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引  言 

(为使低速驾驶辅助装置（MALSO）能够按统一的标准进行说明和描述，特制定本标准。  

为了保持标准的适用性与可操作性，各使用者在采标过程中，及时将对本标准规范的意见及建议函

告第一编写单位，以便修订时研用。  

地址：中国北京市朝阳区光华东里8号中海广场(南楼)17F ，邮编：100020，邮箱：weixing@tmec.cn。） 
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低速驾驶辅助装置性能要求和试验规程 

1 范围 

本标准规定了停车或以极低速驾驶的情况下的低速驾驶辅助装置性能要求和试验规程 

本标准适用于配备低速驾驶辅助装置（以下简称“MALSO”）的轻型车，乘用车、皮卡车，轻

型面包车和运动型多功能车。它规定了驾驶者可以普遍预期该装置所具有的最小功能要求，即在一

个被定义的（较短）检测范围内对相关障碍物的存在进行检测和提供信息。它为故障提示的最小要

求以及性能试验规程进行了定义，并且包含了针对通用的信息策略的规则，但并不限制信息的种类

或显示系统。 

MALSO系统使用障碍物检测装置（传感器）进行测距，从而根据到障碍物的距离为驾驶员提供信息。

传感技术在此未予涉及，然而，该技术会对本国际标准中所设立的性能试验规程造成影响（见第7条）。

目前的试验物体是根据使用超声波传感器的系统定义的，这反映了本国际标准发布时最常用的技术。对

于其他可能在将来出现的传感技术，这些试验物体应该根据需要进行检查和更改。  

可视性增强系统，如无测距和警示功能的视频摄像机辅助，不包含在本国际标准范围内。 

重型商用车上的倒车辅助和障碍物检测装置在本国际标准中不予涉及。对这些系统的要求由ISO/TR 

12155定义。 

2 规范性引用文件 

下列文件对于本文件的应用是必不可少的。凡是注日期的引用文件，仅注日期的版本适用于本文件。

凡是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。 

ISO 2575 道路车辆 操作件、指示器及信号装置（Road vehicles-Symbols for controls, 

indicators and tell-tales） 

ISO 15006 道路车辆 交通信息和控制系统人体工程学 车内听觉呈现的规范和遵守程序（Road 

vehicles- Ergonomic aspects of transport information and control systems-Specifications and 

compliance procedures for in-vehicle auditory presentation） 

ISO 15008 道路车辆 交通信息和控制系统人体工程学 车内视觉呈现的规范和试验规程（Road 

vehicles- Ergonomic aspects of transport information and control systems-Specification 

and test procedures for in-vehicle visual presentation） 
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ISO 16750.1 道路车辆 电气和电子设备的环境条件和试验 第一部分 - 第五部分 

3 术语和定义 

下列术语和定义适用于本文件。 

3.1  

听觉信息和警示 

用于向驾驶员呈现相关障碍物信息的声信号包括：脉冲，语音，见图1。 

注 ： 声脉冲可以主要由载频，重复率和发声器的位置进行编码。  

3.2  

用于信息和提醒的评估 

关于检测到的障碍物的信息，当系统被激活后，将对该障碍物进行评估，并警示和提醒驾驶员，从

而为其当前的低速驾驶提供帮助，见图1。 

 

图1 低速驾驶辅助装置的可用子功能框图 

3.3  

低速驾驶辅助装置  

可以在低速（< 0.5 m/s）下通知驾驶员在临近本车辆的特定区域中，尤其是在停车和在狭窄通道

中操纵时的静止障碍物的存在的系统。 

3.4  

监测范围 
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在车辆周围的特定三维空间，它被分为后方和前方拐角 m.r.、前方、后方-1 和后方-2m.r。 

注：被覆盖的监测范围取决于系统的预期用途（见第 4 章 图 2）。 

3.5  

倒车检测系统 

当选择倒档的时候，可以提示驾驶员在监测范围内是否有障碍物的系统。 

3.6  

传感器 

检测监测范围内的障碍物的组件  

注：下面列出了一些传感器原理可供使用。 

最常见的原理是传播时间（指声波、电磁波等波在媒介中传播一段距离所需要的时间）测量（例

如：雷达、激光雷达、声纳）。有源传感器单元造出脉冲式或连续调制的微波场、（红外线）光，

或超声波。在检测区域中由于障碍物而反射回来的能量被接收，到障碍物的距离被测量出来。根据

光束或场方向特性，或根据具有重叠的覆盖区域的传感器之间的时序关系，估算障碍物的侧向位置。 

备选原理包括通过三角原理的距离测量和使用图像处理的无源传感器系统。 

3.7  

系统激活 

将系统运行从休眠状态唤醒的行为，在该模式下系统将对监测范围进行监测，对被检测到的障碍物

进行评估并产生适当的反馈以辅助驾驶员。 

3.8  

试验物体 

用于测试监测范围的、具有特定材料、几何形状和表面的物体。 

该试验物体应当能给出可对相关传感器类型进行比较的结果。 

3.9  

视觉信息和警示 

用于将相关障碍物的信息提供给驾驶员的光信号，包括： 信号装置，显示屏。 

注：视觉信息可以通过诸如色彩、重复率、标志或文本等进行编码。驾驶员可以通过（可能为彩色的）信号装

置所发出的连续的或脉动信号获得警示。信息可以是图形或字母数字。 
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3.10  

警告级别 

向驾驶员提供的关于危险环境的听觉/视觉/触觉/动觉的信息或反馈的临界级别，它的级别是逐步

提高的。 

4 分类 

MALSO 系统分类反映了世界各地的驾驶行为和市场需求的多样化。例如，在一些国家，驾驶员会

在非常狭窄的区域内驾驶，并且已经变得依赖于在非常短的范围之内发出的警示。在其他国家，驾驶员

希望在相对较远的范围内得到警示。制造商可以根据目标驾驶员人群的驾驶风格和期望，选择最合适的

系统参数。 

根据覆盖监测范围的能力差异，对低速驾驶辅助装置进行了分类。每一个监测范围对应着车辆的特

定部分，以防止与障碍物的碰撞。见图 2。系统的类别用对应着覆盖的监测范围的字母缩写表示。 

 

 

注： 

1 前方  

2 前方拐角 

3 后方拐角 

4 后方-1  

5 后方-2  

图2  监测范围（平面图） 
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5 功能与性能要求 

5.1 系统激活 

5.1.1 带手动激活的系统 

系统由驾驶员使用开关或按钮打开或关闭。当激活之后，系统可以通过语音或影像提示服务准备就

绪。该提示应该与障碍物的距离信息有明显的区别。 

5.1.2 带自动激活的系统 

根据驾驶情况，系统将被自动激活/停用。为了避免信号打扰，可能的监测范围（见第 4 章）可以

被分别激活。在自动激活之后，可以提示驾驶员服务准备就绪。可以有一个 on/off 开关或按钮来覆盖

自动激活（停用）。 

激活条件，一方面可以为选择倒档，另一方面可以为速度低于某一个特定限值 Von。停用条件可以

为选择了除倒档外的其他档位、速度高于某一个特定限值 Voff 或自上次系统激活以来的移动距离大于

Xoff。速度限值 Von和 Voff，以及距离限值 Xoff可以根据传感器技术和系统的预期用途适当进行定义。然而，

由于它们是系统所支持的最大速度，根据所讨论的监测范围 ，Von和应 Voff≥0.5m/s 或者≥0.3m/s（见

表 1）。 

表1 低速驾驶辅助装置的分类  

监测范围 缩写 检测距离 

m 

最大行驶速度 

m/s 

后方-1 R1 0.6 0.3 

后方-2 R2 1.0 0.5 

后方拐角主驾侧 Rcd 0.5 0.3 

后方拐角副驾侧 Rcp 0.5 0.3 

前方 F 0.6 0.3 

前方拐角主驾侧 Fcd 0.5 0.3 

前方拐角副驾侧 Fcp 0.5 0.3 

注： 

只要有助于系统的预期用途，这些监测范围可以任意组合。 

拐角型系统的监测范围被限制在车辆的特定拐角，并且主要是用来辅助驾驶员通过狭窄通道的。 

为了方便，并最有效地使用操纵辅助装置，应当根据上述分类，告知驾驶员车辆所配备的系统的类型。 

 

表2 给出了不同的现有监测范围应该如何被激活。 
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表2 系统激活/停用条件 

监测范围 选择倒档 选择除倒档外的其他档位 

 或  

前方 o + - 

前方拐角 o + - 

后方 + O - 

后方拐角 + O - 

"o" 表示可选。 

"+" 表示激活。 

"-"表示停用。 

 

在具有自动变速器的车辆上，当选择P（停车）档位的时候，MALSO 系统可以被停用。并且也可以

在停车制动器啮合时停用系统。 

5.2 驾驶员界面与信息策略 

5.2.1 一般信息 

对于驾驶员界面，至少应该使用听觉信息通道。视觉信息和警示可以作为补充使用。标准化信息策

略将作为两种类型的信息组件的开发基础使用，因为这样可以使其在不同车辆上的使用更加容易和安

全。对驾驶员来说，最有用的信息就是距离，即车辆边界和障碍物之间的间隙。障碍物相对于车辆的位

置可以作为附加信息加以提示。 

故障也同样应该被提示给驾驶员。 

由于如下原因，无法建立通用的信息策略： 

存在很多不同的信息编码的方法；  

每个汽车厂商将操纵辅助整合到其带有特定的驾驶员界面的驾驶员信息系统中。 

子条款 5.2.2 至 5.2.5 可以被当作实行信息策略的导则。 

5.2.2 听觉信息 

听觉信息可以参考 ISO 15006 ISO 15006 道路车辆 交通信息和控制系统人体工程学- 车内听觉呈

现的规范和遵守程序（Road vehicles- Ergonomic aspects of transport information and control 

systems-Specifications and compliance procedures for in-vehicle auditory presentation） 

听觉信息通道推荐使用下列基本编码： 
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距离应该被编码为至少两个级别。这些区域应该以不同的重复率代表，使用一个基本法则：更高的

重复率或连续声音对应较短的距离。如果使用不同的或者附加的编码 ，它们不应该对基本法则造成干

扰。 

不同区域可以以不同载频代表（例如：高频代表车辆前方，低频代表车辆后方）。在这种情况下，

不应该使用多于两种的不同区域/载频。也可以使用合成或录制的语音消息。 

系统的激活/停用以及故障/干扰提示可以用听觉信号代表，并与其他信号具有明显的区别。 

5.2.3 视觉信息 

视觉信息可以参考 ISO 15008道路车辆 交通信息和控制系统人体工程学-车内视觉呈现的规范和试

验规程（Road vehicles- Ergonomic aspects of transport information and control systems-Specification and test 

procedures for in-vehicle visual presentation） 

如果视觉信息通道是作为听觉通道的补充使用的，推荐使用如下基本编码： 

信息应当被编码为至少两个级别，由多种颜色代表。例如，红色代表级别 1：临近碰撞级别；而黄

色或绿色代表级别 2：注意级别。如果使用不同编码或一个附加的提示级别，它们不应当对基本编码元

素造成干扰。通过使用一个以上的具有相同颜色的显示屏单元，这两个级别可以进一步细分，例如：带

有三个红色和三个黄色条的条形图，可以形成 6 个子分级。如果使用的是单色单元，而不是多种颜色，

两个级别可以通过连续和闪烁发光的组合，或由渐近增加的条形组成的显示屏来代表。 

后方监测范围的警告级别见图 3。 

 

注： 

1：级别 1，3 提示级别 

2：级别 2，4 后方监测范围 

图3 后方监测范围的警告级别 

显示屏的位置选择应该将诱使驾驶员改变视线方向的可能性降到最低。例如，建议将用于后方监测
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范围的显示屏放置于乘客舱的后方，因为这样可以让驾驶员在通过后视镜观察，或者转过头去直接通过

后部车窗观察的同时观看显示屏。同理，建议将用于前方监测范围的显示屏放置于仪表盘上。 

建议在系统的所有活动显示屏上通过信号装置或标志来对系统的激活/停用和功能异常进行提示。

这些标志可以参考 ISO 2575。 

5.2.4 视觉和听觉信息的组合 

可以考虑视觉和听觉信息的特定优势，使用这两种信息通道的组合来提高系统性能，或降低对驾驶

员和乘员造成打扰的可能性。 

级别 1：临近碰撞级别；信息应当以听觉形式提供，并可附加地以视觉形式提供。然而， 

级别 2：注意级别；信息仅能以视觉或听觉通道提供。 

如果驾驶员可以在板载人机界面（HMI）系统的菜单上，减小听觉信息的呈现强度的话，则应该在

用户手册中提供注释，或在 HMI 系统的对话框中提供消息，告知：如果音量被设定得太小的话，警示

可能无法被及时感知到。 

5.2.5 信号的持续时间 

一般来说，只要障碍物被检测到，就应当保持发出障碍物信号，并且，当障碍物不再被检测到，或

者系统被停用时，应当停止该信号。系统的激活/停用条件以及特定监测范围参见 5.1。 

为了降低对驾驶员的打扰，系统在一定时间后（由厂商定义），可以自动暂时关闭听觉信号。然而，

系统应当保持活动状态。 

只要到障碍物的距离减小，听觉信号就应当被自动重新开启。在到障碍物的距离增加的情况下，听

觉信号可以保持关闭。 

如果视觉显示被用来对听觉信息通道进行补充，如前所述，系统可以自动暂时关闭听觉信号。然而，

应当保持视觉信号。 

驾驶员可以手动选择暂时抑制听觉信号。在这种情况下，听觉信号应当在驾驶员再次打开它之前保

持抑制状态。然而，当系统下次被激活的时候，听觉信号应当被自动恢复。关于激活条件，参见第 5.1

节。 

5.3 障碍物检测的动力性能 

5.3.1 障碍物的相对速度 

当车辆本身处于静止状态或以最大 0.3m/s 移动的时候，系统应当有能力检测到障碍物。被分类为

R2 的系统（见第 4 条）应当在以最大 0.5m/s 移动的时候，有能力在后方-2 监测范围内检测到静止障碍
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物。 

5.3.2 启动检测延迟 

启动检测延迟定义为 MALSO 系统的激活与 MALSO 系统向驾驶员提供关于已存在于所讨论的监

测范围内的相关障碍物的正确信息的时刻之间的时间间隔。 

注 1：在不同监测范围下，激活条件可能会有所不同，并且它是由系统设计者定义的。关于可能的选项，参见

5.1。当测量启动检测延迟的时候，需要注意所讨论的监测范围中的激活条件已经被满足。 

如果 MALSO 系统没有提供服务准备就绪提示，启动检测延迟将从点火被设为开并且发动机开始

运转那一刻起开始测量。 

注 2：在起动时，一旦电池充电电压在磨合后达到通常情况下电池电压的 90％，就认为发动机处于运转状态。  

背景：在越来越多的车辆上， 如果发动机没有运转的话，电子电源管理系统将会关闭 MALSO 系

统的供电。在这些车辆上，启动检测延迟只能从发动机处于运转状态的时刻起开始测量。在很多其他车

辆，包括油电混合动力车上，不管发动机是否处于运转状态，MALSO 系统都是可以运行的。在这些车

辆上，可以选择性地在不启动发动机的情况下验证是否满足如下条件。在这种情况下，对启动检测延迟

的测量应当从打开启动开关后，电池电压达到静止电压电平的 90%那一刻起开始。 

启动检测延迟不应超过 1.5s。稳定系统运行和完成内部系统和传感器测试所需时间包含在启动检测延迟

中。 

如果 MALSO 系统提供服务准备就绪提示 ——无论是听觉或视觉或是这两者——启动检测延迟

将从服务准备就绪提示结束那一刻起开始测量。平均启动检测延迟不得超过 600 ms。允许在服务准备

就绪音的听觉声音和 MALSO 信息音的听觉声音之间有一段静默时间。 

注 3：在其他车辆系统（如导航显示屏）被用来显示 MALSO 信息的情形下，显示系统上的启动画面的出现将被当

作 MALSO 服务准备就绪提示。 

5.3.3 检测延时 

只要系统处于活动状态，在所有的监测范围内，相关障碍物的出现与对驾驶员的正确信息的提供之

间的延时不得超过 500ms。这种能力将通过具有比所测量到的延时的十分之一更高的精度的适当试验规

程予以证明。 

附录 A 中给出了一些试验规程的示例，以供参考。 

延时将作为至少 10 次试验的算术平均值计算得出。在这些试验内的平均提示延迟不得超过 500ms，

并且单个值不得超过 600ms。 

5.4 监测范围覆盖 
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5.4.1 监测范围的分块 

根据第 3 条，整个监测范围被分为 7 个小监测范围（见图 2）。每一个监测范围的特点是水平和竖

直相关区域。 

5.4.2 水平相关区域 

水平相关区域是监测范围在车道上的二维投影。从车辆边界起测量的最小检测距离的定义如表 1

所示。 

从车辆边界起的第一个 0.2m （见图 4）将不被测试。这是因为目前最先进的传感技术无法保证在

如此接近的距离上的检测。 

为了进行在第 7 条中所描述的操作试验，整个相关监测范围将用试验物体 H 水平扫过，并用试验

物体 V 竖直扫过。每个检测到的网格位置i由边长为 和 （ =0.1m， =0.1m，以测试水平覆盖范

围）的被覆盖的单元格代表，并且其中心位于标准障碍物的纵轴上位置上。 

 

注： 

1 试验物体  

2 被检测到 

3 未被检测到 

图4 子区域 A1 和 A2 中的后水平覆盖率的确定 

覆盖率被定义为被覆盖的区域占整个相关区域的比例。 

例  对于一个 96 格的整个相关区域，其中有 88 格是被覆盖区域，其平均覆盖率为 91.7%。单个检
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测空洞的区域被定义为单元格 dx
2，它对应着一个“未被检测到”的标准障碍物。 

注：由于整数个单元格而导致对区域面积的高估从而造成的较小误差可以被忽略不计。 

对于性能试验的评估，监测范围被分割为从车辆边界延伸到最大 0.6m 的近距离 A1，以及覆盖了

0.6m 以上的距离的 A2。这些子区域与警示级别距离无关。图 4 给出了一个后方水平相关区域的例子。

这两个子区域的覆盖率将被分别确定。 

5.4.3 后方水平区域 

为了简化性能试验规程，后方水平相关区域由一个从距后方车辆边界 0.2m 处延伸到最大检测距离

的矩形代表，R1 的最大检测距离为 0.6m，R2 的最大检测距离为 1.0m。 

矩形的宽度 w_r，等于沿着后轴测量的车辆宽度。长度应当向上取整到 0.1m。 

在该矩形内的试验物体 H 的中心的网格位置由图 5 所示。网格与车体中心线对称分布。 

 

图5 用于测试后方监测范围的水平覆盖的网络位置 

5.4.4 前方水平区域 

前方水平相关区域由一个从距前方车辆边界 0.2m 处延伸到 0.6m 的最大检测距离的区域代表。该

区域的宽度 w_f，等于沿着前轴测量的车辆宽度。长度应当向上取整到 0.1m。 

与单纯是一个矩形的后方水平相关区域相比，前方水平区域的试验网格位置位于一个按照前保险杠

的轮廓描绘的区域中，在很多车辆上，保险杠都的形状都具有比较鲜明的凸起形状。有两种不同的方法

可以构建试验结果具有可比性的试验网格。负责进行试验的测试工程师可以选择最适合可用试验设备的

能力的方法。不管是哪种情形，网格都与车体中心线对称分布。 

方法 1： 

与行驶方向垂直的距离线由按照前保险杠轮廓描绘的曲线代替。曲线在行驶方向上按照 0.1m 的倍数
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平行移位。通过使用这条曲线来代替直线，在行驶方向上到障碍物的距离永远都是参照车辆表面的，即

使对于极其圆润或箭头形状的前保险杠也是如此。曲线按照在两个“虚拟车辆拐角”之间的前保险杠的形

状描绘（在地面上的垂直投影如图 6 所示）。拐角的虚拟见图 7。在拐角的左侧和右侧，曲线由垂直于

行驶方向的直区段完成，以覆盖整个车辆宽度 w_f。 

 

注： 试验物体的中心位置只在图上部显示（车辆右侧） 

图6 用于根据方法 1测试前方监测范围的水平覆盖率的网格位置 

方法 2： 

基础网格仍然是类似于后方水平区域的矩形。然而，被测试的网格位置是由在两个“虚拟车辆拐角”

之间按照前保险杠的形状描绘的两条曲线从这个矩形中切分出来的（在地面上的垂直投影如图 7 所示）。

拐角的虚拟见图 8。在拐角的左侧和右侧，曲线由垂直于行驶方向的直区段完成，以覆盖整个车辆宽度

w_f。 

第一条曲线，在车体中心线上测量的话，其到保险杠的距离为 0.2m，第二条曲线的距离为 0.6m。 

 

图7 用于根据方法 2 测试前方监测范围的水平覆盖率的网格位置 
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5.4.5 拐角水平区域 

对于拐角水平相关区域定义，应当使用如下“分块定义”的方法： 

紧贴车辆轮廓描绘一个矩形框。 

从每个方框拐角画与车辆成 45°线。 

这些线和车辆边界为车辆拐角。 

在每一个拐角的椭圆形区域表示将在试验规程中使用 7 个  =  =0.1m 的方形网格位置进行评

估的水平相关区域（参见图 8），这些网格位置的中心对应着标准试验障碍物的纵轴。 

这些椭圆形相对于直线前进/后退方向的倾斜度，在后方拐角为 30°，在前方拐角为 45°。 

 

图8 车辆拐角的“分块定义”以及最小拐角检测范围 

 

5.4.6 最小覆盖率 

前方和后方水平相关区域的最小要求覆盖率如下： 

A1为90 %；  

A2的后方-2区域为87%。 

拐角相关区域的最小覆盖率应为100%。 

在整个监测范围内，无论是水平、竖直或在水平面的对角方向上，都不应有多于两个在同一直

线上的相邻检测空洞。 

5.4.7 竖直相关区域 

为了简化性能试验规程，竖直相关区域在特定的监测范围内，由一个从距车辆边界0.2m处延伸

到最大检测距离的矩形代表 （见第4章）。在前方和后方监测范围，应该使用放置于一个与车辆纵

轴重合的竖直平面内的试验物体 V进行试验。关于拐角竖直相关区域与车辆边界形成的倾斜，参见

如图8所示的水平监测范围。 

中
国
智
能
交
通
产
业
联
盟
    
    
中
国
智
能
交
通
产
业
联
盟
    
    
中
国
智
能
交
通
产
业
联
盟
 



T/ITS 0046— 2016 

14 

 

由于在水平区域的试验已经证明了覆盖整个区域且不会产生过多的空洞的能力，所以要测试竖

直覆盖，使用0.2m网格就足够了（  =  =0.2m），矩形的高度为0.6m，对应网格方形的三条线，

其中心对应着标准试验障碍物的纵轴。 

  图 9中描述了后方监测范围的一例。 

   靠下方的线的中心应该高于地面0.30m。为了允许角检测特性和通用传感器的不同安装高度，在

列A中至少有一个单元格（最靠近保险杠）应该是被覆盖的。 

尺寸以厘米为单位  

 

注： 

1 后方竖直相关区域 

2 列 

3 试验物体 网格位置  

图9 通过试验规程确定后方竖直区域覆盖率 

最小覆盖应按照表3的定义。关于不同监测范围内的检测距离，见表1。 

 

表3 竖直覆盖（最小覆盖单元格数） 

监测范围 列 

A B C D 

后方-2 1 2 2 1 

后方-1 和前方 1 2 0 0 

后方和前方拐角 1 1 0  0 

5.5 自检能力和故障提示 

系统应当提供如下自检功能（至少在每次系统激活后）： 

a) 电子电路和接线 自检单元应检查系统的电子组件的功能。 
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b) 传感器组件自检单元应当检查传感器单元是否受到任何可能导致系统功能异常的损伤。 

规程 a）和 b）应当： 

被自动执行，以检测会导致系统功能故障的错误；  

只要检测到错误状态，便产生警示信号 [见 5.2.2 c）和 5.2.3 c）]。 

5.6 带拖车操作 

5.6.1 拖车挂钩处理 

在主车辆上安装的在拖车挂钩有可能会影响传感器的正常工作，并且另一方面可能延长车辆的

后方边界。 

尤其是如果使用可拆卸拖车挂钩的话，应当特别注意挂钩的安装将造成后方监测范围的覆盖较

差。应当考虑到：挂钩很有可能突出于保险杠，从而决定了车辆边界。 

如果在安装了挂钩时的正常工作不能被影响，则要么系统应当在安装了挂钩时自动关闭，要么

驾驶员应当可以手动停用系统。车辆的用户手册应当对这些情况下的恰当操作给予描述。 

5.6.2 带拖车的系统操作 

对于不能被手动停用的系统，车辆的电路应该设计得可以让倒车检测系统只要在牵引和尾随车辆之

间的电气连接处于运行状态便自动暂停。然而，如果拖车配有兼容的传感器，应该由这些传感器在倒车

时通知驾驶员有障碍物。 

6 要求和试验组件 

系统组件应该按照具体的汽车要求进行设计。这应该由汽车厂商所定义的标准化测试进行证

明。作为汽车厂商的具体试验规程的替代，ISO 16750 （所有部分） 可以用作组件试验规程的基

础。 

7 障碍物检测的操作试验 

7.1 试验物体 

7.1.1 标准试验物体定义 

7.1的目的，是要定义在测试系统的障碍物检测能力时所使用的标准试验物体的要求。 

注如果特定的传感技术需要一个不同的标准，则它必须经过调查和评估。我们选择了利用超声

波的系统的塑料管，因为它可以在市面上买到、价格便宜、在丢失或损坏时容易替换，并且易于运

输。基于同样的理由，还选择了利用雷达的系统的金属管。此外，它还针对任何给定的频率提供了

明确定义的雷达散射截面（RCS）标记。 
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我们认识到这些试验物体将代表对不同传感器的不同回波特征，但无论选择任何物体都是如

此。我们的意图，是保持一个恒定的试验物体，它至少可以代表一些现实世界中应用的物体（例: 圆

形的木质、金属或混凝土电杆）。 

试验物体的几何形状、反射和吸收特性应当能够被容易地测试并很好地代表真实障碍物。标准

障碍物不应当偏向于这些物理学原理的其中之一，并应当代表在实际驾车情景下的大部分相关障碍

物。对试验物体进行标准化的意图，是让不同供应商的实施方案（系统）可以被设计和制造得具有

可比性，以保证驾驶员的最小性能期望得到满足。 

7.1.2 利用超声波的系统 

我们进行了在相关物体上的反射率测量。试验显示，只要表面平滑并且对声音“坚硬”，对于不

同材料，超声波反射并没有显著改变。例如，金属和木质柱显示了与同直径的塑料柱相同的反射率。

应当注意，若要用作试验物体，金属柱刚性更好，并且制造精度更高。 

表4 利用超声波的系统的试验物体 

监测范围 材料 直径 长度 

所有水平区域 

试验物体 H 

木质、金属或硬

塑料 
75mm m 

竖直区域 

 

试验物体 V 

后方-1，后方-2， 

前方 

木质、金属或硬

塑料 
75mm 

在与试验车辆保险杠的宽度相等的长度

上再加 20%至 40% 

拐角 
木质、金属或硬

塑料 
75mm m 

 

7.1.3 利用雷达的系统 

我们进行了在相关物体上反射性测量。试验结果证明，下列管状试验物体适合于代表使用雷达传感

器的系统可检测到的真实物体。见表 5。 

表5 利用雷达的系统的试验物体 

 

7.2 一般环境条件 

监测范围 材料 直径 长度 

所有水平区域 

试验物体 H 
金属 25mm m 

竖直区域 

 

试验物体 V 

后方-1，后方-2， 

前方 
金属 25mm 

在与试验车辆保险杠的宽度相等的长度上

再加 20%至 40% 

拐角 金属 25mm m 
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在试验中，风速不得超过5.4m/s（风力3级）。温度应在非降水条件下（没有下雨、雨夹雪、

下雪，等等）处于5°C和30°C 之间。试验地点应该在平坦、干燥、沥青或混凝土表面上。试验不应

该被环境中的墙壁、辅助试验设备或其他物体的超声波或电磁波反射所影响。 

7.3 试验规程 

7.3.1 试验设置 

在车辆上，或者在可允许再现所选车辆的安装条件或者所选车辆的范围的测试结构上进行操作

试验。如果使用车辆进行试验，它应当具有整备质量。可以允许+5%的公差。如果车身高度可以调

整，应当将其设为在铺设道路上的正常行驶条件。 

传感器表面应在视觉上比较干净并没有污染。 

根据操纵辅助的分级 （见第4条），应在后方监测范围、前方监测范围和拐角监测范围测试检

测性能。 

7.3.2 试验 1 水平相关区域的覆盖 

7.3.2.1 试验 

将试验物体H垂直放在监测范围内的地面上，使其纵轴按照5.4.2严格位于网格位置内。如果水

平相关区域取决于转向角，应该在转向处于原位（笔直向前）的情况下进行试验。 

7.3.2.2 评估 

检查水平相关区域的每个子区域的覆盖率。应该以对应着警示级别的一个不间断信号序列进行

明确的检测。应该在每个子区域中都实现在5.4.2中定义的最小覆盖率。 

7.3.3 试验 2 竖直相关区域的覆盖 

7.3.3.1 试验 

确保试验物体 V 位于监测范围内的一个严格水平位置上，并且其三维中心位于一个适当的网格

位置（网格需要按照 5.4.7 覆盖竖直相关区域）。 

7.3.3.2 评估 

见 7.3.2.2。 
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附 录 A 

（资料性附录） 

试验方法 

A.1 试验方法 

本国际标准不对系统反应时间进行评估（见 5.3.3）的试验方法加以规定，但是应该保证足够的测量精

度（所测量时间的十分之一）。 

a）到 g）描述了一个试验方法方案，以供参考。 

a) 准备一个摄像机。 

b) 向摄像机的音频输入中输入来自于用于收集听觉警示音的附带麦克风的输出信号。 

c) 固定摄像机，以拍摄从一个合理高度落下到监测范围的试验目标的视频。试验物体到车辆边界

的范围应对应各个监测范围内的规定最大检测距离的大约 80 %。大致的试验物体距离，在拐角

监测范围为 0.4m，在 F和 R1 为 0.5m，在 R2 为 0.8m。如果车辆或系统制造商规定在 R2 的最大

检测距离大于 1.2m，在本试验例中，试验物体应被放置于 1.0m 的距离上。选择确切的位置，

以使试验物体在落下之后被准确无误地检测到。 

d) 打开摄像机电源屏开始录制。 

e) 缓慢放低试验目标，进入监测区域。当系统开始发出警示的时候，将目标停在该位置 。用摄

像机记录该位置。 

f) 让目标从一个合理的高度，例如：1.0 m，落下至监测区域内，并用摄像机同时记录试验目标的

运动，以及听觉警示音。 

g) 系统反应时间等于从目标经过 点的时刻到开始发出警示之间所经过的时间。 
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注： 

1 试验目标  

2 摄像机视角 

3 听觉警示发射器ii 

4 麦克风  

5 声音输入  

6 摄像机 

图 A 1 系统反应时间的试验设置示例 

 1帧= 33ms 

 

声音警告的音频  

测试对象 

y0 

8帧= 264ms

 

图例 

1 试验目标 

2 听觉警示音  

1 1 帧=33ms。 

b 8 帧 = 264ms。 

注：延时为 264ms，精确度约为 33ms。 

图 A.2 试验结果示例 
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本试验方法的另一个成本合理、精度较高的版本使用类似的实验设置，但使用一个电子秒表代替摄

像机。 

通过挡光板触发秒表开始测量。挡光板被安装在高度位置 ，以在试验目标进入检测区域的时候

开始测量。使用一个被放置于车内主驾位置或靠近 MALSO 系统的声音发射器的麦克风以在系统一开始发

出声音警报的时候便停止秒表。应当注意不要让麦克风拾到其他可以停止秒表的声音，例如：当物体撞

到地面上时发出的声音。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

中
国
智
能
交
通
产
业
联
盟
    
    
中
国
智
能
交
通
产
业
联
盟
    
    
中
国
智
能
交
通
产
业
联
盟
 



T/ITS 0046—2016 

21 

 

 

参考文献 

 

[1]  ISO/TR 12155，商用车辆 倒车时障碍物探测装置的要求及检测 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

_________________________________ 

中
国
智
能
交
通
产
业
联
盟
    
    
中
国
智
能
交
通
产
业
联
盟
    
    
中
国
智
能
交
通
产
业
联
盟
 



 

1 

 

 

 
 
 

 
 
 
 
   
 
 
 
 
 
 

 
 
 

 
 

 
 

                        中国智能交通产业联盟  

                           标准 

                           低速驾驶辅助装置性能要求和试验规程 

                                            T/ITS 0046-2016 

 

 

                                  北京市海淀区西土城路 8 号（100088） 

                                      中国智能交通产业联盟印刷  

                                      网址：http://www.c-its.org 

 

                              2016 年 11 月第一版   2016 年 11 月第一次印刷  

 

 

                                                        

 

 

 

 

http://www.c-its.org/



