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城市道路基础设施辅助自动驾驶车辆能力分级规范 

1 范围 

本文件规定了城市道路基础设施辅助自动驾驶车辆能力的等级划分原则、术语定义、等级划分和等

级要求。 

本文件适用于有关城市道路基础设施辅助自动驾驶车辆的能力等级的划分、制定和管理，以及相关

辅助自动驾驶车辆能力的等级划分中关于城市道路基础设施的规划、建设和改造升级。 

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 5768.1-2009 道路交通标志和标线第1部分：总则 

GB 5768.2-2022 道路交通标志和标线第2部分：道路交通标志 

GB 5768.3-2009 道路交通标志和标线第3部分：道路交通标线 

GB 14887-2011 道路交通信号灯 

GB 25280-2016 道路交通信号控制机 

GB/T 7258-2019机动车运行安全技术条件 

GB/T 20609-2023 交通信息采集 微波交通流检测器 

GB/T 24726-2021 交通信息采集 视频车辆检测器 

GB/T 26942-2011 环形线圈车辆检测器  

GB/T 29012-2012 道路交通信息服务 通过调频数据广播发布的交通信息 

GB/T 29103-2012 道路交通信息服务 通过可变情报板发布的交通信息 

GB/T 29109-2012 道路交通信息服务 通过无线电台发布的交通信息 

GB/T 29111-2012 道路交通信息服务 通过蜂窝网络发布的交通信息 

GB/T 35548-2017 地磁车辆检测器 

GB/T 51431-2020 移动通信基站工程技术标准 

T/ITS 0173-2021 智能交通 路侧激光雷达 接口技术要求 

3 术语和定义 

下列术语和定义适用于本文件。 

 

城市道路基础设施功能 functions of urban road infrastructure 

道路基础设施依靠感知、计算、通信设备及相关算法、技术为自动驾驶车辆提供感知、定位、决策、

控制辅助能力，满足不同自动驾驶车辆的应用需求。 

 

辅助自动驾驶车辆等级划分 grading of assisted automatic driving vehicles 

依据物理和数字化基础设施水平、信息辅助能力、交通控制能力对城市道路基础设施辅助自动驾驶

车辆的能力等级进行划分。 

 

意图辨识 intent recognition 

意图辨识是根据交通参与物的历史轨迹、速度进行未来轨迹的行为预测。 

 

高精度定位 high precision positioning  
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高精度定位是相对于普通定位而言，具体精度要求取决于应用场景需求，自动驾驶车辆一般要求厘

米级。 

 

高精度地图 high precision map  

高精度地图是相对于普通地图而言，能被自动驾驶系统解析并使用的电子地图，绝对精度小于1 m，

每100 m相对误差不超过0.1 m，具备高精度定位功能以及车道级轨迹规划能力。 

4 缩略语 

下列缩略语适用于本文件。 

C-V2X：蜂窝车联网（Cellular Vehicle to Everything） 

OBU: 车载单元（On Board Unit） 

RSU：路侧单元（Road Side Unit） 

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

5 城市道路基础设施辅助自动驾驶车辆能力分级 

城市道路基础设施辅助自动驾驶车辆能力分级原则 

5.1.1 兼容性 

城市道路基础设施辅助自动驾驶车辆能力的等级划分应能兼容现有的城市道路基础设施建设，能

有效指导城市基础设施的升级改造。 

5.1.2 全局性 

城市道路基础设施辅助自动驾驶车辆能力的分级内容应满足道路基础设施辅助自动驾驶车辆运行

的总体智能化技术需求以及满足城市全局智能化布设要求。 

5.1.3 安全性 

城市道路基础设施辅助自动驾驶车辆能力的分级内容应兼顾道路的安全性建设，符合国家和地方

的道路安全建设要求。 

5.1.4 灵活性 

城市道路基础设施辅助自动驾驶车辆能力的分级内容应适应技术的更迭，能快速适应自动驾驶技

术、车路协同技术的进步。 

5.1.5 递进性 

城市道路基础设施辅助自动驾驶车辆能力的分级内容层层递进，每一级都是在上一级的基础上对

其功能与服务进行提升。 

城市道路基础设施辅助自动驾驶车辆能力等级划分 

5.2.1 城市道路基础设施辅助自动驾驶车辆的能力等级由低到高分为无智能辅助、静态语义协作、信

息共享协同、要素交互融合和一体智能共生五个技术等级。 

5.2.2 城市道路基础设施辅助自动驾驶车辆的能力等级由低到高分为 1到 5级，每一级都是在前一级

基础上的增强配置和应用服务升级，具体定义及划分见表 1。 
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表1 城市道路基础设施辅助自动驾驶车辆能力等级划分 

等级 等级名称 物理/数字化设施设备 信息辅助能力 交通控制能力 

L0 无智能辅助 管控设施—交通信号灯、可变

信息标志、基础物理设施等 

仅在可视范围内提供基本的交

通管理与控制信息，需自动驾

驶车辆自主识别 

交通信号灯、交通标志标线、可

变情报板等物理基础设施可为

自动驾驶车辆提供相应的交通

管理与控制信息 

L1 静态语义协作 

管控设施—交通信号灯、可变

信息标志、基础物理设施等 
感知设施—视觉传感器、雷达

传感器 
通信设施—无线通信网络广播 
边缘计算设施—简单计算任务 

基于无线通信网络广播道路和

交通动态信息，包括但不限于

施工占道、拥堵、事故等，为自

动驾驶车辆提供宏观交通信息 

感知设备可识别交通参与者的

类别（机动车、非机动车、行

人），并根据城市区域内的实时

交通信息进行动态信号配时等

交通控制 

L2 信息共享协同 

管控设施—交通信号灯、可变

信息标志、安全预警装置、基础

物理设施等 
感知设施—视觉传感器、雷达

传感器 
通信设施—无线通信网络广

播、V2X 通信 
定位设施—高精度导航卫星定

位设施（分米级）、高精度地图

（分米级） 
边缘计算设施—一般计算能力 

实现道路数据、车路状态数据、

路网状态数据的数字化表征，

提供感知融合后的共享交通数

据，在城市道路上为自动驾驶

车辆实时下发动态更新的高精

度地图，同时提供高精度定位、

交通参与物超视距感知、交叉

口盲区感知补偿等功能 

边缘计算设施可根据感知融合

后的共享交通数据，同时基于

C-V2X 的车路信息交互，可与

自动驾驶车辆进行融合决策，

可对自动驾驶车辆进行车速引

导控制，为自动驾驶车辆提供

基于实时共享交通数据的交通

信号自适应优化控制，提供自

动驾驶车辆优先通行功能 

L3 要素交互融合 

管控设施—交通信号灯、可变

信息标志、安全预警装置、基础

物理设施等 
感知设施—视觉传感器、雷达

传感器 
通信设施—无线通信网络广

播、低延时 V2X 通信 
定位设施—高精度导航卫星定

位设施（厘米级）、高精度地图

（厘米级） 
边缘计算设施—高性能计算设

施 

实现交通参与物意图辨识与轨

迹预测，按每个自动驾驶车辆

的需求，提供实时车车冲突、人

车冲突辨识与预警、盲区预警、

路口碰撞预警等信息，对多种

信息要素进行交互融合，满足

应对城市道路的复杂情况 

基于高精度定位以及高性能的

边缘计算设施（MEC），可在大

部分城市道路场景（除交叉口

以及部分复杂交通场景），根据

车辆运行中的各种实时信息在

数毫秒内为自动驾驶车辆提供

横、纵方向的运行引导指令，如

根据已预测的其他车辆的行驶

轨迹对自动驾驶车辆提供最优

行驶轨迹引导功能等；可在紧

急情况下，对自动驾驶车辆进

行紧急避险控制，如刹车功能、

紧急横向避障功能等，辅助自

动驾驶车辆在特定场景/情景

实现高度自动化驾驶  

L4 一体智能共生 

管控设施—交通信号灯、可变

信息标志、安全预警装置、基础

物理设施等 
感知设施—视觉传感器、雷达

传感器 
通信设施—无线通信网络广

播、低延时 V2X 通信 
定位设施—高精度导航卫星定

位设施、高精度地图 
边缘计算设施—高性能低延时

交通信息平台 

为自动驾驶车辆提供全域内的

交通数据信息，包括为自动驾

驶车辆提供最优的全局行驶路

线以及最优的微观运行轨迹 

高性能低延时交通信息平台基

于自动驾驶任务计算需求进行

路侧边缘计算资源的协同调度

与优化，可在所有城市道路场

景和情景下，根据车辆运行中

的各种实时信息对自动驾驶车

辆进行接管与控制，实现对交

通路网状态的精准把控与智能

调度，为自动驾驶车辆提供实

时动态更新的最优行驶方案

（包括宏观行驶路线以及微观

行驶轨迹），自动驾驶车辆可实

现完全自主化 

6 城市道路基础设施辅助自动驾驶车辆能力等级要求 



T/CITSA XX-202X 

4 

城市道路基础设施辅助自动驾驶车辆能力等级 L0 

6.1.1 物理和数字化设施 

应建设有交通信号灯、交通信号机、交通标志标线、可变情报板等物理基础设施，其设置要符合GB 

14887-2011 《道路交通信号灯》、GB 25280-2016《道路交通信号控制机》、GB 5768.1-2009 《道路

交通标志和标线第1部分：总则》、GB 5768.2-2022 《道路交通标志和标线第2部分：道路交通标志》、

GB 5768.3-2009 《道路交通标志和标线第3部分：道路交通标线》中的规定。 

6.1.2 城市道路基础设施功能 

6.1.2.1 交通控制能力与信息辅助能力 

a) 交通信号灯、交通标志标线、可变情报板等物理基础设施应为自动驾驶车辆提供相应的交通管

理与控制信息，但需自动驾驶车辆自主识别。 

b) 应通过可变情报板发布包括交通、气象、事件、路况等动静态信息，信息发布应符合GB/T 29103-

2012《道路交通信息服务 通过可变情报板发布的交通信息》的要求。 

c) 应提供基本的交通信号灯控制，基于交通状况、气象状况、应急事件等特殊情况提供交通诱导、分

流、限速等交通管理与控制信息服务，服务应符合《交通运输突发事件应急管理规定》（交通运输部令

2011年第9号）的要求。 

城市道路基础设施辅助自动驾驶车辆能力等级 L1 

6.2.1 物理和数字化设施要求 

在L0等级的基础上，增加物理和数字化设施：卡口车辆检测系统、视觉传感器、毫米波雷达、无线

通信网络基站、感知计算单元。 

6.2.1.1 路侧感知设施 

 卡口车辆检测系统 

a) 应能记录车辆到达时刻，计算车辆速度； 

b) 应能接入交通信号机，将检测结果输入到信号机进行动态信号控制； 

c) 应支持以太网、串口通信等通信方式； 

d) 应满足GB/T 35548-2017《地磁车辆检测器》、GB/T 26942-2011《环形线圈车辆检测器》、GA/T 

497-2016《道路车辆智能监测记录系统通用技术条件》的技术要求。 

 视觉传感器 

a) 应能采集道路上的实时交通视频流，传输至感知计算单元； 

b) 应支持以太网、串口通信等通信方式； 

c) 应满足GB/T 24726-2009《交通信息采集 视频车辆检测器》的技术要求。 

 毫米波雷达 

a) 应能识别区分机动车、非机动车、行人，具有足够的感知识别精度； 

b) 应支持以太网、串口通信等通信方式； 

c) 应满足GB/T 20609-2006《交通信息采集 微波交通流检测器》的技术要求。 

6.2.1.2 路侧通信设施 

 无线通信网络基站 

a) 应能基于无线通信网络向城市区域内车辆广播该区域的道路和交通动态信息； 

b) 应支持等LTE、4G/5G蜂窝网络、物联网（NB-IOT）等蜂窝网络技术、无线电台、调频数据广播

等无线通信方式； 

c) 应符合GB/T51431-2020《移动通信基站工程技术标准》的技术要求。 

6.2.1.3 路侧边缘计算设施 

 感知计算单元 
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a) 应能按车道统计交通量信息，包括车流量、地点速度、平均速度、时间占有率、行驶轨迹等信

息； 

b) 应能进行基础交通流分析，并支持信号配时动态优化、特殊车辆优先通行控制等简单的计算任

务； 

c) 应支持采用以太网、串口通信等通信方式与检测器、信号机进行通信。 

6.2.2 城市道路基础设施功能 

6.2.2.1 信息辅助功能 

基于无线通信网络广播道路和交通动态信息，包括但不限于施工占道、拥堵、事故等，为自动驾驶

车辆提供宏观交通信息。信息发布应符合（GB/T 29111-2012）《道路交通信息服务 通过蜂窝网络发布

的交通信息》、GB/T 29109-2012《道路交通信息服务 通过无线电台发布的交通信息》、GB/T 29103-

2012《道路交通信息服务 通过可变情报板发布的交通信息》和GB/T 29102-2012《道路交通信息服务 通

过调频数据广播发布的交通信息》的要求。 

6.2.2.2 交通控制功能 

感知设备可识别交通参与者的类别（机动车、非机动车、行人）、位置等基本信息，并根据城市区

域内的实时交通信息进行动态信号配时等交通控制。 

城市道路基础设施辅助自动驾驶车辆能力等级 L2 

6.3.1 物理和数字化设施 

在L1等级的基础上，增加物理和数字化设施：激光雷达、路侧通信单元RSU、路侧差分基站、高精

度地图。提升物理和数字化设施的性能：感知计算单元。 

6.3.1.1 路侧感知设施 

 激光雷达 

a) 应能识别机动车、非机动车、行人的位置、速度，具有足够的感知识别精度； 

b) 应支持以太网、串口通信等通信方式； 

c) 应满足T/ITS 0173-2021《智能交通 路侧激光雷达 接口技术要求》的技术要求。 

 感知计算单元 

a) 应能检测交通目标的坐标、纵向速度、横向速度、所在车道、车辆长度、航向角等信息； 

b) 应能按车道统计交通量信息，包括断面车流量、地点速度、平均速度、时间占有率、行驶轨迹

等信息； 

c) 应支持采用以太网、串口通信等通信方式与RSU、多接入边缘计算MEC进行通信。 

6.3.1.2 路侧通信设施 

 路侧通信单元RSU 

a) 应支持通过交换机与视频检测器、毫米波雷达、激光雷达等感知设备数据交互，支持与信号机

数据交互； 

b) 应支持采用4G/5G技术的蜂窝通信方式（Uu模式）与C-V2X平台通信，采用直连链路短程通信方

式（PC5模式）与车辆及相邻RSU进行通信。 

6.3.1.3 路侧定位设施 

 路侧差分基站 

a) 应能实现卫星定位数据的跟踪、采集、记录等； 

b) 应能向已登录用户提供不同精度、时效性的数据服务； 

c) 应通过4G、5G蜂窝网络接入路侧感知、边缘计算等设施。 

 高精度地图 

a) 数字化高精度地图应具有统一的标准格式； 
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b) 高精度地图所需数据应结合路侧定位设施（路侧差分基站）的定位数据，在感知端采集定位辅

助数据、在MEC端计算、生成及更新，通过RSU-OBU的短程通信向车端下发； 

c) 高精度地图精度应达到分米级； 

d) 高精度地图的应具有自动驾驶所需要的所有要素、路网拓扑关系； 

e) 高精度地图应具有高安全性。 

6.3.2 城市道路基础设施功能 

6.3.2.1 信息辅助功能 

a) 应实现道路数据、车路状态数据、路网状态数据的数字化表征，提供感知融合后的共享交通数

据； 

b) 应在城市道路上为自动驾驶车辆实时下发动态更新的高精度地图，同时提供高精度定位功能、

交通参与物超视距感知、交叉口盲区感知补偿等功能。 

6.3.2.2 交通控制功能 

a) 宜与自动驾驶车辆进行融合决策，对自动驾驶车辆进行车速引导控制，为自动驾驶车辆提供基

于实时共享交通数据的交通信号自适应优化控制； 

b) 可提供自动驾驶车辆优先通行功能。 

城市道路基础设施辅助自动驾驶车辆能力等级 L3 

6.4.1 物理和数字化设施 

在L2等级的基础上，增加物理和数字化设施：边缘计算单元MEC。提升物理和数字化设施的性能：

数字化高精度地图。 

6.4.1.1 路侧边缘计算设施 

 边缘计算单元MEC 

a) 边缘计算单元宜具备千兆光/电网络接口； 

b) 支持多台RSU设备通过交换机接入，并支持RSU和并发用户数量的快速扩展，支持路侧感知设备

通过交换机接入；车载OBU可通过RSU间接接入，路侧控制设备通过交换机及RSU接入，支持 C-V2X平台

对接；  

c) 边缘计算单元应支持对多源传感数据融合处理、对高精地图和高精定位信息的分析计算、对

V2X场景和交通事件的智能识别与处理等。 

6.4.1.2 路侧定位辅助设施 

 数字化高精度地图 

a) 数字化高精度地图应具有统一的标准格式； 

b) 高精度地图所需数据应结合路侧定位设施（路侧差分基站）的差分定位数据，在感知端采集定

位辅助数据、在MEC端计算、生成及更新，通过RSU-OBU的短程通信向车端下发； 

c) 高精度地图精度应达到厘米级； 

d) 高精度地图的应自动驾驶所需要的所有要素、拓扑关系； 

e) 高精度地图应具有高安全性； 

f) 应支持实时动态更新。 

6.4.2 城市道路基础设施功能 

6.4.2.1 信息辅助功能 

a) 应为自动驾驶车辆提供动态更新的高精度地图以及高精度定位； 

b) 应实现交通参与物意图辨识与轨迹预测，按每个自动驾驶车辆的需求，提供实时车车冲突、人

车冲突辨识与预警、盲区预警、路口碰撞预警等信息； 

c) 宜对多种信息要素进行交互融合，满足应对城市道路的复杂情况。 
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6.4.2.2 交通控制功能 

a) 基于高精度定位以及高性能的边缘计算设施（MEC），应在大部分城市道路场景（除交叉口以

及部分复杂交通场景），根据车辆运行中的各种实时信息在数毫秒内为自动驾驶车辆提供横、纵方向的

运行引导指令，如根据已预测的其他车辆的行驶轨迹对自动驾驶车辆提供最优行驶轨迹引导功能等； 

b) 应在紧急情况下，对自动驾驶车辆进行紧急避险控制，如刹车功能、紧急横向避障功能等，辅

助自动驾驶车辆在特定场景/情景实现高度自动化驾驶。 

城市道路基础设施辅助自动驾驶车辆能力等级 L4 

6.5.1 物理和数字化设施 

在L4等级的基础上，增加物理和数字化设施：高性能低延时广域交通信息平台。 

6.5.1.1 交通信息平台 

 高性能低延时广域交通信息平台 

a) 交通信息平台应具备对大范围路网海量数据和复杂任务的实时计算处理能力，以及统一的运

行监测和综合管理能力； 

b) 交通信息平台应具备与路侧边缘计算、感知设备的网联能力； 

c) 交通信息平台应具有根据交通状态进行态势分析、预测及决策能力，时延应控制在毫秒级； 

d) 交通信息平台可在所有城市道路场景，支持同自动驾驶车辆在横、纵方向运行的协同决策，为

自动驾驶车辆提供系统的感知、预测、决策等功能。 

6.5.2 城市道路基础设施功能 

6.5.2.1 信息辅助功能 

a) 应为自动驾驶车辆提供全域内的交通数据信息，包括为自动驾驶车辆提供最优的全局行驶路

线以及最优的微观运行轨迹。 

6.5.2.2 交通控制功能 

a) 基于自动驾驶任务计算需求进行路侧边缘计算资源的协同调度与优化，宜在所有城市道路场

景和情景下，根据车辆运行中的各种实时信息对自动驾驶车辆进行接管与控制； 

b) 应实现对交通路网状态的精准把控与智能调度，为自动驾驶车辆提供实时动态更新的最优行

驶方案（包括宏观行驶路线以及微观行驶轨迹），辅助自动驾驶车辆实现完全自动化。 

6.5.2.3 资源调度功能 

基于自动驾驶任务计算需求进行路侧边缘计算资源的协同调度与优化。 

6.5.2.4 智能监测功能 

实现针对恶劣天气、大流量及事故高发路段等多种场景进行智能侦测预警，并实时将监测得到的信

息及时反馈至自动驾驶车辆，保证自动驾驶车辆的安全运行。 

6.5.2.5 停车功能 

当在电子地图上输入目的地时，交通信息平台可提供停车场的车位信息以及基于目的地周边的最

优停车场位置推荐，可提供将乘客送至目的地后，交通信息平台引导自动驾驶车辆到其最优停车位停车。 
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一、工作简况 

1.  任务来源 

《城市道路基础设施辅助自动驾驶车辆能力分级规范》标准源于中国

智能交通协会下达的2023年度团体标准制修订计划。该标准编制工作由北

京航空航天大学、中关村国家实验室、交通运输部公路科学研究院、中路

高科交通科技集团有限公司、北京交通发展研究院、北京航空航天大学杭

州创新研究院（余杭）、北方工业大学、北京万集科技股份有限公司、蘑

菇车联信息科技有限公司、中泰信合智能科技有限公司、山东摩西网络科

技有限公司、四川天府新区公园城市建设局共同参与编制。 

2.  起草单位情况 

（1）本标准起草单位 

本标准起草单位包括北京航空航天大学、中关村国家实验室、交通运

输部公路科学研究院、中路高科交通科技集团有限公司、北京交通发展研

究院、北京航空航天大学杭州创新研究院（余杭）、北方工业大学、北京

踏歌智行科技有限公司、北京万集科技股份有限公司、蘑菇车联信息科技

有限公司、中泰信合智能科技有限公司、山东摩西网络科技有限公司、四

川天府新区公园城市建设局。 

（2）标准起草单位工作情况 

在本标准编制任务中，北京航空航天大学总体负责标准制定工作，

组织形成标准征求意见稿、送审稿等各个版本的标准文本、编制说明，
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收集整理标准制定各阶段的意见建议。 

交通运输部公路科学研究院主要负责具体参与标准征求意见稿、送

审稿等各个版本的标准文本、编制说明、意见汇总处理表等材料的整

理；从等级的分级原则、等级划分、等级功能要求等方面提出标准制定

意见建议。 

中关村国家实验室、中路高科交通科技集团有限公司、北京交通发

展研究院、北方工业大学、北京踏歌智行科技有限公司、北京万集科技

股份有限公司、中泰信合智能科技有限公司、山东摩西网络科技有限公

司、四川天府新区公园城市建设局、中汽智联技术有限公司主要负责从

各个等级功能要求方面提出标准制定意见建议。 

北京航空航天大学杭州创新研究院（余杭）主要负责整体内容格式、

等级的分级原则、等级功能要求编写完善、评审。 

3.  主要起草人及其所做的工作 

本标准的主要起草人及其所做工作简要介绍如表1所示： 

表1 主要起草人及其主要工作 

主要起草人 工作单位 主要工作 

于海洋 北京航空航天大学 总体框架、总体内容和全面把握。 

任毅龙 北京航空航天大学 
前期调研分析，编制各个版本的标准文本、编制说

明，收集整理标准制定各阶段的意见建议。 

李宏海 
交通运输部公路科学研

究院 

前期调研分析，编制各个版本的标准文本、编制说

明，等级功能要求部分编写完善。 
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