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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。

本文件由广东省交通运输厅提出。

本文件由广东省交通运输标准化技术委员会（GD/TC 133）归口。

本文件起草单位：广东省道路运输事务中心、广东省城市公共交通协会、广州交信投科技股份有限公司、工业和信息化部电子第五研究所。

本文件主要起草人：徐永高、朱鸿国、王凯、钟浪、邱灏旋、连升平、范伟贤、李程钦、李博、陈欢、刘本章、胡棚、刘菊、缪宗兵、关皓、李力、崔会芬、何有伟。
出租汽车车载智能终端技术规范
范围
本文件规定了广东省出租汽车车载智能终端的技术要求。

本规范适用于广东省范围内出租汽车上用于计程计价功能的车载智能终端。
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。
JT/T 905.2 出租汽车服务管理信息系统 第2部分：运营专用设备

JJF 1578 网络预约出租汽车计程计时技术要求（试行）

BD 420005-2015《北斗/全球卫星导航系统(GNSS)导航单元性能要求及测试方法》

术语和定义

    空车 for hire
    出租汽车处于待租时的状态。


    重车 hired

出租汽车处于租用时的状态。


    计程 distance-counting

出租汽车重车状态下计价的里程。


    低速 low-speed

出租汽车的速度等于或低于切换速度时的运营状态。


    计时 time-counting

出租汽车重车低速状态时计价的时间。


    夜间 night

出租汽车运营标准规定的夜间起止时间段（不含终止时刻）。


    电子封印 electronic seal

用于保护网联计价器计费程序、内设参数等，由授权机构加密的一串数据，加密数据可包含参数、认证码、识别号等信息。


    定位精度 positioning accuracy

车载智能终端输出的位置与标准位置之差。


    测速精度 velocity accuracy

车载卫星定位系统输出的速度与标准速度之差。


    冷启动首次定位时间 cold start time to first fix

车载智能终端在星历、历书、概略时间和概略位置未知的状态下，从开始接收卫星信号到首次正常定位所需的时间。


    热启动首次定位时间 hot start time to first fix

车载智能终端在星历、历书、概略时间和概略位置已知的状态下，从唤醒时刻到首次正常定位所需的时间。


    重捕获时间 reacquisition time

车载智能终端在接收的卫星信号短时失锁后，从信号恢复到重新捕获卫星信号所需的时间。


    捕获灵敏度 acquisition sensitivity

车载智能终端在冷启动条件下，捕获卫星信号并正常定位所需的最低信号功率电平。


    重捕获灵敏度 reacquisition sensitivity

车载智能终端在接收的卫星信号短时失锁后，重新捕获卫星信号并正常定位所需的最低信号功
率电平。


    跟踪灵敏度 tracking sensitivity

车载智能终端在正常定位后，能够继续保持对卫星信号的跟踪和定位所需的最低信号功率电平。
3.20缩略语
BDS：北斗卫星导航系统（BeiDou Navigation Satellite System）

CAN：控制器局域网总线（Controller Area Network）

GGA：卫星定位信息（Global Positioning System Fix Data）

GNSS：全球卫星导航系统(Global Navigation Satellite System)

GSV：可见卫星信息（GNSS Satellites In View)）

HDOP：平面位置精度因子（Horizontal Dilution of Precision）

PDOP：位置精度因子（Positional Dilution of Precision）

RMC：推荐定位信息（Recommended Minimum Specific GNSS Data）

技术要求
通用要求
车载智能终端通常由GNSS卫星定位模块、CAN数据接口、4G/5G通信模块、中央处理单元、录音录像模块、存储模块、安全访问装置和显示屏等组成。

车载智能终端稳固安装于出租汽车内，负责精确采集行驶里程、时间等关键信息，依据当地政府主管部门制定的计费标准，所得计费金额等信息即时显示，并确保数据的实时存储与上传（具体上传规范参见附录A）。
车载智能终端外观应无锈蚀、锈斑、裂纹、褪色、污迹、变形和镀涂层脱落，亦应无明显划痕、毛刺；塑料件应无起泡、开裂和变形；灌注物应无溢出等现象；结构件与控制组件应完整，无机械损伤。
特定要求
铭牌
车载智能终端铭牌应符合以下要求：
应有清晰耐久的铭牌标志；

铭牌应安装在主机外表面的醒目位置，铭牌尺寸与主机结构尺寸应相适宜；

铭牌应包括名称、型号规格、制造厂名或商标、出厂年月及设备序号（编号）。

标识
车载智能终端面板的按键、接口等部位应有文字、图形等标志，并应耐久、醒目。使用说明、铭牌和标志中的文字应使用中文。
功能要求
显示区域
车载智能终端显示区域应不小于4.0英寸，显示分辨率应不低于320×480。
语音播报
车载智能终端应支持语音播报，播报提示音应清晰，音量应可手动调节。
操作提示音
车载智能终端应具备不同的提示音来分辨不同操作及业务提示。
状态显示
车载智能终端应支持触摸屏按键操作营运状态，应可将状态发送至顶灯和空车牌做相应显示。
断电重启
车载智能终端断电重启后应能继续进行计程计价运算处理。
数据存储
车载智能终端应能存储不少于1000次计程计价数据。
运价动态调整
运价动态调整应符合以下要求：
应支持按时段运价调整功能；
应支持按日期运价调整功能；
应支持节假日附加费等费用的调整功能；
应支持运价参数加密传输，具有防入侵、防篡改功能；
运价调整应支持提前设定、到时生效机制；
运价调整应支持通过网络远程实现。
电子封印
电子封印应符合以下要求：
应支持价格参数电子封印；
所有计量参数远程下发电子封印后应不能再改变；
电子封印下发后有改变计价参数的，计价模块应被实时锁定直至价格参数调整完成；
电子封印状态应能与封印管理平台实时同步。
计程计价内容显示
计程计价内容显示应符合以下要求：
显示界面应至少包含计费单价、计程、计时、计价金额四个项目；
应具备计费单价功能，应显示当前运营状态的每公里租金，单位：元/km，保留2位小数；
应具备计程功能，应能从“0.00km”开始显示，单位：km，保留2位小数；
应具备计时功能，低速运营的计时累计值应从“0”开始并显示时、分、秒，计时时应显示“低速”字样；
应具备计价金额功能，应能显示单次营运的总计费金额，单位：元（人民币）；
载客状态时，应保持计价金额、计程、计时等关键数据置顶显示。
空车状态显示
空车状态显示应符合以下要求：
应能显示实时时间；
应能显示空驶里程，应从“0.00 km”开始显示。
结束计价界面显示
结束计价界面显示应符合以下要求：
应具备上车时间显示，精确到秒；
应具备下车时间显示，精确到秒；
应具备计费总额显示，精确到0.1元，不足0.1元的按0.1元计算；
应具备单价显示，精确到0.01元；
应具备行驶里程显示，精确到0.01 km；
应具备低速计时显示，精确到秒。
运营状态转换
车载智能终端显示区域应显示出租车的当前运营状态。运营状态应包括“载客”、“电召”、“空车”、“停运”、“交班”等。
里程信号来源
车载智能终端里程信号来源应为脉冲信号、CAN信号、卫星定位信号中的一种或多种，应符合以下要求：
采用脉冲信号的应符合4.2.4.2；
采用CAN信号的应符合4.2.4.3；
采用卫星定位信号的应符合4.2.4.4；
采用两种或两种以上的，均应符合相应要求。
脉冲信号应符合以下要求：
脉冲信号传感器应能够直接将出租汽车变速器或驱动轮的转动信号转换成车载智能终端可识别的脉冲信号，传感器信号应必须是与车载智能终端匹配的独立传感器，应能连续不断地记录车辆行驶里程并安全地传送信息；
在车辆行驶所有速度下，应能提供稳定的信号；
应能够确定和鉴别传感器信号与车载智能终端连接的唯一性；
传感器应与车载智能终端一一对应匹配，不得随意更改；
传感器运动数据应仅来源于转换器机械的接口；
当传感器更换、结构发生变化时，应进行功能测试。
CAN信号应符合以下要求：
CAN报文应至少包含速度或里程；
CAN接口波特率应可支持设置为500 K、250 K或125 K。
卫星定位信号应符合以下要求：
应能提供实时的时间、经度、纬度、高程和方向等定位状态信息；
应具备北斗定位模式，可兼容其他卫星定位系统；
应支持时间、距离间隔或外部事件触发方式上传定位信息，休眠状态时，也应以一定时间间隔上传定位信息，参数可由系统设定，最小时间间隔可达1 s；
应具备输出GGA、RMC和GSV等报文的能力，输出更新率应不低于1Hz。
检验性能要求
计程计时要求
计程计时应符合JJF 1578中5.1、5.2的要求，具体如下：
计程误差：-4.0%～+1.0%；
计时误差：≤1.5 s。
卫星定位要求
定位精度
在HDOP≤4或PDOP≤6时，水平定位精度应优于10 m（95%），垂直定位精度应优于15 m（95%）。
测速精度
在HDOP≤4或PDOP≤6时，测速精度应优于1 m/s（95%）。
冷启动首次定位时间
在输入卫星导航信号功率电平为-130 dBm时，设备在概略位置、概略时间、星历和历书未知的状态下开机，到首次能够在其后10 s连续输出三维定位误差小于100 m的定位数据，所需时间应不超过60 s。
热启动首次定位时间
在输入卫星导航信号功率电平为-130 dBm时，设备在概略位置、概略时间、星历和历书已知的状态下开机，到首次能够在其后10 s连续输出三维定位误差小于100 m的定位数据，所需时间应不超过30 s。
重捕获时间
在输入卫星导航信号功率电平为-130 dBm且正常工作状态下，卫星信号短时中断30 s，从信号恢复到首次能够在其后10 s连续输出三维定位误差小于100 m的定位数据，所需时间应不超过10 s。
捕获灵敏度
捕获灵敏度应优于-130 dBm。设备在概略位置、概略时间、星历和历书未知的状态下开机，各颗卫星的单通道导航信号载波电平不高于-130 dBm时，应能在300 s内以1 Hz更新率连续10次输出三维定位误差小于100 m的定位数据。
重捕获灵敏度
重捕获灵敏度应优于-135 dBm。设备正常定位状态下，卫星信号短时中断30s后恢复，在各颗卫星单通道导航信号载波电平不高于-135 dBm时，应能在300 s内以1 Hz更新率连续10次输出三维定位误差小于100 m的定位数据。
跟踪灵敏度
跟踪灵敏度应优于-140 dBm。设备正常定位后，在各颗卫星的单通道导航信号载波电平降低到-140 dBm的情况下，应能在300 s内以1Hz更新率连续10次输出三维定位误差小于100 m的定位数据。
检验规则
检验环境条件
环境温度：10℃～45℃；
相对湿度：不大于90%。
检验项目
检验项目见表1。
车载智能终端检验项目
	序号
	检验项目
	信号源类型
	技术要求
	检验方法

	1
	通用要求
	所有信号源
	4.1
	7.1

	2
	特定要求
	所有信号源
	4.2
	7.2

	3
	计程计时要求
	所有信号源
	5.1
	7.3

	4
	卫星定位要求
	卫星信号源
	5.2
	7.7


检验方法
通用要求
通过目测方式，检查车载智能终端外观组成、铭牌标识，应符合4.1的要求。
特定要求
通过目测与人工操作方式，接通电源后配合测试软件测试车载智能终端的各项功能，应符合4.2的要求。
计程计时要求
将车载智能终端安装到汽车上，连同车辆一起对计程计时进行检验，应符合5.1的要求。
采用行车测距法对计程误差进行检验。
检验仪器及配套设备要求见表2。
行车测距法检验用检验仪器及配套设备

	序号
	名称
	技术要求

	1
	行车测距法检验装置
	测量范围（0 km〜5 km），分辨力不大于0.1 m，误差范围：±0.2%，检验装置应有自动采样功能，能够存储至少200台车载智能终端的检验信息

	2
	轮胎压力表
	测量范围（0 MPa～0.5MPa），分度值不大于0.02 MPa，准确度等级不低于2.5级


检验条件
车辆载荷
测试车辆的载荷应为1个～3个成年人的重量。
路面材料
检验用路面材料应为柏油、水泥或柏油水泥混合。
路面方向
选定的检验路面，应使车辆行驶方向满足以下规定之一：
直行；
左转不超过3次；
右转不超过1次；
左转1次，右转1次；
左转2次，右转2次；
掉头1次；
右转1次，掉头1次。
检验方法
应按照以下步骤实施检验：
在出租汽车右前门外侧正确安装行车测距法检验装置的里程计。

车载智能终端进入重车状态，使其满足7.4.1的要求。

指示驾驶员按照7.4.2和7.4.3规定的试验路面及路面方向中的任意一条行驶路线进行驾驶，确保行驶距离超过3000 m。

选取800 m、2000 m、3000 m三个检验点。

当车载智能终端计程值到达规定的检验点时，检验装置自动进行采样并记录釆样值。

重复c）、d）、e）步骤（可选取重复路段或不同路段测试），每个检验点共采样5次获取平均测量计程值，此值即为检验装置测量的计程值。

计程误差按式（1）进行计算：
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式中：
DW——计程误差，%；
D——车载智能终端计程示值，m；
Jd——检验装置测量的计程值，m。
三个检验点的计程误差均应符合5.1的要求。
计时误差
应按照以下步骤实施检验：
计时检验总计时时间为15 min，以5 min为一个时间间隔，分别选取5min、10min、15min共三个检验点。

驱使车辆低速行驶，使车载智能终端进入计时计价状态，同时启动电子秒表，当车载智能终端计时值到达规定的检验点时，电子秒表进行采样并记录采样值，每个检验点重复进行5次获取平均测量计时值，此值即为电子秒表测量的计时值。

计时误差按式（2）计算：
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式中：
Tw——计时误差，s；
Td——车载智能终端计时示值，s；
Tb——电子秒表测量的计时值，s。
三个检验点的计时误差均应符合5.1的要求。
卫星定位要求
定位精度
使用卫星信号模拟器进行测试，设置卫星信号模拟器仿真速度不小于2 m/s的运动用户轨迹。
车载智能终端接收卫星信号模拟器输出的射频仿真信号，每秒钟输出一次定位数据，以卫星信号模拟器仿真的用户位置作为标准位置，定位精度检测参考BD 420005-2015 《北斗/全球卫星导航系统(GNSS)导航单元性能要求及测试方法》。根据附录B计算定位精度，应满足5.2.1的要求。
测速精度
使用卫星信号模拟器测试，设置卫星信号模拟器仿真最大速度为30 m/s，最大加速度为1 m/s²的运动用户轨迹，输出射频仿真信号。
车载智能终端接收射频仿真信号，按1Hz的更新率输出速度数据，以卫星信号模拟器仿真的速度作为标准，根据附录C计算速度误差，应满足5.2.2的要求。

冷启动首次定位时间
使用卫星信号模拟器进行测试，设置卫星信号模拟器仿真速度不小于2 m/s的运动用户轨迹。车载智能终端在下述任一状态下开机，以获得冷启动状态：
为车载智能终端初始化一个距实际测试位置不少于1000 km但不超过10000 km的伪位置，或删除当前历书数据； 

7天以上不加电。 

以1Hz的位置更新率连续记录输出的定位数据，找出首次连续10次输出三维定位误差不超过100 m的定位数据的时刻，计算从开机到上述10个输出时刻中第1个时刻的时间间隔，应满足5.2.3的要求。
热启动首次定位时间
使用卫星信号模拟器进行测试，设置卫星信号模拟器仿真速度不小于2 m/s的运动用户轨迹。
在车载智能终端正常定位状态下，短时断电60 s后，车载智能终端重新开机，以1 Hz的位置更新率连续记录输出的定位数据，找出首次连续10次输出三维定位误差不超过100 m的定位数据的时刻，计算从开机到上述10个输出时刻中第1个时刻的时间间隔，应满足5.2.4的要求。
重捕获时间
使用卫星信号模拟器进行测试，设置卫星信号模拟器仿真速度为不小于2 m/s的运动用户轨迹。
在车载智能终端正常定位状态下，短时中断卫星信号30 s后，恢复卫星信号，以1 Hz的位置更新率连续记录输出的定位数据，找出自卫星信号恢复后，首次连续10次输出三维定位误差应不超过100 m的定位数据的时刻，计算从卫星信号恢复到上述10个输出时刻中第1个时刻的时间间隔，应满足5.2.5的要求。
捕获灵敏度
使用卫星信号模拟器进行测试，设置卫星信号模拟器仿真速度不小于2 m/s的运动用户轨迹。每次设置卫星信号模拟器输出的各颗卫星的每一通道信号电平从设备不能捕获信号的状态开始，以1 dB步进增加。
在卫星信号模拟器输出信号的每个电平值下，车载智能终端在冷启动状态下开机，若其能够在300 s内捕获导航信号，并以1Hz的更新率连续10次输出三维定位误差小于100 m的定位数据，记录该电平值，应满足5.2.6的要求。

重捕获灵敏度
使用卫星信号模拟器进行测试，设置卫星信号模拟器仿真速度不小于2 m/s的运动用户轨迹。每次设置卫星信号模拟器输出的各颗卫星的每一通道信号电平从设备不能捕获信号的状态开始，以1 dB步进增加。
在卫星信号模拟器输出信号的每个设置电平值下，车载智能终端正常定位（此时为使导航能够正常定位，可先输出较高的可定位电平）后，控制卫星信号模拟器中断卫星信号30s再恢复到该设置电平值，若车载智能终端能够在信号恢复后300 s内捕获导航信号，并以1 Hz的更新率连续10次输出三维定位误差小于100 m的定位数据，记录该设置电平值，应满足5.2.7的要求。
跟踪灵敏度
使用卫星信号模拟器进行测试，设置卫星信号模拟器仿真速度不小于2 m/s的运动用户轨迹。
在车载智能终端正常定位的情况下，设置卫星信号模拟器输出的各颗卫星的各通道信号电平以1 dB步进降低。在卫星信号模拟器输出信号的各电平值下，测试车载智能终端能否在300s内连续10次输出三维定位误差小于100 m的定位数据，找出能够使车载智能终端满足该定位要求的最低电平值，应满足5.2.8的要求。


（规范性）
计程计价数据上报规范

概述
计程计价数据上报规范，参照本附录给出的数据上报格式要求，数据类型参照JT/T 905.2中10.1给出的数据类型定义，并做好传输过程安全管理、避免敏感信息泄露。
表A.1 计程计价数据上报格式

	起始字节
	字段
	数据类型
	说明

	0
	空转重时车位置信息
	
	见JT/T 905.2中0x0200消息体数据格式

	25
	重转空时车位置信息
	
	见JT/T 905.2中0x0200消息体数据格式

	50
	营运ID
	UINT32
	开始营运时的时间戳，按JT/T 905.2中10.2.2营运ID的生成规则生成

	54
	评价ID
	UINT32
	评价时的时间戳，按JT/T 905.2中10.2.2营运ID的生成规则生成。若没有评价，则以0x00填充

	58
	评价选项
	UINT8
	0x00：没有做出评价；0x01：满意；0x02：一般；0x03：不满意；0x04：投诉

	59
	评价选项扩展
	UINT16
	保留，默认0x0000

	61
	电召订单ID
	UINT32
	0：正常营运数据；非0标识电召营运数据

	65
	车牌号
	BYTE[6]
	车牌号，ASCII字符

	71
	经营许可证号
	BYTE[16]
	ASCII字符，长度不足16byte，右补0x00

	87
	驾驶员从业资格证号
	BYTE[19]
	ASCII字符，长度不足19byte，右补0x00

	106
	上车时间
	BCD[5]
	格式为YYMMDDhhmm

	111
	下车时间
	BCD[2]
	格式为hhmm

	113
	计程公里
	BCD[3]
	格式为XXXXX.X km

	116
	空驶公里
	BCD[2]
	格式为XXX.X km

	118
	附加费
	BCD[3]
	格式XXXXX.X元

	121
	等待计时时间
	BCD[2]
	格式为hhmm

	123
	交易金额
	BCD[3]
	格式XXXXX.X元

	126
	起步价公里
	BCD[2]
	格式为XXX.X km

	128
	起步价等待计时时间
	BCD[2]
	格式为hhmm

	130
	起步价浮动百分比
	INT16
	上浮为正，下调为负

	132
	续租白天计程公里
	BCD[3]
	格式为XXXXX.X km


表A.1 计程计价数据上报格式（续）
	起始字节
	字段
	数据类型
	说明

	135
	续租夜间计程公里
	BCD[3]
	格式为XXXXX.Xkm

	138
	预留附加费
	BCD[3]
	格式XXXXX.X元

	141
	其他浮动百分比
	INT16
	上浮为正，下调为负

	143
	行驶时段数据项总数
	UINT8
	记为N

	144
	行驶时段数据项列表
	
	行驶时段数据项组成数据格式见表A.2

	N*14+144
	当前车次
	UINT32
	

	N*14+148
	交易类型
	BYTE
	0x00：现金交易；0x01：M1卡交易；0x03：CPU卡交易；0x09：其他

	N*14+149
	一卡通交易数据
	BYTE[n]
	其数据项及长度各地市可根据实际情况扩展


表A.2 行驶时段数据项格式
	起始字节
	字段
	数据类型
	说明

	0
	时段序号
	UINT8
	

	1
	开始时段
	BCD[2]
	格式为hhmm

	3
	结束时段
	BCD[2]
	格式为hhmm

	5
	时段续租价浮动百分比
	INT16
	上浮为正，下调为负

	7
	时段侯时价浮动百分比
	INT16
	上浮为正，下调为负

	
	
	
	



（规范性）
定位精度的数据处理方法

概述
定位精度试验，按BD 420005-2015 《北斗/全球卫星导航系统(GNSS)导航单元性能要求及测试方法》中的方法进行数据处理。


（规范性）
速度精度的数据处理方法

概述

速度精度试验，按本附录给出的方法进行数据处理

排序法

对比每个时间点卫星信号模拟器系统输出速度与车载智能终端输出的速度值，得到每个时间点的速度误差。将全部有效定位数据的绝对速度误差从小到大排序，取位于全部有效样本总量95%处的样本点的误差作为速度精度（95%）测量结果。
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