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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。 

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。 

本文件由中国汽车工业协会标准法规工作委员会智慧车联专业委员会提出。 

本文件由中国汽车工业协会提出并归口。 

本文件起草单位：中国汽车工程研究院股份有限公司、中汽院智能网联科技有限公司、北京市计量

检测科学研究院、中国计量科学研究院、浙江省质量科学研究院、北京交通大学、陕西重型汽车有限公

司、长城汽车股份有限公司、江苏大学、重庆交通大学、湖南仕博测试技术有限公司、重庆长安汽车股

份有限公司、奇瑞汽车股份有限公司、上汽通用五菱汽车股份有限公司、湖大粤港澳大湾区创新研究院

（广州增城）、西部创源智行科技(重庆)有限公司、重庆理工大学、广东汽车检测中心有限公司、中汽

院（江苏）汽车工程研究院有限公司、重庆大学、重庆邮电大学。 

本文件主要起草人：张强、吕林泉、杨政荣、熊俊芝、李祎承、陈涛、张鑫、潘登、李艺、郭钢详、

戴金洲、陈媛媛、李立凯、胡孟夏、黄凌波、李鹏辉、陈刚、唐宇、杜磊、郝少锋、赵存彬、刘梓林、

冯莉、刘延、欧涛、李影博、李斌、毕文武、谭文科、王芳、张帅、熊英志、万亮亮、邹宇、杨果、龙

虹毓、魏宏、杨疑、蔡思元、李威。
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智能网联汽车 封闭场地测试跨场景高精度定位系统技术规范 

1 范围 

本文件规定了智能网联汽车封闭场地测试中，跨场景高精度定位系统的技术要求、试验方法和设备

配置要求。 

本文件适用于智能网联汽车封闭场地测试中，跨场景高精度定位系统的设计、开发、检验和应用。 

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 12676 商用车辆和挂车制动系统技术要求及试验方法 

GB/T 27964 雾的预报等级 

GB/T 28592 降水量等级 

GB/T 39616—2020 卫星导航定位基准站网络实时动态测量（RTK）规范 

JJF 1017—2018 机动车综合性能测试仪校准规范 

JJF 1045—2020 汽车操纵稳定性测试仪校准规范 

3 术语和定义 

下列术语和定义适用于本文件。 

 

跨场景 cross-scenarios 

定位系统在室内场景与室外场景之间切换的运行场景。 

 

室内场景 indoor scenarios  

无法接收 GNSS 信号实现系统定位的区域。 

 

室外场景 outdoor scenarios 

主要接收 GNSS 信号实现系统定位的区域。 

 

过渡场景 transition scenarios 

可同时接收室内及室外定位系统信号的区域。 

 

全球导航卫星系统 global navigation satellite system;GNSS 

在全球范围提供定位、导航和授时服务的卫星系统的统称。如全球定位系统(GPS)、格洛纳斯导航

卫星系统（GLONASS）、伽利略导航卫星系统（Galileo）和北斗卫星导航系统（BDS）等。 

[来源：GB/T 39611—2020，3.1] 

 

实时动态测量 real time kinematic;RTK 

GNSS相对定位技术的一种，主要通过基准站和流动站之间的实时数据链路和载波相对定位快速解

算技术，实现高精度动态相对定位。 

[来源：GB/T 39611—2020，3.3] 

 

基准站 reference station 
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对卫星导航信号进行长期连续观测，获取观测数据，并通过通信设施将观测数据实时或定时传送至

数据中心的地面固定观测站。 

[来源：GB/T 39611—2020，3.4] 

 

流动站 roving station 

在基准站的一定范围流动作业的接收机所设立的测站。 

[来源：GB/T 39611—2020，3.5] 

 

固定解 fixed solution 

卫星载波相位观测值的整周模糊度固定为整数时得到的坐标值。 

[来源：GB/T 39611—2020，3.10] 

 

圆概率误差 circular error probable；CEP 

用于衡量定位系统的精度，表示在二维平面（水平方向）上，定位设备的实际位置与测量位置之间

的误差落在某个圆形区域内的概率为50% 。 

 

1984世界大地坐标系 world geodetic system 1984;WGS-84 

美国全球定位系统采用的全球大地坐标系统。其坐标系的原点位于地球质心，Z轴指向(国际时间局) 

BIH1984.0定义的协议地球极(CTP)方向，X轴指向BIH1984.0的零度子午面和CTP赤道的交点，Y轴满足

右手法则。 其地球正常椭球长半径为6378137 m,地心引力常数为3.986004418×10
14
 m

3
·s

-2
, 扁率为

1/298. 257223563, 地球自转角速度为7.292115×10
-5
 rad·s

-1
。 

[来源：GB/T 39611—2020，2.4.15] 

4 技术要求 

总体要求 

跨场景高精度定位系统应满足在封闭场地中的试验车辆、驾驶机器人和驱动平板等测试设备所需

的运动信息参数与精度。系统应支持在GNSS信号有无的跨场景下连续、稳定工作。具体可分为室内定位

系统和室外定位系统两部分。 
注： 驾驶机器人是替代驾驶员对车辆保持精准控制的装置，一般分为转向机器人和踏板机器人；驱动平板是驱动目

标物移动，与试验车辆共同搭建道路交通工况场景的装置。 

性能要求 

4.2.1 精度要求 

跨场景高精度定位系统的精度应满足以下要求： 

—— 定位精度：不大于±0.02 m（CEP）； 

—— 航向角精度：不大于±0.1°；  

—— 速度精度：不大于±0.1 km/h； 

—— 时间精度：不大于±0.01 s； 

—— 加速度精度：不大于±0.1 m/s
2
； 

—— 姿态精度：不大于±0.1°； 

—— 室内外切换定位精度恢复时间：不大于 0.2 s。 

4.2.2 通信性能要求 

跨场景高精度定位系统的通信性能应满足以下要求： 

—— 无中继器通信距离：不小于 1 km（通视条件）； 

—— 使用中继器通信距离：不小于 1.8 km（通视条件）； 

—— 支持无线网络传输； 

—— 通信时延不大于 10 ms。 



T/CAAMTB 324—2025 

3 

4.2.3 连续无故障工作时间要求 

跨场景高精度定位系统的连续无故障工作时间应不低于4 h。在室内定位遮挡下场景，若系统恢复

精度的时间不足或定位推算后，仍导致连续100帧数据失真率大于2%，记为故障。 

4.2.4 数据输出要求 

跨场景高精度定位系统的数据输出应满足以下要求： 

a) 数据内容至少包含时间、位置、速度、加速度、航向、姿态及系统状态等信息； 

b) 数据输出频率不低于 100 Hz。 

环境要求 

4.3.1 高低温工作适应性 

4.3.1.1 跨场景高精度定位系统高温工作要求应能在至少 60℃条件下正常工作，具有温度补偿功能；

其中通信模块、定位模块应能在至少 70℃条件下正常工作且符合 4.2.1的要求。 

4.3.1.2 跨场景高精度定位系统低温工作要求应能在至少-20℃条件下正常工作，具有温度补偿功能；

其中通信模块、定位模块应能在至少-30℃条件下正常工作且符合 4.2.1的要求。 

4.3.2 复杂天气工作适应性 

跨场景高精度定位系统（室内定位系统部分）应能在模拟暴雨、强浓雾天气下的复杂气象条件下正

常工作，且符合4.2.1的要求。气象等级应符合GB/T 27964和GB/T 28592。 

4.3.3 试验环境 

试验环境应符合GB 12676中的规定。 

设备要求 

4.4.1 接收机要求 

接收机应符合 GB/T 39616—2020第 9章的规定。 

4.4.2 坐标系转化要求 

流动站采集卫星观测数据，并通过数据链接收差分改正数据。室内定位系统采用的平面坐标系应通

过全站仪等校准设备与室外 WGS-84 坐标系进行联合标定，建立准确的转换关系，确保室内平面坐标可

转换为 WGS-84坐标系下的位置坐标 。 

4.4.3 耐冲击要求 

跨场景高精度定位系统在经受不低于纵向 50 m/s
2
的加速度冲击后，其各项精度仍符合 4.2.1要求。 

4.4.4 试验设备要求 

GNSS模拟器： 

—— 伪距精度：不低于 3 mm（RMS）； 

—— 信号控制范围：-40 dB～+15 dB； 

—— 相对速度动态范围：±30000 m/s； 

—— 相对加速度动态范围：±2000 m/s
2
； 

—— 1PPS信号与 RF射频信号偏差：不超过±2 ns。 

全站仪： 

—— 测距精度：0.5 mm+1 ppm； 

—— 动态跟踪范围：无棱镜模式下 100 m，棱镜模式下 3500 m； 

—— 测角精度：0.5 ″； 

—— 支持坐标系转换。 

激光跟踪仪： 

—— 跟踪速度：不低于 3 m/s； 
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—— 跟踪加速度：不低于 2 m/s
2
； 

—— 静态精度：5 ppm； 

—— 动态精度：10 ppm； 

—— 水平角度：±320°； 

—— 俯仰角度：-60°～+80°。 

标准圆轨迹发生器： 

—— 转速范围：不低于 10 r/s； 

—— 角度精度：不低于 0.01°； 

—— 负载：不小于 10 kg。 

5 试验方法 

精度试验 

5.1.1 定位精度 

5.1.1.1 室外场景 

室外场景定位精度试验方法应符合JJF(机械)1017—2018中的要求。 

5.1.1.2 室内场景 

室内场景定位精度试验方法如下： 

a) 选择长度大于 120 m及双车道宽度以上的室内定位系统覆盖区域； 

b) 将室内定位系统和激光跟踪仪初始化，对激光跟踪仪与室内定位系统的信标进行重合点标定，

统一坐标系； 

c) 部署 5个信标于测试工装上（如图 1），每个信标有高低差区分； 

d) 全区域定位测试：分别在图 1 中九宫格的九个区域内，分别用两套系统获取 5 个信标的坐标

值，得到 9组对比数据； 

e) 全区域距离测试：在测试区域取一点为测试原点，距离约 30 m、50 m、100 m处设置另外三个

测试点；使用两套系统分别测试三个距离点与原点距离，得到 3组对比数据； 

f) 统计 12组对比数据的误差值，采用均方根统计的方式计算出系统的定位精度误差。 

 
标引序号说明： 

1——室内定位系统； 

2——H 型工装； 

3——原点； 

4——测试点 1； 

5——测试点 2； 

6——测试点 3。 

图1 定位精度测试示意图 

5.1.2 航向角精度 
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5.1.2.1 室外场景 

试验方法如下: 

a) 连接 GNSS模拟器与被测系统，配置模拟器输出 BDS、GPS、GLONASS、GLALILEO四星系全频点

信号，模拟卫星数量不少于 40颗；  

b) 在 GNSS 模拟器中设置静态基准站坐标，并以 1 Hz 频率向被测系统发送差分数据；创建静态

场景，设定双天线模式及固定航向角；依次设置航向角为 0°、30°、60°、90°、120°、

150°、180°、210°、240°、270°、300°、330°共 12个角度进行模拟； 

c) 采集 12个航向角度测试过程中 GNSS模拟器和被测系统的输出数据； 

d) 对比分析模拟器设定的基准航向角与被测系统实测航向角，计算 12个误差值的均方根值（RMS）

作为航向角精度。 

5.1.2.2 室内场景 

试验方法如下： 

a) 搭建室内定位环境，将信标安装于标准圆轨迹发生器的工装上（如图 2），置于有效覆盖区域

内并保持水平。定义 0°为起始航向角； 

 
 

标引序号说明： 

1——标准圆轨迹发生器； 

2——信标工装； 

3——信标位置。 

图2 标准圆轨迹发生器使用示意图 

b) 控制标准圆轨迹发生器顺时针转动至某一固定角度并保持稳定； 

c) 在室内定位系统中读取 10个角度数据，计算其与标准圆轨迹发生器预设角度值的差值，采用

均方根法得到该角度点的统计误差； 

d) 从 0°开始，以 30°为间隔，逐渐递增至 330°，共测试 12个角度点； 

e) 计算 12个角度点统计误差的均方根值（RMS），作为室内定位系统的航向角精度。 

5.1.3 速度精度 

5.1.3.1 室外场景 

室外场景速度精度试验方法应符合JJF（机械） 1017—2018中7.2.4的规定。 

5.1.3.2 室内场景 

室内场景速度精度试验方法如下： 

a) 搭建室内定位环境，将信标安装在标准圆轨迹发生器上，室内定位系统输出点距离发生器圆

心距离为 0.5 m，配平杆两端重量； 

b) 设定标准圆轨迹发生器的转速分别为 3 r/s、5 r/s和 10 r/s，进行匀速圆周运动； 

c) 根据式(1)计算标准圆轨迹发生器对输出点的线速度； 

 𝑣 = 2𝜋𝑟𝑓 ············································································· (1) 
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式中： 

𝑣——目标线速度，单位为米每秒（m/s）； 
𝑟——距离圆心距离，单位为米（m）； 

𝑓——发生器旋转频率（转速），单位为转每秒（r/s）。 

d) 计算标准圆轨迹发生器线速度与室内定位系统测量的统计速度差值为速度精度误差。得到 3

个速度精度误差值，取误差值的均方根(RMS)作为室内定位系统速度测量最终精度值。 

5.1.4 加速度精度 

跨场景高精度定位系统加速度精度试验方法应符合JJF（机械）1045—2020,6.2.4的规定。 

5.1.5 时间精度 

跨场景高精度定位系统时间精度的试验方法应符合JJF（机械）1017—2018,7.2.3的规定。 

5.1.6 姿态精度 

跨场景高精度定位系统姿态精度的试验方法应符合JJF（机械）1045—2020,6.2.3的规定。 

5.1.7 室内外切换定位精度恢复时间 

室内外切换定位精度恢复时间是指系统在采用室内及室外定位系统提供定位数据时，由于切换导

致所提供的精度低于0.02 m的持续时间。 

在过渡场景由室外切换至室内时，由室外定位系统切换到室内定位系统应是连续的。在过渡场景由

室内切换至室外时，由室内定位系统到室外定位系统接收卫星信号至RTK固定解状态期间应是连续的或

可推算的。所提供切换连续部分长度至少大于30米。 

试验方法如下： 

a) 搭建整套室内定位环境，标定和初始化室内定位系统，确保室内定位系统能正确识别并输出信

标的数据，建立室内定位系统测量坐标系； 

b) 搭建 GNSS 定位测试系统在测试车辆上，确保 GNSS 定位系统能正常接收卫星信号；搭建场端

基站系统，通过无线方式给 GNSS定位系统提供 RTK差分信号；初始化 GNSS定位系统，确保系

统达到固定解状态； 

c) 搭建激光跟踪仪测试系统，在车辆上增加反射标识后，校准三种设备测量关系； 

d) 使用场地内多个信标数据，创建本地坐标系，使室内外定位系统在同一坐标系（或使用同一坐

标系转换算法）下输出定位数据； 

e) 控制测试车辆或测试工装以 10 km/h 的速度从室内匀速行驶至室外，全程同步记录三套系统

的数据； 

f) 分析数据，将室内定位系统、GNSS 定位系统测量的位置数据分别与激光跟踪仪的测量数据进

行对比得到室内外定位系统全程的精度数据集； 

g) 在整个切换区域内，找出定位误差持续大于 0.02 m的最大时间区间，该区间时长即为室内外

切换定位精度恢复时间； 

h) 重复 e～g测试 3次，取 3次切换时间的最大值作为试验结果。 

通信性能试验 

5.2.1 无中继器通信距离试验 

试验方法如下： 

a) 选择长度大于 1 km的通视开阔场地； 

b) 将安装跨场景高精度定位系统的车辆或设备分别置于场地两端，两者之间距离为 1 km； 

c) 系统上电工作，一台车载端发送定位数据。若另一端能稳定接收数据且丢包率低于 2%，则判

定为合格。 

5.2.2 使用中继器通信距离试验 

试验方法如下： 
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a) 选择长度大于 1.8 km无法直接通信的通视开阔场地； 

b) 将安装跨场景高精度定位系统的车辆或设备分别置于场地两端，两者之间距离为 1.8 km，确

认二者无法直接通信； 

c) 将通信中继器置于两者的中点； 

d) 系统进入工作状态，一端车载系统发送定位数据，另一端如果能正确收到定位信息且丢包率低

于 2%，则判定合格。 

5.2.3 通讯时延试验 

试验方法如下: 

a) 将安装跨场景高精度定位系统的车辆或设备分别置于场地两端； 

b) 建立无线通讯连接； 

c) 一端车载系统 ping另一设备端 IP地址，有无中继器延迟均不高于 10 ms，则判定合格。 

连续无故障工作时间试验 

跨场景室内外定位系统全部设备在满电或供电状态下开机，建立通信连接并开始工作。持续运行 4 

h，期间系统功能及各项精度正常，则判定为合格。 

数据输出试验 

试验方法如下： 

a) 将跨场景室内外定位系统安装到测试车辆上按照工作状态展开； 

b) 驾驶测试车辆以 50 km/h速度从室外场景向室内场景匀速直线行驶，测试过程持续至少 20 s

以上并同步采集； 

c) 在采集数据中随机截取 1 s 的数据段进行分析数据频率，总共随机截取不少于 10段数据，取

数据频率最小值为被测系统的数据输出频率； 

d) 检查数据输出信息种类，应满足 4.2.4的要求。 

环境适应性试验 

5.5.1 高低温试验 

将跨场景室内外定位系统置于高低温试验箱中，在 4.3.1规定的温度条件下工作至少 1 h，系统功

能正常则判定为合格。 

5.5.2 复杂气象条件试验 

将跨场景室内外定位系统在雨雾模拟环境下按照工作状态展开，所有设备测试前均应充满电或处

于供电状态。所有设备均开机，按照正常的工作流程建立通信连接。开启雨雾模拟装置后，使用气象采

集设备确定雨雾等级， 跨场景室内外定位系统可在 4.3.2求的雨雾环境等级下至少正常工作 30分钟，

则认为满足指标要求。       

6 设备配置要求 

跨场景高精度定位系统配置应符合附录A。 

 
A  
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B  
A  

附 录 A  

（规范性） 

跨场景高精度定位系统设备配置 

跨场景高精度定位系统设备应符合表A.1。 

表A.1 跨场景高精度定位系统配置表 

序号 设备名称 规格及用途描述 数量 单位 

1 数据采集主机 可外接GNSS天线、车辆数据或其他外部信号等数据采集的仪器 1 台 

2 
高精度组合惯性导航

系统 

定位精度：0.02 m(RTK)，速度测量精度：0.1 km/h，航向精度：

0.1°，加速度量程：±10 g，角速度量程：±100 °/s 
1 个 

3 GNSS定位天线 用于接收卫星信号 ≥2 个 

4 4G外置信号增益天线 提升4G信号强度 按需配置 个 

5 CF卡 记录测试数据 按需配置 个 

6 连接线束 用于供电及信号传输 ≥1 套 

7 摄像头 用于记录车内外测试图像 ≥2 个 

8 报警信号采集器 用于采集车辆声、光、振动、图像等交互信号。 按需配置 套 

9 室内定位处理主机 用于处理GNSS遮挡场景下的高精度定位信息 ≥1 套 

10 信标/标记点 根据所采用的室内定位技术方案选定具体类型和数量 按需配置 个 

11 高速红外相机 根据室内定位红外光方案及捕捉范围选定具体数量 按需配置 台 

12 气象采集设备 用于检测雨雾浓度状态 按需配置 台 

13 数据处理软件 用于存储、分析、处理运动数据 1 套 

14 UPS电源 支持4h车载及其他设备供电，可接入直流12 V及交流220 V ≥2 台 

15 遮光棚 支持跨场景定位基础设施 按需配置 套 

16 全站仪 用于室内外定位坐标系标定转化 1 台 

17 RTK固定基站 
输出协议：RTCA、RTCA2、RTCM、RTCM V3、CMR、CMR+，输出接

口：RS232、Ethernet，提供场地端差分信号 
1 台 
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