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短途智能无人车配送服务技术要求 

1  范围 

本标准规定了开展配送服务的短途智能无人车的一般要求、测试方法和性能评价。 

本标准适用于开展配送服务的短途智能无人车。 

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，仅所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。 

GB 5920-2008  汽车及挂车前位灯、后位灯、示廓灯和制动灯配光性能 

GB 17509-2008 汽车及挂车转向信号灯配光性能 

GB 4785-2007汽车及挂车外部照明和光信号装置的安装规定 

GB 11564-2008机动车回复反射器 

GB 4785-2007汽车及挂车外部照明和光信号装置的安装规定 

GB 17761-2018 4.1 电动自行车安全技术规范 

GB 11564-2008机动车回复反射器 

GB 32087-2015 轻型汽车牵引装置 

GB 5768-2009 道路交通标志和标线 

GB 14887-2011 道路交通信号灯  

GB/T 31484-2015 电动汽车用动力蓄电池循环寿命要求及试验方法 

GB/T 31485-2015 电动汽车用动力蓄电池安全要求及试验方法 

GB/T 31486-2015 电动汽车用动力蓄电池电性能要求及试验方法 

GB/T 3730.3-1992 汽车和挂车的术语及其定义 车辆尺寸 

GB/T 8410-2006 汽车内饰材料的燃烧特性 

GB/T 4208-2017外壳防护等级(IP代码) 

GB/T20234.1-3-2015  电动汽车传导充电用连接装置 

GB/T 37153-2018电动汽车低速提示音 

GB/T 18488.1-2  2015 电动汽车用驱动电机系统技术条件和试验方法 

GB/T 29307-2012 电动汽车用驱动电机系统可靠性试验方法 

GB/T 38186-2019 商用车辆自动紧急制动系统（AEBS）性能要求及试验方法 

QC/T 518-2013汽车用螺纹紧固件紧固扭矩 

NB/T 33001-2010    电动汽车非车载传导式充电机技术条件 

2000/53/EC欧盟废弃车辆指令(ELV) 

2005/64/EC机动车辆的再使用性、再利用性和回收利用性 

3  术语和定义 

3.1  短途智能无人车 

指纯电驱动，满载最大质量应不大于1200kg，设计最高车速为20km/h～40km/h，具备自动行驶功

能，能够在特定区域内的道路上自动、安全行驶，进行货物配送的无人驾驶车辆。 

3.2  动力电池模块 



T/CITSA 05-2020 

2 

 

动力电池模块是一种由多个单体电池、电池壳和相关电路组成，且单个或多个动力电池模块串联、

并联或混联组成的车载蓄能装置。 

3.3  满载最大质量 

短途智能无人车在满载情况下的最大质量。 

3.4  自动紧急制动系统 

实时监测车辆行驶环境，并在可能发生碰撞危险时自动启动车辆制动系统使车辆减速，以避免碰撞

或减轻碰撞的系统。 

3.5  交互系统 

交互系统用于实现车辆与操作者、服务对象、行人进行语音交互、视觉交互的系统。 

3.6  人工接管 

现场操作者通过遥控器或远程操作者通过远程驾驶系统直接操控车辆。 

3.7  车联网 

利用信息通信技术，建立车与车、车与人、车与路、车与网络等环境要素之间的网络平台。 

4  技术要求 

4.1  一般要求 

4.1.1  短途智能无人车一般由底盘系统、动力系统、电器系统、无人驾驶系统、车身系统、箱体系统、

配送信息交互系统、车联网系统组成，根据不同的运营场景，可配备快递柜、售卖柜、外置监控设备、

人机交互设备等。 

4.1.2  车厢密闭，具备防介入、防拆卸等安全措施。 

4.1.3  应配备监控系统，远程监控车辆位置、车辆行驶状态、车辆周边及内部有关信息，应配备自动

行驶数据记录装置，实时记录以上信息。 

4.1.4  涂漆件的表面应光滑平整，色泽均匀。 

4.1.5  焊接件的焊缝应均匀平整。 

4.1.6  塑料件的表面应平整，色泽均匀。 

4.1.7  用紧固件连接的各零部件应按照要求联接牢靠，重要部件紧固件的拧紧力矩应符合QC/T 

518-2013的规定。 

4.1.8  各转动部件应运动灵活。 

4.1.9  短途智能无人车内饰材料应符合GB/T 8410-2006 汽车内饰材料的燃烧特性要求。 

4.1.10  短途智能无人车及其零部件产品材料中的铅、汞、六价铬、多溴联苯（PBBs）、多

溴联苯醚（PBDEs）的含量应小于等于质量的0.1%，镉的含量应小于等于质量的0.01%。短

途智能无人车及其零部件产品中应不使用石棉，并应符合标准2000/53/EC要求，可回收汽

车及其零部件产品应满足2000/53/EC和2005/64/EC。 

4.1.11  电池系统短路电阻不大于20毫欧，接线端短路10分钟，要求保护装置起作用，蓄电池系统无泄

漏，外壳破裂，着火或爆炸等现象。试验后的绝缘电阻值不小于100Ω/V 

4.2  结构和配置要求 

4.2.1  外形尺寸 
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短途智能无人车主要尺寸限值应满足表1的规定。 

表1 尺寸限值 

项目 尺寸 mm 

整车长度 2000≤L≤3000  

整车宽度  900≤W≤1200  

整车高度  1300≤H≤1800  

注：W为包括由部件及车厢构成的横向尺寸（传感器支架及暴露在外的传感器除外）。 

    H为车体顶部最高处至地面的距离（传感器支架及暴露在外的传感器除外），整车高度低于1000mm时，应

当增加警示标志。 

 

4.2.2  满载质量 

短途智能无人车的满载最大质量应不大于1200kg。 

4.2.3  动力电池 

短途智能无人车载蓄能装置的动力电池，推荐采用标准化的锂离子电池模块。标准化的动力电池模

块应满足GB/T 31484-2016、GB/T 31485-2016、GB/T 31486-2016要求。 

4.2.4  质量分配 

短途智能无人车的电机及动力电池系统应合理布置。动力电池（包含电池箱及箱内部件）总质量与

整车整备质量的比值，不宜大于20%。 

4.2.5  电能补充 

短途智能无人车电能补充方式包括充电和换电，推荐使用换电方式； 

车载充电时，若采用慢速充电，则充电电压为220V，最大充电功率≤6.6kW，充电连接线、车身充

电口、车外充电座应满足GB/T20234.1-3-2015的要求，也可根据需要搭载快充充电接口。 

换电时，运维人员换电操作简便、快捷，且无需借助任何工具。 

4.2.6  照明及信号装置 

短途智能无人车应配备前组合灯（包含位置灯和转向灯）、后组合灯（包含位置灯，转向灯和制动

灯）、侧转向灯和高位制动灯； 

其中位置灯和制动灯应满足GB5920-2008要求；转向灯应满足GB17509-2008 要求。位置灯、转向

灯和制动灯均应符合GB4785-2007中对灯光颜色的相关要求。 

4.2.7  反光标识 

反光装置应满足GB11564-2008的相关规定，但发光区域的面积按照不小于15cm2执行。 

反光装置应满足GB4785-2007中4.3.8非三角形后回复反射器的相关要求。  

4.2.8  前拖车钩要求 

应配备前拖车钩装置，满足GB 32087的要求。 

4.2.9  提示音装置 

短途智能无人车应装有行人避让的提示音装置，其性能和声压级应满足GB/T 37153-2018的要求。 

4.2.10 电机技术要求 

应满足GBT 18488.1-2-2015和GBT 29307-2012 的要求。 

4.3  整车性能要求 
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4.3.1  最高设计车速 

按照5.3.1试验方法，短途智能无人车最高设计时速不应低于20km/h，不应高于40km/h,若特定园区

有其它要求时，在满足本规定的同时还应符合园区规定的最高车速限值。 

4.3.2  0-10km/h起步加速时间 

按照5.3.2试验方法，短途智能无人车0～10km/h起步加速时间应不少于 2s。 

4.3.3  驻车制动性能 

按照5.3.3试验方法，短途智能无人车应能停在上、下坡度不低于20%的坡道上，车辆不得滑溜。 

4.3.4  最大爬坡度（爬坡性能） 

按照5.3.4试验方法，短途智能无人车满载时，其爬坡度应不小于20%，车辆不得停车或者后溜。 

4.3.5  最大侧倾稳定角（倾斜稳定性能） 

按照5.3.5试验方法，短途智能无人车满载时，左右(侧向)倾斜不大于20°时，应能保持稳定。 

4.3.6  转向性能 

按照5.3.6试验方法，短途智能无人车回转半径≤4.5m。 

4.3.7  制动距离 

按照5.3.7试验方法，短途智能无人车满载时，制动距离要求： 

a)  10km/h制动距离≤1.1m； 

b)  15km/h制动距离≤2m； 

c)  20km/h制动距离≤3m。 

4.3.8  满电续驶里程 

按照5.3.8试验方法，短途智能无人车续驶里程应大于100km。 

4.3.9  淋水性能 

按照5.3.9试验方法，短途智能无人车应具有防雨密封性能，按规定方法试验后，短途智能无人车应

不丧失其正常行驶功能，各电器部件功能正常，且箱体内无水迹。 

4.3.10  涉水性能 

按照5.3.10试验方法，短途智能无人车在水深140mm的环境中以15km/h满载行驶，应能保证车辆绝

缘，车辆可保持正常行驶，各电器部件功能正常。 

4.3.11  可靠性能和耐久性能 

按照5.3.11试验方法，整车控制器及总线系统、动力蓄电池及管理系统、电机、车载充电系统（如

果有）等系统和设备不应出现危及人身安全、引起主要总成报废、对周围环境造成严重危害的故障（致

命故障）；也不应出现影响行车安全、引起主要零部件和总成严重损坏或用易损备件和随车工具不能在

短时间内排除的故障（严重故障），其他系统和零部件参照相关标准的要求。 

4.4  自动行驶能力要求 

4.4.1  交通标志和标线的识别与响应 

按照5.4.1试验方法，短途智能无人车应能正确识别和响应标准GB5768-2009要求的交通标志和标线，

并按照交通标志和标线的要求正确行驶。 

4.4.2  交通信号灯的识别与响应 
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按照5.4.2试验方法，短途智能无人车应能正确识别和响应GB14887-2011规定的交通信号灯及其设

置方法，并按照交通信号灯的要求正确行驶。 

4.4.3  障碍物检测与响应 

4.4.3.1  静态障碍物检测与响应 

按照5.4.3.1试验方法，短途智能无人车应能正确识别静态障碍物，规避障碍物安全行驶。可检测静

态障碍物的类型包括但不限于表3： 

表2 可检测静态障碍物的类型 

序号 障碍物分类 行驶方向 

1 路缘石（15cm 以上） 前进/转向/后退 

2 锥形交通路标（50cm*35cm） 前进/转向/后退 

3 隔离栏/护栏（70cm*200cm） 前进/转向/后退 

4 *按需添加 -- 

4.4.3.2  行人及非机动车检测与响应 

按照5.4.3.2试验方法，短途智能无人车应能正确识别和响应环境中的行人及非机动车行为，预测行

人和非机动车的行进路线，并做出规避和提醒。 

4.4.3.3  前方机动车检测与响应 

按照5.4.3.3试验方法，短途智能无人车应能正确识别和响应机动车行驶状态和行为。 

4.4.4  自动行驶/停车能力 

按照5.4.4试验方法，短途智能无人车应能够按照道路与业务环境的要求，自主进行路径规划，并按

照规则自主行驶。 

在规划路径的行驶中途或终点，应能实现定点靠边停车，停车纵向与横向位置平均误差不超过0.5m。 

4.4.5  交叉路口通行 

按照5.4.5试验方法，短途智能无人车应能按照交叉路口交通信号状态，实现交叉路口直行、右转、

左转和掉头。 

4.4.6  自动掉头能力 

按照5.4.6试验方法，短途智能无人车在交通状态和交通规则允许掉头的路段或路口，应能在双向两

车道的道路宽度下实现掉头。 

4.4.7  自动紧急制动 

短途智能无人车应配备有独立的自动紧急制动系统，按照5.4.7试验方法，对于静止、匀速和加速前

进的障碍物，应实现以下功能： 

a)  保障车辆在10km/h及以下车速直行向前行驶不发生碰撞情况； 

b)  保障车辆在以不大于5km/h速度转向行驶时不发生碰撞情况； 

c)  保障车辆在以不大于5km/h速度倒车行驶情况下不发生碰撞情况； 

4.4.8  人工接管 

按照5.4.8试验方法，紧急情况下，应具备人工接管的能力，现场人员通过遥控器或远程操作人员通

过远程驾驶系统能够直接制动车辆保证安全。 

4.5  货箱要求 

4.5.1  最大载货空间 
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短途智能无人车货箱最大载货空间不小于1.5m
3。 

4.5.2  最大承载质量 

短途智能无人车货箱最大承载质量不小于300kg。 

4.5.3  与用户的交互性要求 

4.5.3.1  语音交互 

按照5.5.1试验方法，短途智能无人车与用户能够进行语音交互互动。 

4.5.3.2  视觉识别 

按照5.5.2试验方法，短途智能无人车能够检测到车辆周边的行人。 

4.5.4  安全要求 

短途智能无人车货箱带防盗设计，满足货品的防盗要求；货箱设计应有利于用户安全使用，不能对

用户造成伤害。 

4.6  车联网信息安全 

4.6.1  信息通路安全 

采用数字证书进行身份认证，使用密钥加密算法为数据安全传输提供加密通道，建立安全连接。 

4.6.2  数据存储/访问安全 

车辆运行数据应适时保存，数据存储采用加密的方式，确保只有拥有相应密钥的用户能够访问被保

护的数据。保证信息在储存和传输过程中不被查看和修改。 

4.6.3  容灾备份/恢复 

网络服务器数据相互备份和异地备份，系统遭遇故障和灾害时能迅速切换到其他正常服务器，保证

系统能正常运行；数据信息每天全量备份（包括新增数据和历史数据）和实时增量备份，当数据信息造

成意外丢失和毁坏时，可快速恢复。 

5  测试方法 

5.1  测试环境要求 

除另有特殊规定外，试验应在以下环境进行： 

a)  温度：-10°C～50°C； 

b)  相对湿度：10%~90%； 

c)  大气压力：86kPa~106kPa；  

d)  风速不大于3m/s，无降雨、降雪、冰雹等恶劣天气，水平能见度应不低于 500m。  

e)  应在干燥的平坦水泥或沥青路面上进行，路面坚硬、平整、干净且要有良好的附着系数。纵向

坡度不超过0.5%，横向坡度不超过3% 

f)  测试场景交通标志、标线清晰可见，且符合GB 5768-2017《道路交通标志和标线》要求。 

g)  如测试主体提出特殊天气（如雨、雪、雾、霾和夜间等自然条件）测试要求，第三方检测机构

可根据要求设置相应的自然环境，并安排相应的测试。 

试验应符合如下条件： 

a)  短途智能无人车应满足正常使用且装备完善，其轮胎气压与标称气压一致；  

b)  试验用短途智能无人车蓄电池的容量最少应达到其额定容量的75%；  

c)  短途智能无人车的性能试验，应在干燥的平坦水泥或沥青路面上进行，路面坚硬、平整、干净

且要有良好的附着系数。纵向坡度不超过0.5%，横向坡度不超过3%。 
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5.2  测试前车辆检查 

5.2.1  尺寸限值测量 

参考标准GB 3730.3-92进行测量。 

5.2.2  车体检测 

车厢密闭性检测采用手感和直观检测法检测；监控系统和自动行驶数据记录装置采用直观检测和专

业工具检测。 

5.2.3  照明及信号装置检测 

位置灯和制动灯的检测应按照《GB5920-2008-汽车及挂车前位灯、后位灯、示廓灯和制动灯配光

性能》要求执行；转向灯的检测应按照《GB17509-2008 汽车及挂车转向信号灯配光性能》要求执行。 

5.2.4  反光标识检测 

反光装置的检测应按照GB11564-2008要求执行。 

5.2.5  阻燃性能试验  

按照GB/T 8410-2006中第三章的规定执行。 

5.2.6  绝缘电阻试验 

用500 V兆欧表进行测量，断开蓄电池电路，将兆欧表“L”端接连接测试车辆线路的正极或负极，

将“E”端依次接车厢、电动机的外壳，观察是否达到要求的绝缘值。  

5.3  整车性能试验 

5.3.1  最高车速检测 

试验在满载状态下进行。采用配重块叠加到最大装载质量值，并均匀地放在测试车辆的厢体中，模

拟短途智能无人车最大装载质量。短途智能无人车从静止开始加速行驶，行驶速度到达最高速度且保持

稳定行驶1km以上，记录速度值，试验往返进行3次，取平均值。  

5.3.2  起步加速性能检测 

试验在空载状态下进行，试验开始时，测试车辆从零起步，行驶2s，记录速度值；试验进行3次，

取最平均速度值。  

5.3.3  驻车制动检测；  

短途智能无人车满载时，在上或下 20% 坡道上进行驻车制动，测试车辆不得出现下列情形之一： 

a)  短途智能无人车的车轮开始沿坡道向下滚动(制动失效)；  

b)  短途智能无人车失稳(一个或多个轮子抬离坡道)； 

c)  短途智能无人车开始沿坡道滑动(车轮与坡道摩擦力不足)。 

5.3.4  爬坡能力检测；  

选择平直、干燥、清洁、混凝土铺装的人工坡道为试验坡道，允许以表面平整、土质坚硬的自然坡

道代替。试验坡道的坡度应均匀一致，接近20%，坡道总长应不小于20m，坡前应有不少于5m的平直路

段。（如图1） 

从坡底向上划出5 m作为辅助行驶区。测试区间长 10m，在起点、5m和10m处设置计时装置。  
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图 1 爬坡能力试验示意图 

5.3.5  倾斜稳定性检测 

试验在满载状态下进行。将测试车辆左右(侧向)放置在 20°的斜坡上，观察短途智能无人车是否

稳定，车轮是否有离开地面的现象。 

5.3.6  回转半径检测 

试验在空载状态下进行。在水平路面上，保持速度低于5km/h，方向转到极限位置，向一侧做 360°

转向，测量短途智能无人车前外轮对应的印迹中心圆的转弯半径。 

两个方向测试，取最大值。 

5.3.7  制动检测 

试验场地： 

a)  试验路面应为干燥、平整的混泥土或具有相同附着系数的其他路面，路面上不许有松散的杂物

和明显的凹陷； 

b)  在道路纵向任意50m长度上的坡度应小于1%； 

c)  路拱坡度小于2%。     

气候条件： 

a)  风速：应小于5m/s； 

b)  气温：不超过35℃。 

车辆状态： 

a)  试验车辆至少进行100次制动盘磨合试验； 

b)  轮胎充气至厂定压力值，误差不超过10kPa； 

c)  胎面花纹高度不低于新花纹的50%。 

测试车辆辆载荷：满载。 

试验初速度：10km/h、15km/h、20km/h。 

试验项目：当车速达到初速度+5 km/h进行紧急制动，当车速降为初速度时开始计时，记录从初速

度~0 km/h的制动距离。对应每一初速度，测试3次，取3次制动距离的平均值为最终的制动距离。 

5.3.8  续驶里程检测 

检测环境满足5.1.1条规定，在车辆满载状态下进行，将车辆充满电后静置2小时后，将所有用电设

备全部打开（运行时自动驾驶设备、车联网设备、车辆自身用电设备全部开启）开始测试，以表4规定

工况循环行驶，当车速达不到工况要求或电量低于20%时终止试验。记录试验期间车辆行驶的总里程 D

（km）、总时间 T（min），按四舍五入圆整到整数，测试3次取最大值。 
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表3 循环工况一和循环工况二 

工况一 

办

公

园

区

、

步

行

街 

速度

km/h 
0 20 5 20 5 20 0 20 5 20 0 

大约

里程

5km 

耗时

20min 

计时

min 
0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 20 

动作 
静

止 

加

速 

减

速 

加

速 

减

速 

加

速 

制

动 

加

速 

减

速 

加

速 

制

动 

工况二 

公

园

、

展

馆 

速度

km/h 
0 20 20 20 20 5 20 20 20 20 0 

大约

里程

6km 

耗时

20min 

计时

min 
0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 20 

动作 
静

止 

加

速 

运

行 

运

行 

运

行 

制

动 

加

速 

运

行 

运

行 

运

行 

制

动 

5.3.9  淋水性能检测 

将短途智能无人车驱动轮离地，试验前接通电路。 

采用符合 GB/T 4208-2017中IPX3规定的喷头洒水设备，向测试车辆作顶部及两侧的喷淋洒水，持

续时间为15 min。  

试验后，检查厢体内水迹，测试车辆的运行状态，对测试车辆进行绝缘电阻测量。 

5.3.10  涉水性能检测 

在水深140mm的环境中以15km/h满载正反向通过长度100米水道，在测试车辆湿的状态下测量车辆

动力系统绝缘电阻，要求绝缘电阻≥500Ω/V；记录车辆是否能正常行驶，电动机、蓄电池等声光信号功

能，并且10min内电器部件无短路、起火等现象。 

涉水后检查测试车辆如发现车厢内地板出现渗漏及故意以遮挡、屏蔽电路、插接口涂胶等方法“提

高”绝缘性能的一律按不合格论处。 

5.3.11  可靠性能、耐久性能检测 

a)  试验道路 

短途智能无人车试验道路一般应包括：具有固定路形的特殊道路（如：石块路、卵石路、鱼鳞坑路、

沙槽、水池、盐水池等），坡道等。 

短途智能无人车试车园区道路应包括：具有固定路形的园区内部道路（如：水泥路、柏油路、减速

带、方砖路），缓坡等。 

b)  可靠性、耐久性行驶 

短途智能无人车的可靠性行驶的里程为3000km，其中特殊道路≥30%，其他为试车园区道路。 

短途智能无人车的耐久性行驶里程，在可靠性行驶完成的基础上，追加到10000km，其中特殊道路

≥30%，其他为试车园区道路。 

（可靠性、耐久性行驶试验前的动力性能试验里程，以及各试验间的行驶里程和各部件、总成磨合

行驶里程等，可计入试验总里程试车园区道路部分）。 
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c)  行驶操作 

短途智能无人车的可靠性试验采用自动驾驶模式进行； 

车速：应在保证安全的前提下，尽量高速行驶，但不得超过园区限速。 

制动：平均每行驶1km最大力矩制动1次。 

坡道：平均每行驶100km至少在7%的坡道上作一次上坡停车、驻车和起步。（此项仅在特殊道路试

验体现） 

倒挡行驶:平均每100km至少有一次倒挡行驶200m； 

夜间行驶不少于试验里程的20％。 

5.4  自动行驶能力试验 

5.4.1  交通标志和标线的识别与响应测试 

测试场地应至少包含同向双车道或者一条机非混行车道、一条非机动车道，该路段设置至少包含限

速标志、停止标志、禁止左转标志、禁止右转标志等交通标志和停车让行标线、车道线和人行横道线等

三类标线。 

测试车辆在自动驾驶模式下，按照道路和路面传递的信息行驶。 

每类场景测试次数为10次，1次测试不通过，则该场景测试不通过。任何一个场景测试不通过，则

该检测项目不通过。 

5.4.2  交通信号灯的识别与响应测试 

测试场地应至少包含同向双车道或者一条机非混行车道、一条非机动车道，该路段设置非机动车信

号灯、移动交通信号灯、机动车信号灯、闪光警告信号灯和道路与铁路平面交叉道口信号灯。 

测试车辆在自动驾驶模式下，按照交通灯传递的信息行驶。 

每类场景测试次数为10次，1次测试不通过，则该场景测试不通过。任何一个场景测试不通过，则

该检测项目不通过。 

5.4.3  障碍物检测与响应测试 

5.4.3.1  静态障碍物检测与响应测试 

测试道路为至少包含一条车道的长直道，在车道中间依次放置锥形交通路标、隔离栏及其他障碍物

或模拟障碍物，测试车辆匀速驶向前方障碍物。如图2、图3、图4所示。 

测试车辆沿道路中心直行/左转/右转，在距离障碍物10 m 前直行达到不低于20km/h 的车速，转弯

达到不低于5km/h的车速。障碍物为测试道路内垂直于道路方向并排分开放置的3 个锥形交通路标或其

他障碍物。不同速度、不同障碍物的测试应分别进行。 

测试车辆应能通过制动、绕行或组合方式避免与上述障碍物发生碰撞。 

 

图2 直行障碍物测试场景示意图 
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图3 左转向障碍物测试场景示意图 

 

图4 右转向障碍物测试场景示意图 

5.4.3.2  行人及非机动车检测与响应测试 

测试道路为至少包含两条车道的长直道，中间车道线为白色虚线。测试车辆沿车道中间匀速行驶，

同时行人或者非机动车于测试车辆正前方沿车道向前行走。 

 

图5 行人沿道路行走测试场景示意图 

测试车辆在距离行人10 m 前达到不低于10km/h 的车速，并匀速沿车道中间驶向行人。行人或者

非机动车速度为3.6-5 km/h。 
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测试车辆应能通过制动、绕行或组合方式避让行人或者非机动车。 

5.4.3.3  前方机动车检测与响应测试 

机动车辆测试的主要要求是对前方车辆行驶状态的识别和响应，评价测试车辆对前方车辆的感知、

和响应能力。 

要求进行包括不限于两种场景的测试： 

a)  车辆驶入识别及响应 

测试场景 

测试道路为至少包含两条车道的长直道，中间车道线为白色虚线。测试车辆和环境车辆在各自车道

内匀速行驶，在测试车辆接近环境车辆过程中，环境车辆驶入测试车辆所在车道。如图6所示。 

 

图6 环境车辆驶入识别及响应测试场景示意图 

测试车辆沿车道中心以15 km/h 的速度沿车道中间匀速行驶，环境车辆以10 km/h 的速度沿相邻车

道中间匀速同向行驶。当两车间距不大于3m 时，环境车辆切入测试车辆所在车道。 

测试车辆应与环境车辆确保不发生碰撞； 

b)  对向车辆借道行驶识别及响应 

测试道路为至少包含双向两条车道的长直道，中间车道线为黄色虚线。测试车辆沿车道中间匀速行

驶，同时对向环境车辆压黄色虚线匀速行驶。如图7所示。 

 

图7 对向车辆借道行驶识别及响应测试场景示意图 

测试车辆沿车道中心以15 km/h 匀速行驶，对向环境车辆压黄色虚线以10km/h速度接近测试车辆，

两车稳定行驶后的初始纵向距离不小于10 m，横向重叠率不小于10%。 

测试车辆应在前车接近前有效制动停车或绕行避免碰撞。 

5.4.4  自动行驶/停车测试 

测试场地应至少包含同向双车道或者一条机非混行车道、一条非机动车道，测试车辆沿着车道行驶。 

测试车辆根据系统输入的起始地点，自动规划路径，并按照路径正确行驶；在自动驾驶模式下，测

试车辆可以根据后方和右侧的交通情况，实现减速，向右转向靠边，并平稳停车。 

百次停车纵向和（或）横向位置平均误差不超过0.5m。 

5.4.5  交叉路口通行测试 



T/CITSA 05-2020 

13 

测试道路为至少包含双向两车道的十字交叉路口。环境车辆直行以10-30km/h速度行驶，左转/右转

以0-10km/h速度行驶。测试车辆在自动驾驶直行车速5-20km/h，转弯车速0-5km/h。 

a)  测试车辆直行通过路口。在距离路口中心线20m处车速达到10km/h，匀速直行通过路口；环境

车辆在垂直方向距离路口中心线40m处车速达到20km/h，两车同时开始。 

b)  测试车辆右转通过路口。在距离路口中心线10m处车速达到5km/h，匀速右转通过路口；环境

车辆在垂直方向距离路口中心线40m处车速达到20km/h，两车同时开始。 

c)  测试车辆左转通过路口。在距离路口中心线10m处车速达到5km/h，匀速左转通过路口；环境

车辆在垂直方向距离路口中心线40m处车速达到20km/h，两车同时开始。 

d)  测试车辆左转通过路口。在距离路口中心线10m处车速达到5km/h，匀速左转通过路口；环境

车辆在平行方向逆向距离路口中心线40m处车速达到20km/h，两车同时开始。 

测试车辆应该能合理根据交通情况，采取正确的策略安全通过路口。交叉路口转弯时应避让直行车

辆和行人；转弯时应减速行驶，并正确使用转向灯，不得突然猛拐；行经人行横道时应主动避让行人。 

每类场景测试次数为10次，1次测试不通过，则该场景测试不通过。任何一个场景测试不通过，则

该检测项目不通过。 

5.4.6  自动掉头能力测试 

掉头道路为双向两车道，每条车道宽度3.75m，测试车辆在自动驾驶模式下应能够在到达掉头路口

时应能够以不大于5km/h的速度实现掉头。掉头弧线应较为平顺，避免出现掉头后反复矫正方向的情况。 

该检测项目测试次数为10次，1次测试不通过，则该检测项目不通过。 

5.4.7  自动紧急制动检测 

5.4.7.1  直行紧急制动检测 

测试道路为至少包含两条车道的长直道,一个左转弯路口和一个右转弯路口。 

测试车辆以不高于10km/h 的速度匀速行驶，当测试车辆到达人行横道线前3m距离时，行人自测试

车辆左侧路侧开始起步，以3.6-5 km/h 的速度通过人行横道线。 

a)  测试车辆应能提前减速或制动，并保证行人安全通过测试车辆所在车道； 

b)  测试车辆停止于人行横道前方时，待行人穿过测试车辆所在车道后，测试车辆应能自动启动继

续行驶，启动时间不得超过5s。 

每类场景测试次数为10次，1次测试不通过，则该场景测试不通过。任何一个场景测试不通过，则

该检测项目不通过。 

5.4.7.2  转弯紧急制动检测 

测试车辆以不高于5km/h 的速度匀速左/右转弯，当测试车辆到达人行横道线前2m距离时，行人自

车辆左侧路侧开始起步，以3.6～5 km/h 的速度通过人行横道线。 

a)  测试车辆应能提前减速或制动，并保证行人安全通过车辆所在车道； 

b)  测试车辆停止于人行横道前方时，待行人穿过测试车辆所在车道后，车辆应能自动启动继续行

驶，启动时间不得超过5s。 

每类场景测试次数为10次，1次测试不通过，则该场景测试不通过。任何一个场景测试不通过，则

该检测项目不通过。 

5.4.7.3  倒车紧急制动检测 

测试车辆以不高于5km/h 的速度匀速倒车直行，当测试车辆到达人行横道线前2m距离时，行人自

车辆左侧路侧开始起步，以3.6～5 km/h的速度通过人行横道线。 

a)  测试车辆应能提前减速或制动，并保证行人安全通过车辆所在车道； 

b)  测试车辆停止于人行横道前方时，待行人穿过测试车辆所在车道后，车辆应能自动启动继续行

驶，启动时间不得超过5s。 

每类场景测试次数为10次，1次测试不通过，则该场景测试不通过。任何一个场景测试不通过，则

该检测项目不通过。 
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5.4.8  人工接管检测 

测试车辆处于自动驾驶行驶模式下，且在静止或行驶过程中。现场人员通过遥控器或远程操作人员

通过远程驾驶系统接管车辆，使车辆完成制动。车辆制动后可通过遥控器或远程驾驶系统解除制动，控

制车辆行驶（前进、倒车、左右转向、制动），并能恢复车辆行驶模式为自动驾驶行驶模式。 

能够对测试车辆成功完成人工制动、控制车辆行驶、恢复自动驾驶行驶模式。 

每类场景测试次数为10次，1次测试不通过，则该场景测试不通过。任何一个场景测试不通过，则

该检测项目不通过。 

5.5  交互及通信模块检测 

5.5.1  语音提醒试验 

测试方法：测试车辆高低电压完成上电。测试车辆处于静止、行驶状态时，车载喇叭播放2种不同

的语音。 

测试要求：测试车辆在对应状态下正常播放对应的语音。 

5.5.2  视觉识别试验 

测试方法：测试车辆高低电压完成上电。测试车辆处于静止、行驶状态时，行人出现在车头前方。 

测试要求：能够捕获到人像。 

 

 




