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[bookmark: _Toc357446064]智能网联汽车自动泊车性能计量测试规范

[bookmark: _Toc469234177][bookmark: _Toc492582848][bookmark: _Toc464914794][bookmark: _Toc495566224][bookmark: _Toc4155][bookmark: _Toc118574015]范围
[bookmark: _Hlk118569496]本规范适用于配备了自动泊车系统的智能网联汽车及其他车辆，包括具备记忆泊车和自主代客泊车功能的车辆的自动泊车阶段。
[bookmark: _Toc495566225][bookmark: _Toc32480][bookmark: _Toc492582849][bookmark: _Toc118574016]引用文件
本规范引用了下列文件：
[bookmark: _Hlk118569627]GB /T 41630-2022 智能泊车辅助系统性能要求及试验方法；
ISO 16787-2016 智能交通系统泊车辅助系统（APS）性能要求和试验程序；
GB 5768.3-2009 道路交通标志和标线第3部分：道路交通标线。
凡是注日期的引用文件，仅注日期的版本适用于本规范；凡是不注日期的引用文件，其最新版本（包括所有的修改单）适用于本规范。
[bookmark: _Toc118574017][bookmark: _Toc23378][bookmark: _Toc492582850][bookmark: _Toc495566226]术语和计量单位
下列术语和定义适用于本文件。
[bookmark: _Toc118574018]自动泊车系统automatic parking system
在车辆泊车时，能够自动检测泊车位置并为驾驶员提供泊车指示和/或方向控制等功能的系统。
[bookmark: _Hlk118569735][bookmark: _Toc118574019]停车位搜索状态 slot search status
[bookmark: _Toc16682184][bookmark: _Toc16862266]自动泊车系统进行搜索停车位的工作状态。
[bookmark: _Hlk118569750][bookmark: _Toc118574020]泊车辅助状态 parking assist status
自动泊车系统通过横向控制或横纵向组合控制辅助驾驶员完成车辆驶入停车位的系统状态。
[bookmark: _Toc118574021]泊车入位 parking in
驾驶员确认泊车车位后，自动泊车系统自动将车辆泊入车位。
[bookmark: _Hlk118569761][bookmark: _Toc118574022]边界车辆 bordering vehicle
用于限制停车位边界的车辆。
[bookmark: _Hlk118569823][bookmark: _Toc118574023]车辆侧边缘线 vehicle side edge line
车轮不发生偏转时，车辆左侧或右侧前轮胎外边缘接地点与同侧后轮胎外边缘接地点的连线。
[bookmark: _Toc118574024]停车位边界线 parking slot defining line
地面上用于标识停车位边界的标线。
[bookmark: _Toc118574025]档位调整次数number of gear changes
车辆泊车过程中，档位首次切换至R档且车辆开始运动记为第一次档位调整，之后，档位由R档切换至D档或由D档切换至R档，分别计为一次档位调整。
[bookmark: _Toc16682193][bookmark: _Toc16862275][bookmark: _Toc118574026]概述
[bookmark: _Hlk118569993]自动泊车系统启动后应包含停车位搜索状态、泊车辅助状态、泊车退出等不同模式。当系统处于停车位搜索状态时，试验车辆搜索车辆驾驶员和乘客两侧方向停车位的能力，当搜索到适合系统泊入的停车位时发出提示信息。当系统激活泊车辅助状态后，系统应发出状态及操作提示信息，并基于相应的控制方式辅助车辆泊入停车位。当系统满足结束条件时，应具备退出功能。同时，系统应具备系统故障指示提醒功能，其提醒状态标识应能被驾驶员清晰观测。图1和图2分别为以平行和垂直停车位为例的自动泊车的示意过程。
[image: ]
[bookmark: _Ref117009862]图1平行停车位自动泊车过程
[image: ]
[bookmark: _Ref117009867]图2垂直停车位自动泊车过程
[bookmark: _Toc6286][bookmark: _Toc357446074][bookmark: _Toc492582851][bookmark: _Toc469234179][bookmark: _Toc464914796][bookmark: _Toc495566227][bookmark: _Toc118574027]计量特性
[bookmark: _Toc118574028]车位搜索行驶速度
车位搜索行驶速度是指车辆激活停车位搜索状态时车辆的行驶速度。
[bookmark: _Toc118574029]泊车入位最大速度
泊入车位最大速度是指车辆激活泊车辅助状态后车辆行驶的最大速度。
[bookmark: _Toc118574030]左前轮横向距离
左前轮横向距离表示泊车结束后车辆左前车轮轮胎外边缘接地点到停车位边界线内边缘的最短距离。
[bookmark: _Toc118574031]左后轮横向距离
左后轮横向距离表示泊车结束后车辆左后车轮轮胎外边缘接地点到停车位边界线内边缘的最短距离。
[bookmark: _Toc118574032]车尾距离
车尾距离表示泊车结束后车辆最后端与停车位边界线内边缘的最短距离。
[bookmark: _Toc118574033]左前轮位置重复性
[bookmark: _Hlk111816413]左前轮位置重复性表示在相同的初始条件下重复n次泊入相同车位后车辆左前车轮轮胎外边缘接地点实到位置的一致程度。
[bookmark: _Toc118574034]左后轮位置重复性
左后轮位置重复性表示在相同的初始条件下重复n次泊入相同车位后车辆左后车轮轮胎外边缘接地点实到位置的一致程度。
[bookmark: _Toc118574035]车辆与停车位边界线夹角的重复性
车辆与停车位边界线夹角的重复性是指在相同的初始条件下重复n次泊入相同车位后车辆与停车位边界线夹角的一致程度。
[bookmark: _Toc118574036]车辆泊入时间
车辆泊入时间是从开始泊入车位的瞬间到车辆到达结束位置所经历的时间。
[bookmark: _Toc118574037]车位识别率
车位识别率是指在停车位搜索状态下自动泊车系统对停车位的识别成功率，范围为（0~100）%。
[bookmark: _Toc118574038]泊车成功率
泊车成功率是指在泊车辅助状态下成功泊入车位的次数占泊车总次数的百分比，范围为（0~100）%。
[bookmark: _Toc118574039]档位调整次数
档位调整次数是指在泊车辅助状态下车辆从开启自动泊车模式至泊车结束所需的档位调整次数。
注：以上所有的技术参数不作为合格性判别的依据。
[bookmark: _Toc495566233][bookmark: _Toc492582858][bookmark: _Toc469234184][bookmark: _Toc10787][bookmark: _Toc464914802][bookmark: _Toc118574040]测试条件
[bookmark: _Toc469234185][bookmark: _Toc495566234][bookmark: _Toc492582859][bookmark: _Toc464914803][bookmark: _Toc2232][bookmark: _Toc118574041][bookmark: _Toc288815729]测试环境条件和场地要求
6.1.1  测试环境条件
（1）气候条件良好，无降雨、下雪、大雾、冰雹、扬尘等天气；
（2）相对湿度：≤95%；
[bookmark: _Hlk106280476]（3）温度范围：-50℃～50℃；
（4）测试区域的环境照度应不小于100 lx。
[bookmark: _Toc495566235]6.1.2  测试场地要求
（1）测试区域不应存在影响车辆自动泊车的干扰物；
（2）停车位边界线清晰可见，路面无反光；
（3）测试应在水平（坡度小于1%）、干燥、具有良好附着能力的混凝土或沥青路面上完成；
（4）测试区域应无减速带或坑洼路面。
[bookmark: _Toc22431][bookmark: _Toc118574042]测量标准或其他设备
6.2.1  钢卷尺
测量范围至少为（0~10000）mm，分度值为1mm，Ⅰ级。
6.2.2  电子秒表
分辨力0.01s，日差优于±0.5s。
6.2.3 组合导航系统
速度误差优于0.1m/s，时间分辨力0.01s。
[bookmark: _Toc118574043]停车位布置
6.3.1 第1类IPAS停车位布置
（1）第1类IPAS平行停车位布置要求
第1类IPAS平行停车位布置应满足以下要求，如图3、图4所示：
a）由两辆相同边界车辆组成且与试验车辆宽度差值在0.15m以内；
b）边界车辆靠近路侧边缘线在同一条直线；
c）若停车位包含路沿石，边界车辆侧边缘线与路沿石平行，且路沿石高于地面高度应大于或等于0.15m，路沿石中心线与地面夹角为90°；
d）停车位长度L与停车位宽度B满足如下要求：
——对于车长小于或等于4m的试验车辆，L为试验车辆长度加1m；
——对于车长大于4m的试验车辆，L为试验车辆长度的1.25倍；
——B为试验车辆宽度加0.2m。
[image: ]
图3第1类IPAS平行停车位（有路沿石）示意图
[image: ]
图4第1类IPAS平行停车位（无路沿石）示意图
（2）第1类IPAS垂直停车位布置要求
第1类IPAS垂直停车位布置应满足以下要求，如图5所示：
a）由两辆相同边界车辆组成且与试验车辆长度差值在0.3m以内；
b）边界车辆平行摆放且前段对齐；
c）停车位宽度B与停车位长度L满足如下要求：
——L为试验车辆长度；
——B为试验车辆宽度加1.2m。
[image: ]
图5第1类IPAS垂直停车位示意图
6.3.2 第2类IPAS停车位布置
（1）第2类IPAS平行停车位布置应满足如下要求，如图6所示：
a）停车位几何形状和尺寸应符合GB 5768.3-2009中的要求；
b）停车位边界线宽度L1为0.1m；
c）以车位线中心线为基准，停车位宽度B为2.5m，停车位长度L为6.0m和车辆长度加1.0m的较大值。
[image: ]
[bookmark: _Ref117009826]图6第2类IPAS平行停车位的示意图
（2）第2类IPAS垂直停车位布置应满足如下要求，如图7所示：
a）停车位几何形状和尺寸应符合GB 5768.3-2009中的要求；
b）停车位边界线宽度L1为0.1m；
c）以车位线中心线为基准，停车位宽度B为2.5m和车辆宽度加0.6m的较大值，停车位长度L为6.0m。
[image: ]
[bookmark: _Ref117010068]图7第2类IPAS垂直停车位的示意图

[bookmark: _Toc495566236][bookmark: _Toc492582862][bookmark: _Toc469234187][bookmark: _Toc29862][bookmark: _Toc464914805][bookmark: _Toc118574044]测试项目和测试方法
[bookmark: _Toc118574045]测试项目
测试项目见表1。
表1测试项目及设备一览表
	序号
	测试项目
	测试设备

	1
	车位搜索行驶速度
	组合导航系统

	2
	泊入车位最大速度
	组合导航系统

	3
	左前轮横向距离
	长度测量工具，如钢卷尺、手持式激光测距仪等；测量范围（0~10000）mm，测量精度±5mm以内

	4
	左后轮横向距离
	长度测量工具，如钢卷尺、手持式激光测距仪等；测量范围（0~10000）mm，测量精度±5mm以内

	5
	车尾距离
	长度测量工具，如钢卷尺、手持式激光测距仪等；测量范围（0~10000）mm，测量精度±5mm以内

	6
	左前轮位置重复性
	/

	7
	左后轮位置重复性
	/

	8
	车辆与停车位边界线夹角重复性
	/

	9
	车辆泊入时间
	电子秒表/组合导航系统

	10
	车位识别率
	/

	11
	泊车成功率
	/

	12
	档位调整次数
	/


[bookmark: _Toc118574046]测试前准备
7.2.1 功能检查
（1）试验车辆的轮胎气压必须为厂家推荐的标准冷态气压，如果推荐值多于一个，则轮胎应该充到最轻负载时的气压；
（2）试验前检查智能泊车功能是否正常；
（3）系统应具备自检功能：检查相关电气部件是否正常运行、检查相关传感元件是否正常运行。自检时，不应出现明显的延迟。
（4）在以下一个或多个条件下，自动泊车统应中止自动泊车模式：操纵方向盘；操纵加速踏板；操纵制动踏板；干预档位；激活驻车制动；操纵系统退出按键；检测到系统故障；车辆超过自动泊车模式的速度限值；泊车路径上检测出有障碍物。
（5）系统应具备系统故障指示提醒功能，其提醒状态标识应能被驾驶员清晰观测。
[bookmark: _Toc118574047]车位搜索行驶速度
车辆处于起始位置时，启动车位搜素模式，车辆驶向车位并开始进行车位搜素。车辆处于起始位置时，车辆前轮胎到起始边界线最大距离偏差绝对值不大于0.05m，车辆以10km/h车速驶向停车位，车速偏差±2km/h，行驶路径为直线，车辆横向距离d偏差绝对值应不大于0.2m，角度偏差绝对值应不大于3°。车辆行驶至车位搜索终点位置时，车辆前轮胎到终点边界线最大距离偏差绝对值不大于0.05m。
对于第一类IPAS停车位，车辆横向距离d为车辆后轴中间点到边界车辆侧边缘线的最小距离，如图8所示。
[image: ]
（a）第一类IPAS水平停车位
[image: ]
（b）第一类IPAS垂直停车位
图8第1类IPAS停车位搜索示意图
表2 第1类IPAS停车位试验项目
	序号
	车辆横向距离d
	停车位类型
	有无路沿石

	1
	0.5×车宽+0.8m
	平行
	无

	2
	0.5×车宽+1.3m
	平行
	无

	3
	0.5×车宽+0.8m
	平行
	有

	4
	0.5×车宽+1.3m
	平行
	有

	5
	0.5×车宽+0.8m
	垂直
	无

	6
	0.5×车宽+1.3m
	垂直
	无


对于第二类IPAS停车位，车辆横向距离d为车辆前轴中间点到边界车辆所在停车位最前端点连线的最小距离，如图9所示。
[image: ]
（a）第二类IPAS水平停车位
[image: ]
（b）第二类IPAS垂直停车位
图9第2类IPAS停车位搜索示意图
表3 第2类IPAS停车位试验项目
	序号
	车辆横向距离d
	停车位类型

	1
	0.5×车宽+0.8m
	平行

	2
	0.5×车宽+1.3m
	平行

	3
	0.5×车宽+0.8m
	垂直

	4
	0.5×车宽+1.3m
	垂直


在试验过程中，对车辆仪表盘的显示速度和测量器具的速度值进行记录。在同一测量条件下选取6个测量点进行测量。具体的试验条件如表2和表3所示：
按公式（1）计算车位搜索行驶速度的示值误差
                                               （1）
式中：
——停车位搜索状态下车辆行驶速度的示值误差，m/s；
——停车位搜索状态下第i次测量车辆仪表盘的速度值，m/s；
——停车位搜索状态下第i次测量测量设备的速度值，m/s。
[bookmark: _Toc118574048]泊车入位最大速度
车辆行驶至车位搜索终点位置后，驾驶员选定目标车位并开启泊车辅助状态，车辆进入泊车辅助状态直至车辆完成泊车入位。对车辆仪表盘显示的速度和测量器具测得的速度同时进行测量，获取车辆泊入车位时的最大速度。按公式（2）计算泊车入位最大速度的示值误差
                                               （2）
式中：
——泊车辅助状态下车辆行驶速度最大值的示值误差，，m/s；
——泊车辅助状态下第i次测量车辆仪表盘速度的最大值，m/s；
——泊车辅助状态下第i次测量测量设备的速度最大值，m/s。
[bookmark: _Toc118574049]左前轮横向距离
车辆行驶至车位搜索终点位置时，驾驶员选定目标车位并启动泊车辅助状态。试验车辆按照自动泊车系统规划出的路径开始泊入车位，系统提示泊车完成后，测量左前轮横向距离，重复6次试验，并记录测量结果。具体的试验条件如表2和表3所示。
图10为车辆左前、左后轮横向距离及车尾距离示意图。其中，左前轮横向距离为左前车轮轮胎外边缘接地点到停车位边界线内边缘的最短距离，d1；左后轮横向距离为左后车轮轮胎外边缘接地点到停车位边界线内边缘的最短距离，d2；车尾距离为车辆最后端与停车位边界线内边缘之间的距离，d3。
 [image: ]
[bookmark: _Ref117010081]图10车辆左前、左后轮横向距离及车尾距离示意图
[bookmark: _Toc118574050]左后轮横向距离
车辆泊车入位结束后，测量左后轮横向距离，重复6次试验，并记录试验结果。具体的试验条件如表2和表3所示
[bookmark: _Toc118574051]车尾距离
车辆泊车入位结束后，测量车尾距离，重复6次试验，并记录试验结果。具体的试验条件如表2和表3所示
[bookmark: _Toc118574052]左前轮位置重复性
[bookmark: _Hlk106978855]位置重复性特性由指令位置和实到位置间的偏差和重复接近指令位置的一系列实到位置的分布来确定。图11和图分别为水平和垂直停车位下试验车辆左前轮位置参考点和左后轮位置参考点。其中，车辆左前车轮轮胎外边缘接地点为A；左后车轮轮胎外边缘接地点为B。
[image: ]
(a) 水平停车位
[image: ]
（b） 垂直停车位
[bookmark: _Ref117010093]图11车辆左前、左后参考点示意图
泊车结束后，对车辆左前轮位置进行测量，重复6次试验，然后计算车辆泊入车位后左前轮位置重复性，左前轮位置重复性试验条件具体见表2和表3。计算公式如下：
                                              （3）
                                                             （4）
                                                       （5）
式中：
、——重复n次试验后车辆左前轮位置坐标的平均值；
、——第i次试验结束后车辆左前轮实到位置的坐标；
[bookmark: _Toc118574053]左后轮位置重复性
左后轮位置重复性测量方法与左前轮位置重复性测量方法一致。左后轮位置重复性试验条件具体见表2和表3，计算公式如下：
                                            （6）
                                                              （7）
                                                    （8）
式中：
、——重复n次试验后车辆左后轮位置坐标的平均值；
、——第i次试验结束后车辆左后轮实到位置的坐标；
[bookmark: _Toc118574054]车辆与停车位边界线夹角的重复性
车辆与停车边界线的规划夹角：基于车载传感器系统感知的环境参数，自动泊车系统通过算法规划得到的车辆到达位置与停车位边界线的夹角。
车辆与停车边界线的实到夹角：自动泊车系统通过横向控制或横纵向组合控制响应规划路径实际达到的位置与边界线的夹角。
对车辆到达结束位置（系统提示泊车完成）后的某一位姿，车辆与停车位边界线夹角重复性可表示为图12。
[image: ]
[bookmark: _Ref117010102]图12规划夹角和实到夹角的关系
[bookmark: _Hlk106977327]车辆与停车位边界线夹角为：
                                                       （9）
                                                      （10）
                                                      （11）
车辆与边界线夹角重复性试验条件如表2和表3所示。重复6次试验，车辆与停车位边界线夹角的重复性（RPφ）为
                                                       （12）
RPφ=                                                   （13）
式中：
φi——第i次试验结束后车辆与停车位边界线夹角；
——车辆重复n次试验后与边界线夹角的平均值。
[bookmark: _Toc118574055]车辆泊入时间
车辆泊入时间是从车辆开始泊入车位的瞬间到车辆到达结束位置所经历的时间，也就是车辆从P1位置开始一直持续到Pn所经历的时间。待车辆达到相同初始位置后，启动泊车辅助状态，同时启动计时，待车辆到达结束位置时，停止计时。重复6次试验，取6次测得值的算术平均值作为车辆泊入时间，计算方法如下：
                                                             （14）
式中：
——试验车辆泊入车位的平均时间，s；
——试验车辆第i次泊入车位用的时间，s；
[bookmark: _Toc118574056]车位识别率
车辆以表2和表3的试验工况驶向停车位区域，车辆以语音或显示界面通知驾驶员发现停车位，若车辆驶过车位10m未发现停车位，停止车位搜索模式。漏检和误检均视为检测失败。按式（15）计算自动泊车成功率：
                                                         （15）
式中：
Rd——车位识别率；
nd——车位识别数量；
np——车位总数量。
[bookmark: _Toc118574057]泊车成功率
当系统提示泊车辅助结束时，结合各测量指标判断车辆是否泊车成功，判断依据如表4所示。
表4 第1类IPAS停车位试验项目
	序号
	停车位类型
	停车位类型

	1
	第1类IPAS平行停车位（无路沿石）
	边界车辆侧边缘线与试验车辆侧边缘线的夹角θ绝对值应不大于3°
车辆前、后轮外边缘接地点到边界车辆侧边缘的最小距离绝对值应不大于0.15m

	2
	第1类IPAS平行停车位（有路沿石）
	路沿石与试验车辆侧边缘线的夹角θ绝对值应不大于3°
车辆前、后轮胎外边缘接地点到边界车辆侧边缘的最小距离在（0.05~0.3）m的范围内

	3
	第1类IPAS垂直停车位
	试验车辆两侧与边界车辆最小距离（不包括后视镜）不应小于0.3m
试验车辆最前端点与边界车辆最前端连线的距离绝对值应不大于0.4m
试验车辆侧边缘线与边界车辆侧边缘线的夹角绝对值应不大于3°的范围内

	4
	第2类IPAS平行停车位
	试验车辆侧边缘线与停车位边界线的夹角绝对值应不大于3°
前车轮轮胎外边缘接地点到停车位边界线内边缘的最短距离d1>0m
后车轮轮胎外边缘接地点到停车位边界线内边缘的最短距离d2>0m
车身最后端和最前端与停车位边界线内边缘之间的最短距离较小值大于0m

	5
	第2类IPAS垂直停车位
	试验车辆侧边缘线与停车位边界线的夹角绝对值应不大于3°
前车轮轮胎外边缘接地点到停车位边界线内边缘的最短距离d1>0m
后车轮轮胎外边缘接地点到停车位边界线内边缘的最短距离d2>0m
车身最后端和最前端与停车位边界线内边缘之间的最短距离较小值大于0m



试验工况见表2和表3，按式（16）计算自动泊车成功率：
                                                         （16）
式中：
Rp——自动泊车成功率；
np——成功泊入车位的次数；
n——自动泊车的总次数。
[bookmark: _Toc118574058]档位调整次数
泊车辅助状态下，初始档位调整次数为 = 0，车辆从开启自动泊车模式起，每遇到档位调整，则档位调整次数加1，即=+1，直至泊车结束，此次智能泊车档位调整为。
[bookmark: mbookmark5]

[bookmark: _Toc14790][bookmark: _Toc118574059]附录A
计量测试原始记录模板（仅供参考）
	
	No ： 2021XXXXXXXX

	委托单位名称
	
	委托单位地址
	

	产品名称
	
	型号规格
	

	制造厂商
	
	出厂编号
	

	工作性质
	
	车辆类型
	

	环境温度
	℃
	相对湿度
	%

	环境照度
	                           lx
	测试依据
	

	本次校准所用计量器具名称
	型号规格
	测量
	准确度等级/最大允差/不确定度
	溯源机构
	有效日期

	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	

	测试人员
	
	核验人员
	

	批准人员
	

	接收日期
	
	校准日期
	







1. 车位搜索速度
	车位类型
	车辆横向距离d
	测量项目
	试验次数

	
	
	
	1
	2
	3
	4
	5
	6

	第1类平行停车位（无路沿石）
	0.5×车宽+0.8m
	仪表速度值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	标准值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	示值误差（m/s）
	
	
	
	
	
	

	第1类平行停车位（无路沿石）
	0.5×车宽+1.3m
	仪表速度值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	标准值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	示值误差（m/s）
	
	
	
	
	
	

	第1类平行停车位（有路沿石）
	0.5×车宽+0.8m
	仪表速度值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	标准值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	示值误差（m/s）
	
	
	
	
	
	

	第1类平行停车位（有路沿石）
	0.5×车宽+1.3m
	仪表速度值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	标准值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	示值误差（m/s）
	
	
	
	
	
	

	第1类垂直停车位
	0.5×车宽+0.8m
	仪表速度值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	标准值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	示值误差（m/s）
	
	
	
	
	
	

	第1类垂直停车位
	0.5×车宽+1.3m
	仪表速度值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	标准值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	示值误差（m/s）
	
	
	
	
	
	

	第2类平行停车位
	0.5×车宽+0.8m
	仪表速度值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	标准值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	示值误差（m/s）
	
	
	
	
	
	

	第2类平行停车位
	0.5×车宽+1.3m
	仪表速度值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	标准值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	示值误差（m/s）
	
	
	
	
	
	

	第2类垂直停车位
	0.5×车宽+0.8m
	仪表速度值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	标准值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	示值误差（m/s）
	
	
	
	
	
	

	第2类垂直停车位
	0.5×车宽+1.3m
	仪表速度值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	标准值（m/s）
	
	
	
	
	
	



2. 泊车入位最大速度
	车位类型
	横向距离d
	测量项目
	试验次数

	
	
	
	1
	2
	3
	4
	5
	6

	第1类平行停车位（无路沿石）
	0.5×车宽+0.8m
	仪表速度值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	标准值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	示值误差（m/s）
	
	
	
	
	
	

	第1类平行停车位（无路沿石）
	0.5×车宽+1.3m
	仪表速度值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	标准值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	示值误差（m/s）
	
	
	
	
	
	

	第1类平行停车位（有路沿石）
	0.5×车宽+0.8m
	仪表速度值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	标准值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	示值误差（m/s）
	
	
	
	
	
	

	第1类平行停车位（有路沿石）
	0.5×车宽+1.3m
	仪表速度值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	标准值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	示值误差（m/s）
	
	
	
	
	
	

	第1类垂直停车位
	0.5×车宽+0.8m
	仪表速度值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	标准值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	示值误差（m/s）
	
	
	
	
	
	

	第1类垂直停车位
	0.5×车宽+1.3m
	仪表速度值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	标准值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	示值误差（m/s）
	
	
	
	
	
	

	第2类平行停车位
	0.5×车宽+0.8m
	仪表速度值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	标准值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	示值误差（m/s）
	
	
	
	
	
	

	第2类平行停车位
	0.5×车宽+1.3m
	仪表速度值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	标准值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	示值误差（m/s）
	
	
	
	
	
	

	第2类垂直停车位
	0.5×车宽+0.8m
	仪表速度值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	标准值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	示值误差（m/s）
	
	
	
	
	
	

	第2类垂直停车位
	0.5×车宽+1.3m
	仪表速度值（m/s）
	
	
	
	
	
	

	
	
	标准值（m/s）
	
	
	
	
	
	



3. 左前轮横向距离
	序号
	车位类型
	横向距离d
	左前轮横向距离（mm）

	
	
	
	1
	2
	3
	4
	5
	6

	1
	
	
	
	
	
	
	
	

	2
	
	
	
	
	
	
	
	

	3
	
	
	
	
	
	
	
	

	4
	
	
	
	
	
	
	
	

	5
	
	
	
	
	
	
	
	

	6
	
	
	
	
	
	
	
	

	7
	
	
	
	
	
	
	
	

	8
	
	
	
	
	
	
	
	

	9
	
	
	
	
	
	
	
	

	10
	
	
	
	
	
	
	
	



4. 左后轮横向距离
	序号
	车位类型
	横向距离
	左后轮横向距离（mm）

	
	
	
	1
	2
	3
	4
	5
	6

	1
	
	
	
	
	
	
	
	

	2
	
	
	
	
	
	
	
	

	3
	
	
	
	
	
	
	
	

	4
	
	
	
	
	
	
	
	

	5
	
	
	
	
	
	
	
	

	6
	
	
	
	
	
	
	
	

	7
	
	
	
	
	
	
	
	

	8
	
	
	
	
	
	
	
	

	9
	
	
	
	
	
	
	
	

	10
	
	
	
	
	
	
	
	





5. 车尾距离
	序号
	车位类型
	横向距离d
	车尾距离（mm）

	
	
	
	1
	2
	3
	4
	5
	6

	1
	
	
	
	
	
	
	
	

	2
	
	
	
	
	
	
	
	

	3
	
	
	
	
	
	
	
	

	4
	
	
	
	
	
	
	
	

	5
	
	
	
	
	
	
	
	

	6
	
	
	
	
	
	
	
	

	7
	
	
	
	
	
	
	
	

	8
	
	
	
	
	
	
	
	

	9
	
	
	
	
	
	
	
	

	10
	
	
	
	
	
	
	
	



6. 左前轮位置重复性
	序号
	车位类型
	横向距离d
	左前轮位置坐标（xa,ya）
	左前轮位置重复性

	
	
	
	1
	2
	3
	4
	5
	6
	

	1
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	2
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	3
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	4
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	5
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	6
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	7
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	8
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	9
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	10
	
	
	
	
	
	
	
	
	



7. 左后轮位置重复性
	序号
	车位类型
	横向距离d
	左后轮位置坐标（xa,ya）
	左后轮位置重复性

	
	
	
	1
	2
	3
	4
	5
	6
	

	1
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	2
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	3
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	4
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	5
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	6
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	7
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	8
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	9
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	10
	
	
	
	
	
	
	
	
	



8. 左后轮位置重复性
	序号
	车位类型
	横向距离d
	车辆与停车位边界夹角（°）
	夹角重复性（°）

	
	
	
	1
	2
	3
	4
	5
	6
	

	1
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	2
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	3
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	4
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	5
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	6
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	7
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	8
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	9
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	10
	
	
	
	
	
	
	
	
	



10 车辆泊入时间
	序号
	车位类型
	横向距离d
	车辆泊入时间（s）
	泊入时间平均值（s）

	
	
	
	1
	2
	3
	

	1
	
	
	
	
	
	

	2
	
	
	
	
	
	

	3
	
	
	
	
	
	

	4
	
	
	
	
	
	

	5
	
	
	
	
	
	

	6
	
	
	
	
	
	

	7
	
	
	
	
	
	

	8
	
	
	
	
	
	

	9
	
	
	
	
	
	

	10
	
	
	
	
	
	



11 车位识别率
	序号
	车位类型
	横向距离d
	车位是否识别
	车位识别率

	
	
	
	1
	2
	3
	4
	5
	6
	7
	8
	9
	10
	

	1
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	2
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	3
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	4
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	5
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	6
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	7
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	8
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	9
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	10
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	



12 泊车成功率
	序号
	车位类型
	横向距离
	泊车是否成功
	车位识别率

	
	
	
	1
	2
	3
	4
	5
	6
	7
	8
	9
	10
	

	1
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	2
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	3
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	4
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	5
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	6
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	7
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	8
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	9
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	10
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	



5 车辆泊入时间
	序号
	车位类型
	速度设定
（km/h）
	标准器测量值（s）
	泊入时间平均值（s）

	
	
	
	1
	2
	3
	

	1
	
	
	
	
	
	

	2
	
	
	
	
	
	

	3
	
	
	
	
	
	

	4
	
	
	
	
	
	

	5
	
	
	
	
	
	

	6
	
	
	
	
	
	

	7
	
	
	
	
	
	

	8
	
	
	
	
	
	

	9
	
	
	
	
	
	

	10
	
	
	
	
	
	



6 车位识别率
	序号
	车位
类型
	速度设定
（km/h）
	车位是否识别
	车位识别率

	
	
	
	1
	2
	3
	4
	5
	6
	7
	8
	9
	10
	

	1
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	2
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	3
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	4
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	5
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	6
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	7
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	8
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	9
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	10
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	



5 泊车成功率
	序号
	车位
类型
	速度设定
（km/h）
	泊车是否成功
	车位识别率

	
	
	
	1
	2
	3
	4
	5
	6
	7
	8
	9
	10
	

	1
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	2
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	3
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	4
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	5
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	6
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	7
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	8
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	9
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	10
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[bookmark: _Toc118574060]附录B
测试证书（测试报告）内容

测试证书或测试报告应至少包括以下信息：
[bookmark: _Toc29627]a）标题：“测试证书”；
b）实验室名称和地址；
c）进行测试的地点（如果与实验室的地址不同）；
d）证书的唯一性标识（如编号），每页及总页数的标识；
e）客户的名称和地址；
f）被测对象的描述和明确标识；
g）进行测试的日期，如果与测试结果的有效性和应用有关时，应说明被测对象的接受日期；
h）如果与测试结果的有效性应用有关时，应对被测样品的抽样程序进行说明；
i）测试所依据的技术规范的标识，包括名称及代号；
j）本次测试所用测量标准的溯源性及有效性说明；
k）测试环境的描述；
l）测量结果及测量不确定度的说明；
m）对测试规范的偏离的说明；
n）测试证书或测试报告签发人的签名、职务或等效标识；
o）测量结果仅对被测对象有效的声明；
p）未经实验室书面批准，不得部分复制证书的声明。


[bookmark: _Toc118574061][bookmark: _Hlk118203386]附录C
[bookmark: _Hlk116631521]左前轮横向距离测量结果不确定度评定实例
左前轮横向距离是判断车辆自动泊车性能的关键参数。这里仅以钢卷尺对车辆自动泊车性能中的“左前轮横向距离”的测量结果为例给出了不确定度评定实例。
C.1测量方法
按本规范7.5方法，用钢卷尺对车辆自动泊车性能中的左前轮横向距离进行测量。
C.2测量模型
左前轮横向距离：
（5）
式中：
——左前轮横向距离真实值，mm；
——钢卷尺测量值，mm；
——钢卷尺膨胀系数，(℃)-1；
——环境温度偏离标准温度20℃的温度差；
C.3 标准不确定度
C.3.1由测量重复性引入的标准不确定度分量
对左前轮横向距离进行10次重复性测量，测量值分别为435.5mm、435.5mm、436.0mm、435.0mm、435.0mm、435.5mm、435.0mm、435.0mm、435.0mm、435.0mm。则可计算得标准不确定度为
0.354mm
C.3.2 I级钢卷尺的测量不确定度引入的标准不确定度分量u3(Ls)
根据JJG 4-2015《钢卷尺检定规程》规定，示值最大允许误差△=±（0.1mm+10-4L）（L取整数米，被测长度小于1米时L=1），即L=10000mm的示值允差为±1.1mm，按正态分布，取k=3

C.3.3 读数引起的标准不确定度分量 u3
在实际测量时，测量人员每次测量时的估读误差大致是 0.1 mm，服从均匀分布，包含因子 ， 则由读数引起的标准不确定度分量

C.3.4钢卷尺和地面温差引起的不确定度u4
在实际测量时，钢卷尺和地面不可避免的存在温度差Δts，由此在测量时，需要考虑温度补偿，假定Δts在±0.2℃范围内等概率分布，则该分布的半宽在a=0.2℃范围内服从均匀分布，将包含因子k=、L=435.11mm、钢卷尺的线膨胀系数α=11.5×10-6/℃代入，则由钢卷尺和地面温差引起的不确定度
u4=L×a×α/ =0.001 mm
C.3.5钢卷尺线膨胀系数引起的标准不确定度分量
钢卷尺的线膨胀系数为α=11.5×10-6/℃，在半宽β为2℃范围内服从均匀分布，包含因子k取，L以435.11mm代入，得到:
u5=L×α×β/ = 0.006mm
C.4各项不确定度分量一览表
将上述不确定度分析列入C.2表。
表C.2 测量结果的标准不确定度表
	不确定度分量ui
	不确定度来源
	ui的值

	
	重复测量
	0.354

	
	钢卷尺
	0.367

	
	读数
	0.058

	u4
	温差
	0.001

	u5
	线膨胀系数
	0.006


C.5合成不确定度
位置准确度的合成不确定度为：
	(A.11)
C.6扩展不确定度
取包含因子k=2,则
		(A.12)











泊车入位最大速度测量结果不确定度评定实例
泊车入位最大速度是判断车辆自动泊车性能的关键参数。这里仅以组合导航对车辆自动泊车性能中的“泊车入位最大速度”测量结果为例给出了不确定度评定实例。
C.1测量方法
按本规范7.5方法，用组合导航对车辆自动泊车性能中的泊车入位最大速度测量结果进行不确定度评定。
C.2测量模型
泊车入位最大速度误差：
                                                     （1）
方差和灵敏系数：

式中：—泊车辅助状态下车辆行驶速度误差的不确定度；
—泊车辅助状态下车辆仪表盘速度引入的不确定度分量；
—泊车辅助状态下组合导航速度引入的不确定度分量。
灵敏系数：



C.3 标准不确定度

C.3.1 标准不确定度A类评定
计算车辆仪表盘速度测量重复性实验标准差u1。读取10次结果，按正态分布评定，计算实验标准差s(x)，u1=s(x)。
km/h
C.3.2 标准不确定度B类评定
车辆仪表盘速度分辨力引入的标准不确定度分量为u2
车辆仪表盘速度的分辨力为1km/h，区间半宽度为 0.5km/h，且误差为均匀分布，故

组合导航引入的标准不确定度分量为u3
组合导航最大允许误差为±0.1m/s，且误差为均匀分布，故

C.4各项不确定度分量一览表

	不确定度来源
	项目分类
	不确定度类别
	标准不确定度分量符
	灵敏系数 ci
	标准不确定度分量

	车辆仪表盘速度
	重复性
	A
	

	1
	0.32(km/h)

	
	分辨力
	B
	

	1
	0.29(km/h)

	组合导航
	最大允许误差
	B
	

	1
	0.21(km/h)


C.5 合成不确定度
车辆仪表盘速度重复性和分辨力取较大值，因此舍去u2

计算合成标准不确定度：

C.6 扩展不确定度

取，故：
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