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驾驶辅助系统评价规程

1 范围

本文件规定了 IVISTA 中国智能汽车指数-智能驾驶指数-驾驶辅助系统的评价方法。

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 5768.2-2022 道路交通标志和标线 第二部分：道路交通标志

GB 5768.3-2009 道路交通标志和标线 第三部分：道路交通标线

GB 5768.5-2017 道路交通标志和标线 第五部分：限制速度

GB 23826-2009 高速公路LED可变限速标志

GB/T 15089 机动车辆及挂车分类

GB/T 18385-2005 电动汽车 动力性能 试验方法

GB/T 20608-2006 智能运输系统 自适应巡航控制系统 性能要求及检测方法

GB/T 39263-2020 道路车辆 先进驾驶辅助系统（ADAS）术语及定义

GB/T 40429-2021 汽车驾驶自动化分级

GB/T 44433-2024 汽车智能限速系统性能要求及试验方法

ISO 11270 Intelligent transport systems —Lane keeping assistance systems (LKAS) —

Performance requirements and test procedures

ISO 15622 Intelligent transport systems -- Adaptive cruise control systems -- Performance

requirements and test procedures

ISO NP 21717 Intelligent transport systems — Partially Automated In-Lane Driving Systems

(PADS) —Performance requirements and test procedures

ISO 22179 Intelligent transport systems—Full speed range adaptive cruise control (FSRA)

systems—Performance requirements and test procedures
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3 评价方法

3.1 概述

驾驶辅助系统试验总分30分，包括目标车静止、目标车切出、直道入弯、换道辅助、限速标志响应5

个试验场景，以及关联功能评价和用户手册审查，如表1所示。

表 1 驾驶辅助总体评分表

项目 试验场景 评价指标 得分 总分

场景

试验

目标车静止 刹停并避撞、纵向减速度及纵向减速度变化率 9

27

目标车切出

TV2静止

（夜间）
刹停并避撞、纵向减速度及纵向减速度变化率

6
TV2 慢行

（日间）
制动并跟行、纵向减速度及纵向减速度变化率

直道入弯

弯道中无车 弯道车道内行驶、侧向加速度 3

弯道中有车
刹停并避撞、侧向加速度、纵向减速度、纵向减速

度变化率
4

换道辅助

盲区无车 正确换道、侧向加速度、侧向加速度变化率 1

盲区有车

抑制换道（自车行为 1）或

避让目标车后换道、侧向加速度、侧向加速度变化

率（自车行为 2）

2

限速标志响应 准确识别限速标志信息、发出超速告警 2

关联功

能评价

抬头显示
将驾驶辅助功能相关信息显示在驾驶员正常驾驶时

的视野范围内，使驾驶员不必低头就可以看到
0.5

2V2X 实现车车通信或车与基础设施之间通信功能 0.5

驾驶员监控
实现对驾驶员状态实时监控，并在驾驶员处于疲劳

驾驶、驾驶分心、危险动作等状态时实时提醒
1

用户手册审察 内容明确、完整、无歧义 1 1
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3.2 试验场景评分

目标车静止、目标车切出、直道入弯、换道辅助、限速标志响应5个场景的具体评分细则如表2所示。

表 2 场景试验评分细则

测试场景
自车速度

km/h

TV1 车速

km/h

TV2 车速

km/h

评价指标 分值 场景

总分安全指标 体验指标 安全 体验 合计

目标车静止

60

0 / 刹停并避撞
纵向减速度

纵向减速度变化率

1 2 3

980 1 2 3

100 1 2 3

目标

车切

出

TV2 静止

（夜间）

40 40 0
刹停并避撞

纵向减速度

纵向减速度变化率

0.5 1 1.5

6
60 60 0 0.5 1 1.5

TV2 慢行

（日间）

40 40 15
制动并跟行

纵向减速度

纵向减速度变化率

0.5 1 1.5

60 60 10 0.5 1 1.5

直道

入弯

弯道中无车

100 / /

弯道车道内行驶 侧向加速度

0.5 0.5 1

7

110 / / 0.5 0.5 1

120 / / 0.5 0.5 1

弯道中有车

60 0 /

刹停并避撞

侧向加速度

纵向减速度

纵向减速度变化率

0.5 1.5 2

80 0 / 0.5 1.5 2

换道

辅助

盲区无车 90 / / 正确换道
侧向加速度

侧向加速度变化率
0.5 0.5 1

3

盲区有车 90 90 /

（自车行为 1）

抑制换道并报警
/ 2 / 2

（自车行为 2）

避让目标车后变道

侧向加速度

侧向加速度变化率
1 1 2

限速标志响应 90 / /
准确识别限速标识

并且发出超速报警
/ 2 / 2 2

3.2.1 目标车静止场景评分

目标车静止场景分别对安全指标和体验指标进行评价，满分为9分，具体评分方法详见表3。

a）安全指标为自车是否能够识别静止目标车辆，是否刹停并避撞。若自车与目标车发生碰撞，则对

应试验工况得 0分；

b）体验指标为自车纵向减速度及纵向减速度变化率。
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表 3 目标车静止场景评分表

评价

指标

工况

得分

评分

维度

60km/h 80km/h 100km/h

评价指标 得分率 备注

3 3 3

安全

指标
碰撞风险 1 1 1

自车识别目标并刹停避撞，且未触发 AEB 100% ——

自车识别目标并刹停避撞，触发 AEB 60%
出现

此类

情况

体验

指标

得 0

分

自车识别目标，减速制动后碰撞目标 0

TTC=2.5s 时，自车仍未减速，驾驶员主动偏离 0

体验

指标

纵向减速度 1 1 1

自车纵向减

速度和速度

关系曲线

没有任何一点超出 C1 限值要求 100% ——

有任何一点超出 C1 限值要求 0 ——

纵向减速度

变化率
1 1 1

自车纵向减

速度变化率

和速度关系

曲线

没有任何一点超出 C2 限值要求 100% ——

有任何一点超出 C2 限值要求 0 ——

注 1：触发 AEB 指的是，最大减速度超过 6m/s
2
；

注 2：C1、C2 的定义详见附录 A。

3.2.2 目标车切出场景评分

目标车切出场景分为第二目标车TV2静止（夜间）场景和第二目标车TV2慢行（日间）场景，分别对

其安全指标和体验指标进行评价，满分为6分，目标车切出场景分值详见表4、表5和图1。

a）安全指标为自车是否能够识别第二目标车 TV2，是否刹停并避撞或制动并跟行；若自车与目标车

发生碰撞，则对应试验工况得 0分；

b）体验指标为自车纵向减速度及纵向减速度变化率。

目标车切出场景，在试验开始前，将自车跟车时距设置为中间挡或更高一级的挡位，需确定自车与

目标车 TV1 稳定跟车时的实际 THW。该场景最终得分公式如式（1）所示：

Α=β*B*100%………………………………......………………（1）

式中：A——目标车切出场景得分，精确到小数点后两位；

β——目标车切出场景得分率；
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B——目标车切出场景实车测试得分（包括 TV2静止场景和 TV2慢行场景）

β =− 0.5x + 1.9………………………………......…………（2）

式中：β——目标车切出场景得分率；

x——自车与目标车 TV1稳定跟车时的实际 THW的数值

图 1 目标车切出场景实际 THW 与得分率关系图

注：当实际 THW≤1.8s 时，得分率为 1;当 1.8s＜实际 THW≤3.0s 时，得分率线性插值求得；实际 THW＞3.0s 时，

得分率为 0.4。

表 4 目标车切出场景（第二目标车 TV2 静止（夜间））评分表

评价

指标

工况

得分

评分

维度

40km/h 60km/h

评价指标 得分率 备注

1.5 1.5

安全

指标
碰撞风险 0.5 0.5

自车识别静止目标车 TV2,刹停并避撞，且未触发 AEB 100% ——

自车识别静止目标车 TV2,刹停并避撞，但触发 AEB 60% 出现此类

情况体验

指标得 0

分

自车识别静止目标车 TV2,减速制动后碰撞目标物 0

TTC=1.5s 时，自车仍未减速，驾驶员主动偏离 0

体验

指标

纵向减速度 0.5 0.5

自车纵向减

速度和速度

关系曲线

没有任何一点超出 C1限值要求 100% ——

有任何一点超出 C1 限值要求 0 ——

纵向减速度

变化率
0.5 0.5

自车纵向减

速度变化率

和速度关系

曲线

没有任何一点超出 C2限值要求 100% ——

有任何一点超出 C2 限值要求 0 ——

注 1：触发 AEB 指的是，最大减速度超过 6m/s
2
；

注 2：C1、C2 的定义详见附录 A。
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表 5 目标车切出场景（第二目标车 TV2 慢行（日间））评分表

评价

指标

工况

得分

评分

维度

40km/h 60km/h

评价指标 得分率 备注

1.5 1.5

安全

指标
碰撞风险 0.5 0.5

自车识别慢行快递三轮车 TV2,制动并跟行，且未触

发 AEB
100% ——

自车识别慢行快递三轮车 TV2,,制动并跟行，但触

发 AEB
60% 出现此类

情况体验

指标得 0

分

自车识别慢行快递三轮车 TV2,减速制动后碰撞目

标物
0

TTC=1.5s 时，自车仍未减速，驾驶员主动偏离 0

体验

指标

纵向减速度 0.5 0.5

自车纵向减

速度和速度

关系曲线

没有任何一点超出 C1 限值要求 100% ——

有任何一点超出 C1 限值要求 0 ——

纵向减速度

变化率
0.5 0.5

自车纵向减

速度变化率

和速度关系

曲线

没有任何一点超出 C2 限值要求 100% ——

有任何一点超出 C2 限值要求 0 ——

注 1：触发 AEB 指的是，最大减速度超过 6m/s
2
；

注 2：C1、C2 的定义详见附录 A。

3.2.3 直道入弯场景评分

直道入弯场景分为弯道中无车场景及弯道中有车场景。分别对其安全指标和体验指标进行评价，满

分为7分。

a）直道入弯（弯道中无车）场景的安全指标为自车是否在弯道内行驶；直道入弯（弯道中有车）场

景的安全指标为自车是否能够识别弯道中的静止目标车辆，是否刹停并避撞。如表 6所示。若自车驶出

弯道或自车与目标车发生碰撞，则对应试验工况得 0分。

b）直道入弯（弯道中无车）场景的体验指标为侧向加速度是否超出限值要求；直道入弯（弯道中有

车）场景的体验指标为侧向加速度、纵向减速度、纵向减速度变化率是否超出限值要求，如表 7所示。

表 6 直道入弯场景安全指标

评价指标 分值 体验指标

直道入弯

（弯道中无车）

自车行驶在弯道部分，自车保持车道内行驶至少 5s 0.5

按表 7评价自车无法保持在车道内，偏离出弯道时，发出接管请求或 LDW 发

出偏离预警，接管请求/报警形式包含声音或震动任意一种
0.3
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表 6 直道入弯场景安全指标（续）

评价指标 分值 体验指标

直道入弯

（弯道中无车）

自车无法保持在车道内，偏离出弯道时，未发出接管请求且 LDW

未发出偏离预警，或接管请求/报警形式不包含声音和震动
0

直道入弯

（弯道中有车）

自车识别弯道中的静止目标车，刹停并避撞 0.5

按表 7评价自车识别弯道中的静止目标车，减速制动后碰撞目标,或自车未识

别弯道中的静止目标车
0

注：自车偏离出弯道是指自车任意行驶轮穿越任意一侧当前行驶弯道的车道线。

表 7 直道入弯场景体验指标

场景
自车速度

（km/h）
评价指标 分值

直道入弯

（弯道中无车）

100

弯道内行驶侧向加速度不超过 2.3m/s
2

0.5

弯道内行驶侧向加速度任何一点超过 2.3m/s
2

0

110

120

弯道内行驶侧向加速度不超过 2.0m/s
2

0.5

弯道内行驶侧向加速度任何一点超过 2.0m/s
2

0

直道入弯

（弯道中有车）

60

80

弯道内行驶侧向加速度不超过 2.3m/s
2

0.5

弯道内行驶侧向加速度任何一点超过 2.3m/s
2

0

自车纵向减速度与速度关系曲线

没有任何一点超出 C1 限值要求 0.5

有任何一点超出 C1限值要求 0

自车纵向减速度变化率与速度关

系曲线

没有任何一点超出 C2 限值要求 0.5

有任何一点超出 C2限值要求 0

注：C1、C2 的定义详见附录 A。

3.2.4 换道辅助场景评分

换道辅助场景分为盲区无车场景和盲区有车场景，分别对其安全指标和体验指标进行评价，满分为

3分。
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a）盲区无车场景的安全指标为自车能否正确换道；盲区有车的安全指标为自车能否识别相邻车道目

标车辆，能否抑制换道并报警或者自车能否加/减速避让目标车后变道成功。如表 8所示。若盲区无车场

景自车无法正确变道或盲区有车场景自车无法抑制变道且未发出报警，则对应试验工况得 0分。

b）盲区无车场景的体验指标为自车在直道行驶执行变道时的侧向加速度和侧向加速度变化率是否超

出限值要求；盲区有车场景的体验指标为，若自车可以通过加速/减速避让目标车后变道成功，其在直道

行驶执行变道时的侧向加速度和侧向加速度变化率是否超出限值要求。如表 8所示。

表 8 换道辅助场景评价表

试验场景
自车车速

km/h

目标车车速

km/h
评价指标 分值 总分

盲区无车

场景
90 ——

安全指标得分+体验指标得分，总分 1分

自车正确换道 0.5

3.0

在换道执行阶段，自车侧向加速度不大于

1m/s
2

0.25

在换道执行阶段,自车侧向加速度变化率

在任意 0.5s 内平均值不大于 5m/s
3

0.25

盲区有车

场景
90 90

自车行为 1（安全指标得分，总分 2分）

自车抑制换道并报警（得分率 100%） 2.0

自车未抑制换道，但发出报警（至少含听

觉、触觉中的一种）（得分率 60%）
1.2

自车行为 2（安全指标得分+体验指标得分，总分 2分）

自车能够加速/减速避让目标车后变道成

功
1.0

在换道执行阶段，自车侧向加速度不大于

1m/s
2

0.5

在换道执行阶段,自车侧向加速度变化率

在任意 0.5s 内平均值不大于 5m/s
3

0.5

注：变道成功是指自车所有行驶轮驶入相邻车道内。

3.2.5 限速标志响应场景评分

限速标志响应场景对安全指标进行评价，满分为2分，如表9所示。

a） 安全指标为自车能否准确识别限速标志信息，能否及时发出超速告警。
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表 9 限速标志响应安全指标

评价指标 分值 总分

准确识别

限速标志

信息

准确识别 100km/h 的 LED 电子限速牌，系统应在车头平面超越限制速度标志 2s内

通过光学方式显示当前道路限制速度信息。
0.4

2.0

准确识别 80km/h 的普通限速牌，系统应在车头平面超越限制速度标志 2s内通过

光学方式显示当前道路限制速度信息。
0.6

发出超速

告警

自车通过 80km/h 限速牌时，车头所在平面通过限速标识 1.5s 内发出光学信号和

声学信号或者光学信号和触觉信号。
1.0

自车通过 80km/h 限速牌时，车头所在平面通过限速标识 1.5s 内发出光学信号并

且在 5s 内发出声学信号或者 1.5s 内发出光学信号并且在 5s 内发出触觉信号。
0.5

自车通过 80km/h 限速牌时未发出任何告警信息或者超过 1.5s 发出光学信号或者

超过 5s 发出声学信号或者触觉信号。
0

注：若自车车头所在平面在到达限速标志牌所在平面之前，表显车速已经降低至 80km/h 以下，系统未发出超速告警，

则发出超速告警评价项不扣分。

3.3 关联功能评分

关联功能评价包括抬头显示、C-V2X功能、驾驶员监控3项，评分细则如表10所示。

表 10 关联功能评分表

评价指标 分值 总分

抬头显示
将智能驾驶辅助系统相关信息显示在驾驶员正常驾驶时的视野范围内，使驾驶

员不必低头就可以看到。
0.5

2.0C-V2X 功能 实现车车通信或车与基础设施之间通信功能。 0.5

驾驶员监控
实现对驾驶员状态的实时监控，并在驾驶员处于疲劳驾驶、驾驶分心、危险动

作等状态时实时提醒。
1.0

3.4 用户手册审查评分

用户手册审查评分细则如表11所示。
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表 11 用户手册审查评分表

审查内容 评价指标 得分 总分

智能驾驶辅助系统定义 定义是否明确 0.25

1.0

驾驶员责任描述 描述是否明确 0.25

L2 智能驾驶辅助功能使用条件描述 是否明确 0.25

L2 智能驾驶辅助功能局限性描述（警告信息） 是否明确 0.25
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附录 A

（资料性）

自车减速度及减速度变化率要求

A.1 自车减速度 C1 限值要求

当自车车速大于72km/h时，减速度不应超过3.5m/s
2
；当自车车速小于18km/h时，减速度不应超过5m/s

2
；

当自车车速为18km/h至72km/h之间，减速度线性变化，如图A.1所示。

图 A.1 自车减速度限值要求

A.2 自车减速度变化率 C2 限值要求

当自车车速大于72km/h时，减速度变化率不应超过2.5m/s
3
；当自车车速小于18km/h时，减速度变化

率不应超过5m/s
3
；当自车车速为18km/h至72km/h之间，减速度变化率线性变化，如图A.2所示。

图 A.2 自车减速度变化率限值要求
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