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前  言

  本标准按照GB/T1.1—2009给出的规则起草。
本标准与ISO15623:2013(E)《交通信息和控制系统 车辆前向碰撞预警系统 性能要求和测试

规程》一致性程度为非等效。
本标准由全国智能运输系统标准化技术委员会(SAC/TC268)和全国汽车标准化技术委员会

(SAC/TC114)归口。
本标准起草单位:清华大学、北京中交国通智能交通系统技术有限公司、厦门金龙联合汽车工业有

限公司、浙江吉利汽车研究院有限公司、交通运输部公路科学研究院、重庆长安汽车股份有限公司、北京

智华驭新汽车电子技术开发有限公司。
本标准主要起草人:王建强、李克强、李斌、张春雨、陈音、丁洁云、陈晓冰、张德兆、刘卫国、李振华、

宋向辉、黄源水、李博、张强。
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引  言

  目前,世界范围内的汽车制造厂商及零部件供应商都已开始大力发展车辆前向碰撞预警系统并将

之产品化,这一系统已开始逐步进入市场。相应地,国际标准化组织发布了ISO15623:2013《交通信息

和控制系统 车辆前向碰撞预警系统 性能要求和测试规程》(Transportinformationandcontrolsys-
tems—Forwardvehiclecollisionwarningsystems—Performancerequirementsandtestprocedures),全
国智能运输系统标准化委员会发布了GB/T20608—2006《智能运输系统 自适应巡航控制系统 性

能要求与检测方法》。本标准采用了以上标准中的内容,并对部分技术参数进行了修改,阐述了车辆前

向碰撞预警系统的基本性能要求和测试规程,所规定的性能要求及测试规程适用于中国市场的车辆前

向碰撞预警系统,可以作为其他更先进产品标准的基础。
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智能运输系统 车辆前向碰撞预警系统
性能要求和测试规程

1 范围

本标准规定了车辆前向碰撞预警系统(以下简称FVCWS)的性能要求和测试规程。
本标准适用于曲率半径大于125m的道路和机动车辆,包括轿车,卡车,客车与摩托车。
注:车辆的安全驾驶责任仍为驾驶人本人。

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。

GB7247.1—2012 激光产品的安全 第1部分:设备分类、要求

GB/T20608—2006 智能运输系统 自适应巡航控制系统 性能要求与检测方法

JTGB01—2014 公路工程技术标准

3 术语和定义

下列术语和定义适用于本文件。

3.1
碰撞报警 collisionwarning
系统向驾驶人发出需进行紧急避撞提醒的信息。
注:该报警于危险较为紧急的情况下发出,用于警告驾驶人需紧急刹车、换道或采取其他措施以避免碰撞。

3.2
预备碰撞报警 preliminarycollisionwarning
系统向驾驶人提醒的报警信息,告知前方存在障碍车辆。
注:该报警于危险境况初期发出,通常是在驾驶人注意力不集中,或者行驶中的前车行驶状态突然改变而可能导致

碰撞的时候。

3.3
自车 subjectvehicle;SV
配有本标准所定义的车辆前向碰撞预警系统的车辆。

3.4
前车 forwardvehicle
位于自车行驶道路前方,且行驶方向相同的车辆。

3.5
车辆前向碰撞预警系统 forwardvehiclecollisionwarningsystem
能够提醒驾驶人与前车存在潜在追尾碰撞危险的系统。

3.6
障碍车辆 obstaclevehicle
被系统检测为潜在危险物的车辆,包括行驶中的车辆与静止车辆。
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