辆慢行

(VehicleSlow)

异常车况

(AbnormalVehicle)
暂无标准依据

0903
车辆停驶

(VehicleStop)

异常车况

(AbnormalVehicle)
暂无标准依据

0904
车辆逆行

(VehicleConverse)

异常车况

(AbnormalVehicle)
暂无标准依据

0905
紧急车辆优先通行

(EmergencyVehicle)

异常车况

(AbnormalVehicle)
暂无标准依据

0906 大货车识别(Truck)
异常车况

(AbnormalVehicle)
暂无标准依据

A.2 交通事故索引类型及取值

表A.2给出了交通环境索引类型及取值。

表 A.2 交通事故索引类型及取值

序号 交通事故名称 事件分类 交通事件参考标准

0101
车辆故障

(VehicleFailure)

事故类型

(TrafficType)

GB/T 29100—2012 道路交通信息服务 交通事件分类与编

码：“车辆故障”

0102
人车事故

(PedestrianVehicle)

事故类型

(TrafficType)

GB/T 29100—2012 道路交通信息服务 交通事件分类与编

码：“人车事故”

0103
车车事故

(VehicleCrash)

事故类型

(TrafficType)

GB/T 29100—2012 道路交通信息服务 交通事件分类与编

码：“车车事故”

0104
设施相关

(Infrastructure)

事故类型

(TrafficType)

GB/T 29100—2012 道路交通信息服务 交通事件分类与编

码：“设施相关”
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