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Ziel des Collective-Perception Service

1. Wahrnehmung der VRUs. 2. Informationen für Entscheidungen.

VRU Erkennung CPM Erzeugung CPM Verarbeitung Warnmeldung
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Datenstruktur einer CPM

Cooperative Perception Message (CPM)

Header cpm

protocolVersion :

Integer

messageID : Integer

stationID : Integer

generationDeltaTime : Integer cpmParameters

managementContainer stationDataContainer

referencePosition

sensorInformationContainer
perceivedObjectContainer

perceivedObjectConta

inerSegmentInfo

stationType
OriginatingVehicleContainer OriginatingRSUContainer

heading

speed :

Integer

vehicleOrientationAngle

: Integer

driveDirection

longitudinalAcceleration

lateralAcceleration

verticalAcceleration

yawRate

pitchAngle

rollAngle

vehicleHeight

trailerData

intersectionReferenceId

roadSegmentReferenceId

id : Integer

type : Integer

occupied :

BOOLEAN

details

objectID:

Integer

sensorID :

Integer

timeOfMeasurement :

Integer

objectAge :

Integer

zDistance :

Integer

objectConfidence  :

Integer

xDistance :

Integer

yDistance :

Integer

xSpeed:

Integer

ySpeed :

Integer

zSpeed :

Integer

xAcceleration

yAcceleration

zAcceleration

yawAngle

planarObjectDimension1

planarObjectDimension2

verticalObjectDimension

objectRefPoint

dynamicStatus

classification

matchedPosition

1. Header
• protocolVersion – Protokollversion
• messageID – Eindeutige Nachricht-ID
• stationID – ID der sendenden Station

• generationDeltaTime – Zeitstempel der Nachricht

2. cpmParameters
ManagementContainer
• stationDataContainer – Informationen zur Station

• referencePosition – Georeferenzierte Position

SensorInformationContainer
• Sensordaten, die von der Station gesammelt werden

3. PerceivedObjectContainer (Erfasste Objekte)
Objekterkennung und Klassifizierung
• objectID – Eindeutige Objektkennung
• sensorID – ID des Sensors, der das Objekt erkannt hat
• timeOfMeasurement – Zeitpunkt der Messung

• objectAge – Alter der Objekterkennung
• objectConfidence – Zuverlässigkeit der Erkennung

Positions- und Bewegungsdaten
• xDistance, yDistance, zDistance – Objektposition

• xSpeed, ySpeed, zSpeed – Geschwindigkeit entlang der Achsen
• xAcceleration, yAcceleration, zAcceleration – Beschleunigung

Objektattribute
• classification – Typ des Objekts (z.B. Fahrzeug, Fußgänger)

• objectRefPoint – Referenzpunkt des Objekts
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Beispiel CPM
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Praxisbeispiele aus Hamburg
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Erkenntnisse

• Ohne Datenfusion gerät die CPM an die 
Belastungsgrenze.

• Die Latenzzeit von Erhalt der 
Sensorinformationen bis versendete CPM 
beträgt im Durchschnitt 46ms.

• Es bestehen starke Abhängigkeiten zur 
verwendeten Sensorik: 
• Objektklassifizierung 
• Güte der Daten
• Sensorreichweite
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