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[bookmark: _Toc217289740][bookmark: BookMark2]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。
[bookmark: OLE_LINK49]本文件由深圳市汽车产业联合会提出。
本文件由深圳市汽车产业联合会归口。
本文件起草单位：***
本文件主要起草人：***
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[bookmark: BookMark4]

功能型无人车 车辆及部件 术语和定义
[bookmark: _Toc24884218][bookmark: _Toc26648465][bookmark: _Toc26986771][bookmark: _Toc26986530][bookmark: _Toc97192964][bookmark: _Toc17233333][bookmark: _Toc24884211][bookmark: _Toc213076291][bookmark: _Toc26718930][bookmark: _Toc217289741][bookmark: _Toc17233325]范围
[bookmark: _Toc26648466][bookmark: _Toc17233334][bookmark: _Toc24884219][bookmark: _Toc17233326][bookmark: _Toc24884212]本文件界定了功能型无人车基础通用、关键技术、质量和速度、开发测试以及示范应用相关的术语和定义。
本文件适用于功能型无人车。
[bookmark: _Toc217289742][bookmark: _Toc213076292][bookmark: _Toc97192965][bookmark: _Toc26986531][bookmark: _Toc26986772][bookmark: _Toc26718931]规范性引用文件
本文件没有规范性引用文件。
[bookmark: _Toc217289743][bookmark: _Toc213076293]基础通用
[bookmark: _Toc26986532][bookmark: OLE_LINK5][bookmark: OLE_LINK17][bookmark: OLE_LINK6][bookmark: OLE_LINK7][bookmark: OLE_LINK32][bookmark: OLE_LINK30]
功能型无人车  functional autonomous vehicle
[bookmark: OLE_LINK23]以在限定环境或任务场景中自主完成功能任务为主要目标，具备感知、决策与执行能力的无人驾驶（3.2）车辆。
[bookmark: OLE_LINK26][bookmark: OLE_LINK27]功能任务包括但不限于配送、运输、安防、零售、环卫、接驳等。
[bookmark: OLE_LINK48][bookmark: OLE_LINK37][bookmark: OLE_LINK46][bookmark: OLE_LINK24][bookmark: OLE_LINK47]
无人驾驶  autonomous driving
除为处理紧急状况和临时性操控的装置外，不设置供人工操作的转向、制动、加速等驾驶相关操纵件，专门设计为以自动方式完成行驶任务的特性。

目标和事件探测与响应  object and event detection and response；OEDR
对目标和事件进行探测，并进行适当的响应。

最小风险状态  minimalriskcondition；MRC
功能型无人车事故风险可接受的状态。
[bookmark: OLE_LINK34]
最小风险策略  minimal risk maneuver；MRM
当功能型无人车因系统故障、环境变化或运行条件不再满足设计运行范围，无法继续执行任务时，所采取的使无人车达到最小1风险状态的措施。
[bookmark: OLE_LINK29]
动态任务后援  dynamic drivingtask fallback
[bookmark: OLE_LINK33]当功能型无人车执行动态任务（7.2）时，即将超出设计运行范围，或其关键系统发生失效、导致不满足设计运行条件的情况时，由用户接管或为无人车自身执行最小风险策略的后备支援行为。
[bookmark: OLE_LINK28]
设计运行范围  operational design domain；ODD
功能型无人车在设计时确定的适用于其功能运行的外部环境条件。
典型的外部环境条件有道路、交通、天气、光照等。
[bookmark: OLE_LINK18]
干预  intervention
用户（8.3）主动通过系统已明确的有效方式影响功能型无人车执行动态驾驶任务的行为。
[bookmark: OLE_LINK36]
介入请求  request to intervene
功能型无人车在检测到运行环境或系统状态异常时，向后援用户发出的请求人工干预的通知。

接管  take over
动态驾驶任务后援用户响应介入请求，从无人车自动化系统（5.1）获得产品控制权的行为。

信息安全  information security
对信息的保密性、完整性和可用性的保全。
另外，还可能包括诸如真实性、可问责性、抗抵赖性和可靠性等其他性质。

保密性  confidentiality
信息对未经授权的个人、实体或过程不可用或不泄露的性质。

完整性  integrity
准确和完备的性质。

可用性  availability
可由经授权实体按需访问和使用的性质。

真实性  authenticity
一个实体是其所声称实体的性质。

抗抵赖性  non-repudiation
证明所声称事态或行动的发生及其起源实体的能力。

可靠性  reliability
与预期行为和结果一致的性质。
[bookmark: _Toc213076294][bookmark: _Toc217289744]关键技术

感知  perception
[bookmark: OLE_LINK44]功能型无人车识别周边行驶环境信息的技术。
周边行驶环境包括可通行区域、道路标志、道路标线、交通参与者、障碍物等。

预测  prediction
功能型无人车推测周边行驶环境潜在变化的技术。
“周边行驶环境”包括可通行区域、道路标志、道路标线、交通参与者、障碍物等。

定位  localization
功能型无人车确定自身位置的技术。
常见方法包括同步定位与建图技术、卫星导航技术、惯性导航技术、环境特征匹配技术等。
[bookmark: OLE_LINK25]
决策  decision
[bookmark: OLE_LINK45]功能型无人车根据感知信息与任务目标，确定自身运动行为及作业行为的技术。
“运动行为”包括跟随、转向、避障、路径调整、停止等行为。
“作业行为”包括执行与任务目标相关的功能性操作，如运输与配送、安防巡检、零售与服务、环卫清洁、接驳与乘载、检测与维护等。

规划  planning
功能型无人车确定车辆预期行驶轨迹的技术。

运动控制  motion control
功能型无人车通过横/纵向驾驶操纵按照规划(4.5)的轨迹行驶的技术。

在线升级  over-the-air update；OTA update
通过无线方式而不是使用电缆或其他本地连接方式将升级包传输到功能型无人车的软件升级。
“在线升级”也称“远程升级”。

人工智能系统  artificial intelligence system
针对人类定义的给定目标，产生诸如内容、预测、推荐或决策等输出的一类工程系统。
1. 该工程系统使用人工智能相关的多种技术和方法，开发表征数据、知识、过程等的模型，用于执行任务。
人工智能系统具备不同的自动化级别。
[bookmark: OLE_LINK12][来源：GB/T 41867—2022，3.1.8]

大模型  large-scale model
大规模深度学习模型  large-scale deep learning model
基于大量数据训练得到，具有复杂计算架构，能处理复杂任务，且具备一定泛化性的深度学习模型。
大模型的参数量由其功能和模态决定，一般不低于1亿。大模型训练使用的数据总量受参数量的影响，达到收敛的大模型的参数量的对数与其训练数据总量的对数成正比。
[bookmark: OLE_LINK1][bookmark: OLE_LINK3][bookmark: OLE_LINK11][来源：GB/T 45288.1—2025，3.1]

机器学习  machine learning
通过计算技术优化模型参数的过程，使模型的行为反映数据或经验
[bookmark: OLE_LINK13][来源：GB/T 41867—2022，3.1.10]

模型训练  model training
利用训练数据，基于机器学习算法，确定或改进机器学习模型参数的过程。
[bookmark: OLE_LINK14][来源：GB/T 41867—2022，3.2.18]

模型优化  model optimization
提升模型执行速度，泛化能力，或改善利益相关方所关心的其他特性的方法。
如神经网络模型优化的方式包含剪枝、量化、调整参数、调整模型深度和宽度、增减特征或根据硬件平台具体特性重新安排聚合算子等。
[bookmark: OLE_LINK15][来源：GB/T 41867—2022，3.2.19]

神经网络  neural network；neural net；artificial neural network
由一层或多层神经元组成的网络，通过权值可调的加权连接，接收输入数据并产生输出。
1. 神经网络是连接主义方法的一个突出例子。
虽然神经网络的设计最初是受生物神经元功能的启发，但大多数神经网络的研究不再遵循这种启发。
[bookmark: OLE_LINK16][来源：GB/T 41867—2022，3.2.26]

深度学习  deep learning
深度神经网络学习  deepneural network learning
通过训练具有许多隐层的神经网络来创建丰富层次表示的方法。
[来源：GB/T 41867—2022，3.2.27]
[bookmark: _Toc213076295][bookmark: _Toc217289745]系统部件
[bookmark: OLE_LINK54][bookmark: OLE_LINK22]
无人车自动化系统  autonomous vehicle automation system
在功能型无人车设计运行范围内实现动态功能任务执行的硬件与软件所共同组成的系统。

云控基础平台  cloud-based computing platform
为功能型无人车及其用户，管理及服务机构等提供功能型无人车运行、基础设施、交通环境、交通管理等动态基础数据，具有数据存储、数据运维，大数据分析、云计算，信息安全等基础服务机制，支持功能型无人车实际应用需求的基础支撑平台。
[来源：GB/T 44373—2024，5.14]

车载计算平台  on-board computing platform
车载智能计算基础平台 on-board intelligent computing basic platform
安装在功能型无人车上，支撑功能型无人车自动化功能等实现的软硬件一体化平台。
“车载计算平台”包括芯片、模组、接口等硬件以及系统软件、功能软件等软件。

车载通信单元  on-board unit；OBU
安装在功能型无人车上，用于实现无人车与外界通信的设备。
“外界”指车外的车辆、行人、云端、基础设施等。

摄像头  camera
摄像机  camera
通过感光器件获取图像信息的装置。

激光雷达  lidar
利用激光束探测目标并获取目标信息的装置。

毫米波雷达  milimeter-wave radar
利用毫米波波段的电磁波发现目标并获取目标信息的装置。

超声波传感器  utrasonic sensor
利用超声波探测目标并获取目标信息的装置。
[bookmark: _Toc217289746][bookmark: _Toc213076296]质量和速度

整备质量  Complete Vehicle Number
[bookmark: OLE_LINK38]在无载荷情况下，功能型无人车生产企业按最终产品装备完整后的重量，包含必要的专用作业装置、随车工具、油液等。

最大允许总质量  Maximum Allowable Total Mas
[bookmark: OLE_LINK39]功能型无人车允许按规定装满货或其他必要工具时的最大总重量。

最大装载质量  maximum laden mass
无人配送车厢体内载满邮件快件的总质量。

最高设计时速 Maximum Design Driving Speed
功能型无人车在其设计运行条件下可运行的最高速度。

最高行驶速度  Maximum Subject Vehicle Speed
功能型无人车在相应场景或工作任务中行驶时所不能超出相关规定的最高时速。
[bookmark: _Toc217289747][bookmark: _Toc213076297]开发测试

功能任务  functionality task
功能型无人车执行配送、运输、安防、零售、环卫、接驳等任务的行为。

动态任务  dynamic task
完成功能型无人车实现无人驾驶及功能任务所需的感知、决策和执行等行为，包括但不限于：
控制车辆横/纵向运动；
目标和事件探测与响应；
行驶决策及规划；
控制照明及信号装置。

试验车辆  vehicle under test；VUT
进行试验的功能型无人车。

目标车辆  vehicle target；VT
用于构建试验场景的车辆。

试验场景  testing scenario
功能型无人车在试验过程中所处道路、交通标志和标线及目标物等要素及其状态的集合。

道路测试  Road Testing
在指定路段进行的功能型无人车自动驾驶功能测试活动。

仿真测试  simulation test
通过计算机仿真技术，建立现实静态环境与动态场景的数学模型，实现功能型无人车在虚拟场景中进行的测试。

封闭场地测试  closed site test
在全封闭的测试场地内，通过模拟各种设定的场景，对功能型无人车进行的测试。

公开道路测试  public road test
在真实交通环境中进行的测试。

功能任务测试  functionality task test
对功能型无人车执行功能任务能力进行评价的测试。

云控基础平台测试  cloud-based platform test
对云控基础平台的接入、监控、接管、调度功能型无人车等方面能力进行评定的测试。
[bookmark: _Toc217289748][bookmark: _Toc213076298]示范应用

示范应用  demonstration application
在各类道路及场地指定范围内，功能型无人车开展先行先试的应用活动。

示范应用主体  demonstration application subject
提出功能型无人车示范应用申请、组织示范应用并承担相应责任的一个单位或多个单位联合体。

用户  user
与为无人驾驶相关的人类角色的统称。

调度员  dispatcher
通过激活无人车自动化系统以实现产品调度服务但不执行动态驾驶任务的用户。

安全员  Safety officer
经功能型无人车示范应用企业授权，负责监控功能型无人车运行状态和周围环境，以及在无人车自动化系统无法正常运行、车辆故障、遭遇交通事故、交通临时管控等紧急状况时，通过直接接管驾驶任务、启动安全应急装置或者后台发送指令等应急处置措施，保障无人车安全运行的人员。
[bookmark: BookMark8][image: ]
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