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【摘要】环境测试是实现高级自动驾驶的重大技术问题，阐述了国内外智能网联汽车环境测试发展现状，阐明了智能

网联汽车热带测试场景建设的必要性。深入挖掘国际上智能网联汽车测试场景建设项目提出的场景框架，然后提取场景

框架中的环境要素，指出相应环境要素对于智能网联汽车安全驾驶的重要影响。提出智能网联汽车热带测试场景的环境

要素，并凝练了海南热带测试场景环境要素中的气候、交通和植被要素特征，建立了具有代表性的智能网联汽车热带测试

场景，为高级自动驾驶实施落地奠定了基础。
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【Abstract】Environmental testing is an important technological issue to realize high level automated driving. This

paper expounds the development status of environmental testing of Intelligent and Connected Vehicle (ICV) at home and
abroad, clarifies the necessity of constructing tropical testing scenarios of ICVs, and further deep mines the structural
framework of testing scenarios projects in the world. Then this paper extracts the environmental factors in the framework
and points out the influences of the corresponding environmental factors on the automated driving factors. This paper puts
forward that the environmental elements of the tropical test scenarios, including climate, traffic and vegetation, and
summarizes the characteristics of Hainan’s climate, traffic and vegetation, representative tropical test scenarios for ICVs
provide basis for implementation of high level automated driving.
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1 前言

国内智能网联汽车测试示范区测试场景趋同性

较高，多集中于研发功能阶段的常规测试。智能驾驶

功能测试场景大部分基于较基本的道路类型、最常见

的道路交通标线标识和常规的车辆行驶状态，主要目

的是为了保障智能驾驶车辆的基本行驶功能。目前,
汽车行业还没有提出针对复杂气候条件下的智能网

联汽车测试方法，智能网联汽车在复杂气候环境中的

行驶可靠性还存在很大的不确定性。智能网联汽车

在实际公开道路行驶过程中面对的工况非常复杂，当

前智能驾驶商业化落地和安全运行，必须要进行全

面、大规模的严格测试。

2 国内外智能网联汽车环境测试发展现状

2.1 国内智能网联汽车环境测试现状

2020年 12月，中国智能网联汽车产业创新联盟

发布了《智能网联汽车预期功能安全场景库建设报

告》[1]。报告首次对自动驾驶的关键要素，如感知、决

策和执行分别受到的环境因素影响进行了分类，并提

出了提升安全性的建议。

2022年 11月，中国智能网联汽车产业创新联盟
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发布了《智能网联汽车特殊环境自动驾驶功能场地试

验方法及要求》[2]征求意见稿，现面向全体会员及其他

有关单位广泛征求意见。自动驾驶汽车在商业化落

地运行之前，需要经过大量的测试验证和算法更新迭

代。目前，工业和信息化部发布了《智能网联汽车 自

动驾驶功能场地试验方法及要求》[3]标准，规范了普通

环境下自动驾驶场地测试的试验场景、试验方法及通

过标准，但该标准没有对特殊环境下的自动驾驶功能

测试提出规范性要求。未来，随着自动驾驶技术不断

发展与成熟，特殊环境下的自动驾驶测试是自动驾驶

大规模商业化所必经的阶段。国内特殊环境测试领

域规范和标准几乎处于空白状态，因此，汽车行业对

于在特殊环境下的自动驾驶指导性测试标准的需求

也较为紧迫。《智能网联汽车特殊环境自动驾驶功能

场地试验方法及要求》[2]着眼于国内复杂的特殊环境，

重点提出对智能网联汽车影响较大的低温、冰雪、热

带气候和山地丘陵环境下的测试方法及要求。

2.2 国外智能网联汽车环境测试现状

国外智能网联汽车特殊环境测试场景的研究机

构主要集中在美国、新加坡和欧盟。美国具备智能网

联汽车环境测试条件以及进行相关研究的机构，包括

美国交通部、美国国家航空航天局肯尼迪航天中心、

美国移动中心、爱荷华大学国家先进驾驶模拟中心、

美国密歇根州立大学M-City自动驾驶测试中心。新

加坡大力发展智慧城市和智能交通，新加坡CETRAN
智能车测试中心对特殊环境测试场景进行了大量研

究。欧盟也有很多机构，比如瑞典 AstaZero、德国联

邦经济事务和能源部推动的PEGASUS联合项目进行

了大量的测试场景研究。

美国交通部在美国 9个州指定了 10个自动驾驶

试点试验场，分布于美国东西部各个纬度。这些分布

在美国不同纬度的自动驾驶试点试验场具有不同的

气候条件和地理特征，使智能网联汽车可以在更加丰

富的环境条件下开展测试。

美国国家航空航天局肯尼迪航天中心具备人工

控制的可变环境模拟设备,以及宽广的测试道路网络，

可以对智能网联汽车进行特殊环境测试，比如模拟极

端气候和异常的交通路况。

美国移动中心的试验场拥有丰富的气候测试环

境（包括冰雪天气），且面积约为美国密歇根州立大

学M-City自动驾驶测试中心的 10倍。试验场内拥

有双层高架公路、铁路道口、混凝土基础路面、制造

结冰和湿滑路面的水塔，这些公共基础设施可以灵

活搭配使用。

爱荷华大学国家先进驾驶模拟中心拥有全美国

最大、设施最昂贵的模拟试验场，且其在汽车安全、计

算机模拟和建模研究领域处于国际领先地位。爱荷

华大学试验场内可进行各种人为因素的测试和高度

可定制化的虚拟环境测试，且爱荷华地区具备各类真

实动态的测试元素，包括各种天气、地形和路面条件，

可在整个地区进行真实道路测试。

美国密歇根州立大学M-City自动驾驶测试中心

就气候环境对于智能网联汽车感知模块的影响做了

相关的研究。最新的研究结果表明 [4]，在雨雾环境

中，小雨或者毛毛细雨都会影响感知系统检测道路

参与者的算法。这说明自动驾驶的算法如果不能

很好地处理各种气候环境条件，智能网联汽车运

行只能局限在阳光合适的天气。如果气候环境低

于自动驾驶系统临界标准时，需要人工接管车

辆。自动驾驶测试中心的研究人员研究了雨雾环

境的各种参数，包括雨滴大小、雨滴密度、风速和降

雨量，发现当降雨强度达到其最高级别 10%的时候，

自动驾驶算法会漏检约 20%的物体。当降雨强度达

到其最高级别 30%的时候，自动驾驶算法会漏检约

40%的物体。

新加坡CETRAN智能车测试中心由新加坡国家

陆路运输管理局、新加坡南洋理工大学共同成立，是

东南亚地区第一个自动驾驶测试中心。测试中心内

具有模拟降雨设备，可以模拟热带降雨和积水情况，

可以针对性地模拟出新加坡周边地区的气候环境。

热带地区的降雨具有突然性且雨量较大，经常短时间

内导致道路深度积水，而自动驾驶感知系统在检测积

水和积水深度方面比较困难。下雨时，雨滴会分别吸

收激光雷达和毫米波雷达产生的激光束和无线电波，

导致信号衰减。不均匀降雨形成的雨柱还可能会反

射这些信号，导致车辆误识别率升高。为了更深入、

更全面测试恶劣天气下智能网联汽车，新加坡 CE⁃
TRAN智能车测试中心谋求与美国密歇根州的美国移

动中心等试验场进行合作。

由联邦经济事务和能源部推动的PEGASUS联合

项目，汇集了德国汽车企业、供应商以及研究机构。

该项目将制定一个用于自动驾驶功能的通用标准化

测试程序框架。该框架内部的功能场景模型中既包

含了传统的测试要素，还将环境要素加入到了框架模

型当中，使得环境要素成为了测试场景中重要的组成

部分。
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3 热带测试场景建设的必要性

3.1 行业发展需要

智能网联汽车是汽车产业发展的战略方向，是汽

车强国战略的重要组成部分。首先，在技术层面上，

汽车正在由人工操作的机械移动工具逐渐向电子化

的移动信息终端演进。其次，在产业层面上，汽车的

集成化程度越来越高，产业交叉程度越来越深，呈现

出绿色化、智能化、网联化、平台化的发展特点。最

后，在应用层面上，汽车正在由单纯的交通运输工具

演变为智能的移动服务空间，正在成为新产业链、新

模式的重要载体。智能网联汽车大规模商业化落地，

离不开大规模的环境适应性测试，以验证其功能的可

靠性。而热带环境适应性测试是环境适应性测试的

重要一环，其结果体现了智能网联汽车所能达到的环

境极限，代表了智能网联汽车行驶空间域的广度。为

了规范化、体系化和结构化地对智能网联汽车进行热

带环境适应性测试，有必要建设智能网联汽车热带测

试场景。

3.2 政策指引

为加快推进智能汽车创新发展，国家各部委和相

关部门陆续发布了《智能网联汽车道路测试与示范应

用管理规范（试行）》[5]、《智能汽车创新发展战略》[6]、《汽

车驾驶自动化分级》[7]、《2020年智能网联汽车标准化工

作要点》[8]、《关于推动交通运输领域新型基础设施建

设的指导意见》[9]、《车联网路侧设施设置指南》[10]、《关

于促进道路交通自动驾驶技术发展和应用的指导意

见》[11]等国家级战略和政策，为营造更好的测试示范环

境，为智能网联汽车产业生态健康发展提供助力。其

中2021年9月施行的《智能网联汽车道路测试与示范

应用管理规范》[5]中指出，一般性的测试场景做过一次

后便可在全国通认测试结果，但是对于地区性特色的

测试场景，则需要单独进行测试。《智能网联汽车道路

测试与示范应用管理规范》[5]的发布引导各地区发掘

自身的区域特色环境测试场景，因此智能网联汽车热

带测试场景建设是响应国家最新政策、促进智能网联

汽车发展的重要举措。

4 热带测试场景的整体结构

4.1 自动驾驶场景分层模型

参考德国PEGASUS项目的场景分类体系，自动驾

驶场景一般分为道路、交通设施及路边环境、临时交通变

化、交通参与者、气候环境条件和数字信息6个层次[12]。

本文主要针对其中的第2层植被状况、第4层交通参与

者、第5层气候环境条件进行热带环境特征要素的探索

和研究。自动驾驶场景分层模型结合热带环境特征要

素，可以定义一个自动驾驶热带测试场景（表1）。

4.2 热带环境特征要素

海南地处热带，不仅有热带的气候特征，还有独

特的岛屿交通特征和植被特征。因此，可以把热带环

境特征要素分为气候、交通和植被要素。通过收集整

理这3特征要素的实际数据，可以初步构建自动驾驶

热带测试场景，探索热带环境特征要素对于汽车自动

驾驶功能的实际影响。

可以把热带环境特征要素划分成更多的可能影

响自动驾驶功能的环境因素子项目，整理和归纳这些

环境因素数据（表 2），用于自动驾驶热带测试场景构

建的理论数据支撑:
（1）气候特征要素：

气候特征要素包含：光照、降雨、盐度、湿度、温度。

（2）交通特征要素：

交通特征要素包含：道路特征和交通参与者特

征。交通参与者特征分为城市城区道路参与者特征

和城镇道路参与者特征。

（3）植被特征要素：

植被特征要素包含：城市道路路旁植被种类和城

市道路旁的植被情况。

4.3 海南热带气候特征

4.3.1 湿度

全国主要城市20年的统计数据中，海南试验场的

平均相对湿度高于全国各主要地区（图1）。
4.3.2 温度

全国主要城市20年的统计数据中，海南试验场的

平均温度高于全国各主要地区（图2）。
4.3.3 降雨

全国主要城市18年的统计数据中，琼海的降水总

量高于全国各主要地区（图3）。

名称

第1层：道路

第2层：交通设施及路边环
境

第3层：临时交通变化

第4层：交通参与者

第5层：气候环境条件

第6层：数字信息

内容

结构、路面、曲率、坡度、车道线

标志、指示牌、龙门架、植被状况

临时路面覆盖物和施工场地

机动车、行人及动物 、非机动车

晴、风、霜、雪、雨、光 、雾

V2X信息、数字地图数据

表1 智能驾驶场景分层模型
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4.3.4 太阳光照度

目前因无太阳光照度全国范围内的测量值，只能

通过太阳光照度的影响因素（太阳高度角、能见度），

定性推算各地太阳光照度的强弱。太阳高度角越高，

图2 全国主要城市20年平均气温[13]

表2 气候交通环境因素对于智能汽车自动驾驶要素的影响

环境
因素
项目

气候

交通

植被

环境因素子
项目

光照

降雨

盐度

湿度

温度

道路结构

交通参与者

植被种类

植被状况

自动驾驶要素

感知

摄像头

有影响

有影响

影响整车电子元器件和运动部件

影响整车电子元器件和运动部件

有影响

有影响

有影响

有影响

有影响

激光雷达

有影响

有影响

有影响

有影响

有影响

有影响

有影响

毫米波雷达

-
有影响

有影响

有影响

有影响

-
有影响

定位模块

-
有影响

有影响

有影响

-
-

有影响

执行

转向

-
有影响

-
有影响

有影响

-
-

加速

-
-

-
有影响

有影响

-
-

制动

-
有影响

有影响

有影响

有影响

-
-

控制

控制软件算法

-
-

-
有影响

有影响

-
有影响

控制器硬件

-
-

有影响

-
有影响

-
-

注：“-“表示无定论

图1 全国主要城市20年平均相对湿度[13]
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图3 全国主要城市18年的降水总量[13]
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能见度越高，太阳光照度越强。以各地空气质量指数

（Air Quality Index, AQI）表征各地能见度，海南琼海市

（试验场所在地）能见度排在全国前列（图4）。太阳高

度角随着纬度的变小而增大，海南地区纬度低于全国

其它地区，太阳高度角高于其它地区。因此，从太阳

高度角和能见度2个方面推算海南地区的太阳光照度

应该排在全国前列。

2022年6月初，海南试验场内的正午太阳光直射

照度为 140 000～164 600 lx，与树荫下的比值最大为

10倍。

4.3.5 盐雾

全国各海域的整体盐雾水平存在差异，东南沿海

略高于北方沿海。海盐离子含量与当地的环境温度、

风向风速、海水温度和海水盐度参数有较大关系。环

境温度和海水温度越高，海面风速越大，海水盐度值

越大，该地区的海盐含量就越高。在同一区域内，离

海距离和地形具体环境条件对盐雾水平的影响更显

著。随着离海距离的增加，盐雾的浓度和沉积速率均

会下降。

4.4 海南岛屿交通特征

4.4.1 城市道路面积

2020年，海南省道路面积排在全国倒数第 4位，

道路总面积小（图5）。
4.4.2 城市道路长度

2020年，海南地区城市道路长度排在全国倒数第

5位，道路总长度小（图6）。
4.4.3 两轮车交通参与者

2020年，海南省每100户两轮车拥有量排名全国

第1，对照海南的道路面积和长度全国排名，海南地区

两轮车密度很高（图7）。

图4 全国主要城市AQI指数[14]

图5 2020年全国主要省市道路面积[15]

图6 2020年全国主要省市道路长度[15]
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4.5 海南热带植被特征

4.5.1 海南整体植被状况

海南省属于热带季雨林、热带雨林区域，植被种

类丰富、结构复杂、构造特殊、终年生长。雨林的一个

重要特征是具有大量附生的蕨类和有花植物，植物量

（主要是木材）占陆地总植物量 40%。其植被结构复

杂，层次划分不明显，有乔木层、灌木层、草本层。在

城市园区和路旁多种植灌木和小型乔木，在乡镇道路

旁树木多枝冠宽大且枝叶茂密。

4.5.2 植被层次分类

激光雷达在探测复杂或深度纹理的物体（如灌木

丛）时通常会产生噪声，从而阻碍系统的感知。激光

雷达探测灌木丛时会产生“拖尾”问题及“空洞”问

题。理论上，激光雷达脉冲打到物体表面是一个理想

的光斑点，但是实际的激光雷达脉冲存在一定的发散

角，打到物体上是一个面。当物体存在多层次的纵深

结构时（比如灌木丛或者纵深大的植物），这样就可能

导致激光雷达脉冲打到前面物体边缘时，部分激光脉

冲打到后面层次的物体上，进而出现一个脉冲出去返

回2个回波，无法判断以哪个距离为准。

激光雷达探测近处低矮障碍物，特别是具有多层

次纵深的低矮植被时，在由远及近靠近过程中，出现

点云“时有时无”的丢失现象被称为“空洞”。障碍物

原始点云“时有时无”会让感知软件难以持续跟踪判

断，从而无法准确判断是不是一个固定障碍物，容易

导致智能网联汽车出现危险紧急制动或频繁的减速、

加速现象。

5 智能网联汽车热带测试场景初步构建

5.1 强光照下标志和标线识别与响应

试验道路为包含双向 2 车道的长直路并在路

段内设置限速标志牌，车道线为白色虚线，限定车

速≤40 km/h，光照度≥100 000 lx，交通畅通，没有其

它车辆和行人干扰，道路两侧除树木外无其它遮

挡物（表 4）。

图7 2020年全国主要省市100户两轮车拥有量[13]
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表3 基本植物层次及植物高度

基本植物层次

乔木层

灌木层

草本层

分类

大型乔木

中型乔木

小型乔木

大灌木

中灌木

小灌木

草本上层

草本中层

地被层

高度/m
20～30
10～20
3～10
≥2
1～2
≤1
≥0.8

0.4～0.8
≤0.4

示例图

层次分类

道路

交通设施及
路边环境

临时
交通变化

要素

道路类型

路面类型

道路参数

设施类型

植被类型

路面障碍类型

施工

内容

省道（试验场内模拟）

水泥混凝土

（1）宽度：7.45 m
（2）坡度：0°
（3）曲率：0 m-1

（4）车道数：双向2车道
（5）车道线：虚线
（6）车道线颜色：白色

（1）限速牌（40 km/h以下）
（2）钢结构天桥

椰子树、细叶榕等

无

无

表4 强光照下的标志和标线的识别与响应场景

100 000 lx
强光照

汽车文摘

6



汽 车 文 摘

5.2 强光照下前方车辆的识别与响应

试验道路为包含双向两车道的长直路，并在路段

内设置前方固定车辆，车道线为白色虚线，限定车速

为 30 km/h，光照度≥100 000 lx，交通畅通，没有其它

车辆和行人的干扰，道路两侧除树木外无其它遮挡物

（表5）。
5.3 强光树阴下的行人路旁行走

试验道路为至少包含 2条车道的长直道，中间车

道线为白色虚线，并在道路两侧设置各类热带植被，

同时试验道路上有长度达20 m以上的树阴（表6）。

示例图

层次分类

道路

交通设施及
路边环境

临时交通
变化

要素

道路类型

路面类型

道路参数

设施类型

植被类型

路面障碍类型

施工

内容

省道（试验场内模拟）

水泥混凝土

（1）宽度：7.45 m
（2）坡度：0°
（3）曲率：0 m-1

（4）车道数：双向2车道
（5）车道线：虚线
（6）车道线颜色：白色

（1）限速牌（30 km/h以下）
（2）钢结构天桥

椰子树、细叶榕等

模拟故障车辆

无

示例图

层次分类

道路

交通设施
及路边
环境

临时交通
变化

交通
参与者

要素

道路类型

路面类型

道路参数

设施类型

植被类型

路面障碍类型

施工

参与者类型

动作参数

交通状况

交通流量

内容

省道（试验场内模拟）

水泥混凝土

（1）宽度：7.45 m
（2）坡度：0°
（3）曲率：0 m-1

（4）车道数：双向2车道
（5）车道线：虚线（中间线）
（6）车道线颜色：白色（中间线）

无

细叶榕 或者其它枝干宽大的热带
树种（种植长度20 m以上）

（1）锥筒（2）栅栏

模拟施工路面

（1）测试车辆（2）模拟行人

测试车辆：
（1）初始位置：车道中央，强光下
（2）移动方向：由强光照射下驶入

树荫下，沿道路中央行驶
（3）移动速度：30 km/h
模拟行人：
（1）初始位置：林荫路初始位置，

距路沿100～150 cm
（2）移动方向：沿车辆行驶方向

行走
（3）移动速度：正常步行，速度为

5～6 km/h
畅通

无

表5 强光照下的前方车辆的识别与响应场景

表6 强光树阴下的行人路旁行走场景

100 000 lx
强光照

强光照

100 000 lx

交通参与者

气候环境
条件

数字信息

参与者类型

动作参数

交通状况

交通流量

时间

天气类型

天气参数

V2X设备

测试车

（1）初始位置：车道中央
（2）移动方向：面向限速牌

正面
（3）移动速度：限速牌前100 m

加速到限速牌速度以上

畅通

无

白天

晴天

光照强度：100 000 lx或以上

无

交通参与者

气候环境
条件

数字信息

参与者类型

动作参数

交通状况

交通流量

时间

天气类型

天气参数

V2X设备

测试车

（1）初始位置：车道中央
（2）移动方向：面向故障车辆

（顺光和逆光）
（3）移 动 速 度 ：限 速 牌 前

100 m加速到限速牌速度以上

畅通

无

白天

晴天

光照强度：100 000 lx或以上

无
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5.4 雨雾天气的标志识别与响应

试验道路为长直道，并带有可模拟降雨天气环境

的雨雾喷水装置，模拟下雨路段的道路长度为50 m以

上，降雨量的参考标准如表7所示。同时在雨雾路段

的终点提供限速30 km/h的车辆道路限速标志。模拟

车辆从雨雾起点进入，检验车辆能否不受雨雾影响，

正常识别道路限速标志。

5.5 前方路面积水通行

试验道路为包含双向 2车道的长直道，车道线为

白色虚线，直道长度大于100 m，并带有可模拟路面积

水的测试区，模拟路面积水的道路长度为100 m以上，

道路两侧无其它遮挡物（表8）。

5.6 茂盛灌木丛道路通行

试验道路两边密布超过车身高度的灌木丛，道路

长度大于200 m，灌木超过道路边缘小于15 cm（表9）。
6 结束语

智能网联汽车热带测试场景属于环境类测试

要素，本文首先描述了国内外智能网联汽车环境测

试发展现状，进而阐述智能网联汽车热带测试场景

建设的必要性，最后提出智能网联汽车热带测试场

景的整体结构以及初步构建智能网联汽车热带测

试场景。在整体结构中描述了环境特征包含的要

素，以及这些环境要素可能对自动驾驶功能安全产

生的影响。

示例图

层次分类

道路

交通设施
及路边
环境

临时交通
变化

交通
参与者

气候环境
条件

数字信息

要素

道路类型

路面类型

道路参数

设施类型

植被类型

路面障碍类型

施工

参与者类型

动作参数

交通状况

交通流量

时间

天气类型

天气参数

V2X设备

内容

省道（试验场内模拟）

水泥混凝土

（1）宽度：7.45 m
（2）坡度：0°
（3）曲率：0 m-1

（4）车道数：双向2车道
（5）车道线：虚线
（6）车道线颜色：白色
（7）长度：＞50 m
（1）模拟降雨设施
（2）交通标志牌（30 km/h）

无

无

无

测试车

（1）初始位置：车道中央
（2）移动方向：沿淋雨道路行驶
（3）移动速度：30～60 km/h

畅通

无

白天

晴天

小雨、中雨、大雨、暴雨

无

表7 雨雾模式下的标志识别与响应场景

示例图

层次分类

道路

交通设施及
路边环境

临时交通
变化

交通参与者

气候环境
条件

数字信息

要素

道路类型

路面类型

道路参数

设施类型

植被类型

路面障碍类型

施工

参与者类型

动作参数

交通状况

交通流量

时间

天气类型

天气参数

V2X设备

内容

涉水路（盐水路）

水泥混凝土

（1）宽度：7.45 m
（2）坡度：0°
（3）曲率：0 m-1

（4）车道数：双向2车道
（5）车道线：虚线
（6）车道线颜色：白色
（7）长度：100 m
涉水槽深度：100～120 cm；

水深：20～50 cm。

无

无

无

测试车

（1）初始位置：涉水槽外，车道
中央
（2）移动方向：沿道路行驶，驶

向涉水槽
（3）移动速度：30～60 km/h

畅通

无

白天

雨天、晴天

无

无

表8 前方路面积水通行场景气候环境
条件

数字信息

时间

天气类型

天气参数

V2X设备

白天

晴天

光照强度：100 000 lx或以上;
明暗光照度比：≥7

无
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未来，根据本文的内容，可以继续归纳出一些具

有代表性的智能网联汽车热带测试场景，将这些场景

应用在实际的智能网联汽车测试中，依据测试的结果

持续验证环境要素对于智能网联汽车自动驾驶功能

产生的影响，并持续完善场景中的要素参数，构建更

加完善的智能网联汽车热带测试场景库。
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示例图

层次分类

道路

交通设施
及路边环

境

临时交通
变化

交通
参与者

气候环境
条件

数字信息

要素

道路类型

路面类型

道路参数

设施类型

植被类型

路面障碍类型

施工

参与者类型

动作参数

交通状况

交通流量

时间

天气类型

天气参数

V2X设备

内容

省道（试验场内模拟）

水泥混凝土

（1）宽度：7.45 m
（2）坡度：0°
（3）曲率：0 m-1

（4）车道数：双向2车道
（5）车道线：虚线
（6）车道线颜色：白色
（7）长度：200 m

无

灌木丛类（间距：50 cm；高度：
50～100 cm 双向）

无

无

测试车

（1）初始位置：车道中央
（2）移动方向：沿道路行驶
（3）移动速度：30～60 km/h

无数据

无数据

白天

晴天

无数据

无

表9 茂盛灌木丛道路通行场景

<15 cm
<15 cm
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