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II

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。

本文件由同济大学提出。

本文件由中国智能交通协会归口。

本文件起草单位：同济大学、中汽数据（天津）有限公司、武汉理工大学、吉林大学、清华大学、

西安交通大学、北京地平线机器人技术研发有限公司、东风汽车集团股份有限公司、东软睿驰汽车技术

（沈阳）有限公司、宁波吉利汽车研究开发有限公司。

本文件主要起草人：陈虹、黄岩军、赵帅、杜志彬、胡钊政、孟帅、赵健、郑晋军、佟静、朱翔宇、

谢蓉、杨敬淳、张骁、陈仕韬、任伟强、边宁、刘威、符茂磊、王曹俊、叶剑杰、张昱洋、李蒙、胡海

洋、刘鸿祥、李雅欣、宋东鉴、李楚璇、张文嘉。
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III

引 言

在乘用车自动驾驶系统的研发与测试过程中，合理量化道路场景的复杂度是评估系统能力、设计验

证流程、实施分级测试的重要前提。场景复杂度评价有助于实现对算法边界的识别、系统安全裕度的评

估与高效场景资源的配置。本文件提出统一的场景复杂度划分依据与评价方法，适用于自动驾驶系统在

感知、预测与决策各阶段的能力评估，为产业各方提供具备可比性与通用性的评估依据。
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乘用车自动驾驶场景复杂度评价方法

1 范围

本文件规定了乘用车自动驾驶场景复杂度的定义、评价维度、分类方法及试验要求，适用于封闭试

验场、依法许可的开放道路测试，以及开发阶段的场景构建（含仿真、数据回放与硬件/软件在环）；

不适用于量产车辆在用户使用阶段的运行评价与监管。

本文件适用于具备2级及以上驾驶自动化能力的乘用车，其他具备驾驶自动化能力的车辆可根据其

功能特性参照本文件执行。

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/T 3730.1 《汽车和挂车类型的术语和定义》第2部分：术语和定义

GB/T 40429-2021 《汽车驾驶自动化分级》第2部分：术语和定义

GB/T 40429-2021 《汽车驾驶自动化分级》第3部分：驾驶自动化分级

3 术语和定义

下列术语和定义适用于本文件。

乘用车 passenger vehicle

设计、制造和技术特性上主要用于载运乘客及其随身行李和/或临时物品，包括驾驶员座位在内最

多不超过9个座位的汽车。
注：乘用车可能装备一定的专用设备或器具，也可能牵引挂车。

来源：GB/T 3730.1，有修改

驾驶自动化 autonomous driving

车辆以自动的方式持续地执行部分或全部动态驾驶任务的行为。

来源：GB/T 40429-2021，有修改

设计运行域 operational design domain;ODD

适用于车辆功能运行的外部环境条件。
注：典型的外部环境条件有道路、交通、天气、光照等。

来源：GB/T 40429-2021，有修改

自动驾驶系统 autonomous driving system

在设定的设计运行域（ODD）内，可在无人工干预下执行车辆部分或全部驾驶任务的车辆控制系统。

场景 scenario

一定时空范围内，交通参与者、道路结构、环境条件等静/动态要素的组合。

场景复杂度 scenario complexity

基于场景中多要素交互关系所导致的对自动驾驶系统感知、理解、预测与决策控制能力的综合挑战

程度。
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4 场景复杂度评价指标分类

为科学刻画典型道路场景对自动驾驶系统构成的多维挑战，场景复杂度的基本评价指标应覆盖系统

设计运行域中各类典型与边界场景，涵盖影响感知、理解与决策能力的关键要素，支持复杂度分级模型

的构建与应用落地。

乘用车自动驾驶场景复杂度基本评价指标如图1所示。

图 1 乘用车自动驾驶场景复杂度基本评价维度

交通密度

交通密度用于反映一定时空范围内，道路上交通关联要素的数量与分布密度。考虑因素包括机动车

（小客车、货车等）、非机动车（自行车、电动车等）、行人等单位距离内出现的数量、频次。

行为不确定性

行为不确定性用于描述交通参与者行为的多样性与不可预测性。考虑因素包括变道、横穿、掉头、

减速、急停等行为出现的概率、频率和突发性。可以通过轨迹偏差率、行为变化频次、交互关系复杂度

等指标量化。

道路结构复杂性

道路结构复杂性用于反映道路几何和拓扑特征对系统路径规划与空间理解造成的影响。考虑因素包

括交叉口类型、车道数量变化、坡道/匝道、道路曲率、宽度变化、限速区域等。

感知挑战性

感知挑战性用于衡量场景中环境要素对自动驾驶系统感知性能的影响程度。考虑因素包括视线遮挡、

光照强烈变化、极端天气条件等。

环境扰动

环境扰动用于评估环境外部干扰对系统的影响程度。考虑因素包括天气、照明、地面状况及电磁干

扰等。

5 评价方法

乘用车自动驾驶场景复杂度评价体系应包括评价指标、量化方法、评分机制和复杂度等级定义。

交通密度、行为不确定性、道路结构复杂性、感知挑战性、环境扰动应作为基本评价指标。

每个维度应定义相应的指标及其取值范围，并设定至少三个等级（例如：低、中、高复杂度）。

应基于实际测试数据或仿真数据，采用如下方法之一进行评分：

——基于专家规则的手动标注；

——基于指标阈值的静态打分；

——基于统计学习或聚类的自动建模；

——多种方法融合的混合模型。
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应使用加权总分，综合计算场景复杂度

S = ωi × si�

其中，S 为综合场景复杂度评分，��为第 i 个乘用车自动驾驶场景复杂度评价维度评分，ωi为第 i
个乘用车自动驾驶场景复杂度评价维度权重，其中各维度权重�� ∈ [0,1]，且满足 ��� = 1。权重设置应

结合行业专家建议或验证实验给出。

综合场景复杂度结果应划分为不少于三类复杂度等级，该映射确保单维度评分的细粒度信息可以

通过加权汇聚为总体复杂度等级，实现局部特征到整体能力挑战的转换，并结合典型场景进行验证：

——等级A（低复杂度）：S ∈ [0, 6]；

——等级B（中等复杂度）：S ∈ (6, 13]；

——等级C（高复杂度）：S > 13。

分界点可依据大量场景样本的统计分布和应用需求进行微调。

6 场景复杂度评价流程

驾驶任务与设计运行域确定

在开展乘用车自动驾驶场景复杂度试验前，应明确自动驾驶的目标任务及其设计运行域，包括但不

限于典型道路类型、天气条件、时间段等。

场景构建与道路结构标注

依据所选设计运行域，构建典型场景并对道路结构进行系统性标注，包括但不限于车道线、交叉口

类型、路缘、障碍物、可通行区域等。标注方式包括但不限于仿真平台标注、实车数据采集、手动标注

等。

数据采集

在实车或仿真中运行自动驾驶车辆，采集多模态数据。确保数据采集覆盖各类典型复杂度等级的交

通流、动态行为及外部扰动。

评价维度计算与打分

针对采集得到的场景数据，提取并计算各项评价维度指标，包括但不限于交通密度、行为不确定性、

道路结构复杂性、感知挑战性、环境扰动。每项评价维度指标按评价方法5.4进行打分，并按照评价方

法5.5计算综合场景复杂度分值，随后按照评价方法5.6对场景复杂度等级进行分类。

试验结果记录信息

试验过程应形成结构化记录，包括但不限于以下信息：

a) 场景编号与来源；

b) 驾驶任务及设计运行域；

c) 评价维度原始指标值与评分结果；

d) 综合场景复杂度得分与分级结果；

e) 自动驾驶系统在该场景中的响应行为与安全表现。

所有试验数据应存档备查，可用于算法迭代评估、回归测试与复杂度对比分析。
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B
B

附 录 A

（资料性）

场景复杂度基本评价维度评分参考表

A.1 概述

本附录给出场景复杂度五类基本评价维度的评分建议标准，可用于统一不同测试机构或研究人员的

定量评估尺度。

附录中各维度评分以0–5分量化，用于细粒度反映单项复杂度程度。在综合评分时，通过权重加权

汇总为一个总分 S，并基于该总分映射至三个等级（A/B/C）。

具体映射关系见5.5节定义。

A.2 交通密度评分标准

【说明】：在交通密度计算中，不同交通参与者对感知和空间阻塞影响不同，为统一评估标准，应

将各类对象换算为标准车单位。建议折算系数如下：大型车=1.5，小型车=1.0，行人=0.3，非机动车=0.5。

表 A.1 交通密度评分标准

分数 单位距离内交通参与者总数（ 辆/km 或 人/km ）

0 ≤ 5

1 6～10

2 11～20

3 21～30

4 31～40

5 > 40

A.3 行为不确定性评分标准

【说明】：若交通参与者行为频率一般，但存在高风险突发行为，则应以突发行为的影响为主导评

分。

表 A.2 行为不确定性评分标准

分数 行为时间变化频率（次/min） 是否存在突发行为

0 ≤ 2 无

1 3～4 偶有

2 5～6 明显

3 7～8 多样

4 9～10 多样+有干扰潜力

5 > 10 高强度交互

A.4 道路结构复杂性评分标准

【说明】：若道路结构总体简单，但存在一两个具有挑战性的特殊结构，则该维度评分应以特殊结

构的复杂性为准。

表 A.3 道路结构复杂性评分标准

分数 道路拓扑复杂度 特殊结构（匝道、隧道、变宽/变道）

0 直线道路 无

1 一般交叉口 ≤ 1个

2 多车道交叉 2个以内

3 多交叉点环节 3～4个
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4 环形或异形节点 ≥ 5个

5 多重合流、连续变道等 高复杂拓扑

A.5 感知挑战性评分标准

【说明】：若环境遮挡不明显但感知信号丢失频繁，或强光照干扰显著，则应以影响感知系统稳定

性的主要因素为评分标准。

表 A.4 感知挑战性评分标准

分数 遮挡区域占比（%） 感知信号失真或缺失频次（次/min）

0 ≤ 5 无

1 6～10 ≤ 1

2 11～20 2

3 21～30 3

4 31～50 4～5

5 > 50 ≥ 6

A.6 环境扰动评分标准

【说明】：若天气良好但光照条件恶劣，或地面状况严重影响车辆稳定性，则应根据最具挑战性的

环境要素给出评分。例如，晴天但路面结冰，仍应视为高等级扰动。

表 A.5 环境扰动评分标准

分数
天气等级（按国家气象

分类）
光照扰动 地面状态影响

0 晴天 无 干燥平整

1 微风、弱雾 轻微 稍湿

2 阴雨 有 潮湿

3 雨雪 明显 部分积水

4 暴雨/雾霾/夜间 强 多区域积水

5 极端天气+夜间 极强 冰雪、坑洼
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一、 工作简况

1. 任务来源

任务来源于国家重点研发计划《自进化学习型自动驾驶系统关键

技术》课题中的“云支持虚实协同学习与自动驾驶性能评估”子方向。

现有的自动化等级划分（L0–L5）主要基于系统功能和驾驶任务

接管情况，尚未建立与交通场景复杂性相匹配的能力验证依据。为科

学刻画典型道路场景的复杂程度，支撑自动驾驶系统能力评估与测试

分级，《自进化学习型自动驾驶系统关键技术》课题组提出了中国智

能交通协会团体标准《乘用车自动驾驶场景复杂度评价方法》（立项

名称《乘用车自动驾驶场景复杂度评价方法》）。

本文件由同济大学向中国智能交通协会提出，由中国智能交通协

会归口。

2. 起草单位情况

本标准由同济大学牵头，联合中汽数据（天津）有限公司、武汉

理工大学、清华大学、吉林大学、西安交通大学、北京地平线机器人

技术研发有限公司、东风汽车集团股份有限公司、东软睿驰汽车技术

（沈阳）有限公司、宁波吉利汽车研究开发有限公司等单位共同组成

乘用车自动驾驶场景复杂度评价方法标准制定工作组联合编制。
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3. 主要起草人及其所做的工作

姓名 单位 主要工作

陈虹 同济大学 负责总体框架设计及技

术内容审核

黄岩军 同济大学 负责标准编制的协调与

推进

赵帅 中汽数据（天津）有限公司 负责标准框架的分析与

整理

杜志彬 中汽数据（天津）有限公司 负责标准编制的协调与

推进

胡钊政 武汉理工大学 负责总体框架设计及技

术内容审核

孟帅 武汉理工大学 负责总体框架设计及技

术内容审核

赵健 吉林大学 负责标准编制的协调与

推进

郑晋军 吉林大学 负责标准编制的协调与

推进

佟静 吉林大学 负责标准编制的协调与

推进

朱翔宇 清华大学 负责标准编制的协调与

推进
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谢蓉 中汽数据（天津）有限公司 负责标准编制的协调与

推进

杨敬淳 中汽数据（天津）有限公司 负责主要标准体系框架

与技术内容的编写

张骁 中汽数据（天津）有限公司 负责与归口单位的协调

与联系

陈仕韬 西安交通大学 负责标准编制的协调与

推进

任伟强 北京地平线机器人技术研发

有限公司

负责总体框架设计及技

术内容审核

边宁 东风汽车集团有限公司 负责总体框架设计及技

术内容审核

刘威 东软睿驰汽车技术（沈阳）

有限公司

负责总体框架设计及技

术内容审核

符茂磊 宁波吉利汽车研究开发有限

公司

负责总体框架设计及技

术内容审核

王曹俊 同济大学 负责主要标准体系框架

与技术内容的编写

叶剑杰 同济大学 负责主要标准体系框架

与技术内容的编写

张昱洋 同济大学 负责主要标准体系框架

与技术内容的编写
中
国
智
能
交
通
协
会

中
国
智
能
交
通
协
会

中
国
智
能
交
通
协
会

中
国
智
能
交
通
协
会

中
国
智
能
交
通
协
会

中
国
智
能
交
通
协
会

中
国
智
能
交
通
协
会

中
国
智
能
交
通
协
会

中
国
智
能
交
通
协
会



4

李蒙 同济大学 负责主要标准体系框架

与技术内容的编写

胡海洋 武汉理工大学 负责主要标准体系框架

与技术内容的编写

刘鸿祥 武汉理工大学 负责主要标准体系框架

与技术内容的编写

李雅欣 吉林大学 负责主要标准体系框架

与技术内容的编写

宋东鉴 吉林大学 负责主要标准体系框架

与技术内容的编写

李楚璇 清华大学 负责主要标准体系框架

与技术内容的编写

张文嘉 清华大学 负责主要标准体系框架

与技术内容的编写

4. 主要工作过程

1、开展调研

自2024年6月开始，标准编制相关人员开始进行相关资料收集与

调研，主要情况整理如下。

（1）我国乘用车自动驾驶政策与标准体系现状

团队系统梳理了《国家车联网产业标准体系建设指南（2023版）》

等国家层面政策文件，研究了北京、武汉、上海等地在智能网联汽车

开放道路测试及场景库建设方面的地方实践，明确我国当前在场景认
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知、能力测试、道路复杂性划分等方面的标准化空白与需求导向。。

（2）我国乘用车自动驾驶市场发展与场景覆盖现状

分析了近两年乘用车智能驾驶渗透率增长趋势，调研典型L2~L4

级别自动驾驶系统在城市道路、高速公路等运行环境中面临的挑战，

指出当前系统仍以结构化道路为主，缺乏对多样化、交互性强的复杂

交通场景的系统化应对。

（3）我国自动驾驶测试评价中“场景复杂度”相关问题

总结出当前评价体系标准不统一、难以量化、与系统能力脱钩、

无法支撑场景选择与测试分级等，进一步凸显制定统一、客观、可量

化的场景复杂度技术标准的迫切性与必要性。

2、提案阶段

2024年9月，正式发起本标准的立项提案，组建由高校、企业及研

究机构共同参与的编制团队，并建立线上协作平台，支持资料共享与

工作进度同步。同期组织召开首次技术研讨会，明确“以交通场景为

核心，构建复杂度量化框架”的总体思路，初步确立五类基本评价维

度：交通密度、行为不确定性、道路结构复杂性、感知可用性与环境

扰动。会议围绕各维度的量化指标设定、打分机制、等级划分方法等

核心技术要点展开充分讨论，并结合不同运行设计域的适配性要求，

明确了标准起草的阶段性任务划分与责任单位分工。

参与单位包括同济大学、中汽数据（天津）有限公司、武汉理工

大学、清华大学、吉林大学、西安交通大学、北京地平线机器人技术

研发有限公司、东风汽车集团股份有限公司、东软睿驰汽车技术（沈中
国
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阳）有限公司、宁波吉利汽车研究开发有限公司等。

2024年10月-11月，各单位围绕分配任务开展资料整理与章节起草

工作。牵头单位统筹结构布局，其余成员单位重点推进指标定义、分

级标准构建等内容。同时设立评审小组，对各阶段文稿进行交叉审阅。

2024年12月，召开中期技术研讨会，对当前阶段编写成果进行集

中汇报，重点审议各复杂度维度的量化指标构成、评分方法及其对系

统性能区分度的支撑效果。

2025年1月-2月，标准初稿整合与完善，各单位对中期技术研讨会

反馈进行吸收修订，逐步完成标准初稿编写。重点推进框架指标规范

化，确保标准内容具备科学性、可验证性与产业适配性。

2025年3月，召开末期技术研讨会，集中讨论标准草案的整体逻辑、

术语统一、边界定义等问题。会议通过标准结构与核心指标体系初稿，

为后续申报阶段奠定基础。

2025年4月-8月，草案讨论并修改完善阶段，形成征求意见稿。该

阶段标准编制组进行了多次会议研讨，会议情况如下：

• 2025年4月12日，由同济大学牵头召开线上会议，讨论了场

景复杂度评价指标的量化方法和分级标准适配性问题，重点明确了交

通密度与行为不确定性维度的取值区间与分级映射方式。

• 2025年5月16日，由中汽数据（天津）有限公司牵头召开线

下会议，讨论了道路结构复杂性与感知挑战性指标的计算方法，重点

明确了评分规则需结合典型道路场景进行修正，并形成统一的评分参

考表。 中
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• 2025年6月18日，由武汉理工大学牵头召开线上会议，讨论

了环境扰动指标与综合加权方法的合理性，重点明确了各维度权重设

置原则，需结合专家建议与实验验证给出。

• 2025年7月22日，由清华大学牵头召开线下会议，讨论了场

景复杂度评价流程与试验数据记录规范，重点明确了场景构建、数据

采集、维度打分和综合分类的步骤要求，确保标准具备可验证性与产

业适配性。

• 2025年8月14日，由东风汽车集团股份有限公司牵头召开线

上会议，讨论了标准草案整体逻辑与术语边界问题，重点明确了各维

度定义的统一口径，完成了征求意见稿的修订与定稿。

2025年9月，标准编制组向中国智能交通协会提出申请。

二、 编制原则

乘用车自动驾驶场景复杂度评价方法的设立应满足以下原则：

a) 科学性：指标的选取应基于科学理论和方法，并结合乘用车

自动驾驶系统的技术特点和应用需求；

b) 全面性：场景复杂度技术要求应全面覆盖影响乘用车自动驾

驶系统运行表现的关键外部因素，不仅要考虑场景对系统感知、预测、

决策等技术能力的挑战，还应结合系统在真实道路环境中的表现差异

与安全应对能力。

c) 可操作性：指标体系的构建应考虑指标的测试环节，即所有

指标应尽可能容易实现量化打分； 中
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d) 时效性：指标体系的设立应根据技术发展和市场需求的变化，

适时调整和完善指标体系，确保评价体系的时效性和适应性。

三、 标准内容的起草

标准内容主要包括术语定义、一般要求、技术要求、复杂度基本

评价维度、试验方法与评分附录，形成了较为系统的场景复杂度评价

体系。核心内容如下：

1. 提出评价维度：首次明确了“交通密度”“行为不确定性”

“道路结构复杂性”“感知挑战性”“环境扰动”五个基础维度，覆

盖了乘用车自动驾驶系统在感知、理解、预测与决策环节所面临的主

要挑战，能够较为全面地刻画典型道路场景对系统能力的考验。

2. 完善量化与分级方法：对每个维度均提出了具体的评分指

标、等级标准与取值区间，既可反映单一因素的复杂性，又可通过加

权总分形成场景整体复杂度。依据综合得分结果，将场景划分为低（A）、

中（B）、高（C）三类复杂度等级，为开展能力对比、风险识别和分

级验证提供了统一依据。

3. 建立标准化试验流程：制定了覆盖全流程的试验步骤，从

驾驶任务与设计运行域的确定、场景构建与道路标注，到数据采集、

维度指标计算、结果归档均有明确要求，保证测试环节的规范性与可

重复性，有助于形成标准化的试验数据资产。

4. 设置评分参考附录：在附录A中给出复杂度维度的评分参考

表，明确交通密度、行为不确定性、道路结构复杂性、感知挑战性和中
国
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环境扰动等维度的分值区间和判定标准，便于各类机构在标准实施过

程中直接应用，并支持自动化工具的实现与产业落地。

四、 试验验证过程

标准编制期间，编制组围绕典型运行设计域开展了复杂度维度提

取实验，验证各项指标的可观测性与区分度。通过实车场景采集与仿

真数据分析，构建了涵盖不同复杂度等级的代表性交通场景样本。通

过系统评分验证，场景分级结果与系统行为表现具备良好相关性。

五、 采标情况

编制过程中，采用GB/T 3730.1《汽车和挂车类型的术语和定义》、

GB/T 40429-2021 《汽车驾驶自动化分级》进行修订。

六、 标准性质的建议

《中华人民共和国标准化法》规定“对保障人身健康和生命财产

安全、国家安全、生态环境安全以及满足经济社会管理基本需要的技

术要求，应当制定强制性国家标准。”

本文件为产品标准，主要规定了乘用车自动驾驶场景复杂度评价

方法，并分别对评价维度、分类方法及试验要求进行了明确，依据《中

华人民共和国标准化法》的规定，建议定为中国智能交通领域推荐性

团体标准。 中
国
智
能
交
通
协
会

中
国
智
能
交
通
协
会

中
国
智
能
交
通
协
会

中
国
智
能
交
通
协
会

中
国
智
能
交
通
协
会

中
国
智
能
交
通
协
会

中
国
智
能
交
通
协
会

中
国
智
能
交
通
协
会

中
国
智
能
交
通
协
会
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七、贯彻标准的要求和建议

本文件规定了乘用车自动驾驶场景复杂度的定义、评价维度、分

类方法及试验要求。适用于具备2级及以上驾驶自动化能力的乘用车

在研发、测试与验证过程中对场景复杂度的划分与评估。建议相关单

位结合实际业务需求，深入学习研究本标准，推动乘用车自动驾驶系

统在感知、预测与决策环节的科学评估与产业化应用。

中
国
智
能
交
通
协
会

中
国
智
能
交
通
协
会

中
国
智
能
交
通
协
会

中
国
智
能
交
通
协
会

中
国
智
能
交
通
协
会

中
国
智
能
交
通
协
会

中
国
智
能
交
通
协
会

中
国
智
能
交
通
协
会

中
国
智
能
交
通
协
会
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