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汽车全景影像监测系统性能要求和试验方法 

1 范围 

本文件规定了汽车全景影像监测系统的性能要求和试验方法。 

本文件适用于安装有全景影像监测系统的M类和N类非铰接式汽车，其他车辆类型可参照执行。 

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 34660 道路车辆 电磁兼容性要求和试验方法 

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

3 术语和定义 

GB/T 39263-2020界定的以及下列术语和定义适用于本文件。 

3.1  

全景影像监测系统  around view monitoring system；AVMS 

向驾驶员提供车辆周围360度范围内环境的实时影像信息的系统。 

注： 以下简称“系统”。 

3.2  

系统盲区  blind area of AVMS  

因摄像头布置和车身结构限制等原因，系统无法监测到的车辆周边区域。 

3.3  

单视图 single view image 

对某一路摄像头采集的画面，进行单独显示的视图。单视图可分为前单视图、后单视图、左单视图、

右单视图。 

3.4  

平面拼接视图 splicing view plane 

利用系统将采集的多张图像处理得到的一幅完整的平面视图。 

3.5  

拼接缝隙 splicing gap 

在平面拼接视图中，单个摄像头采集的画面与相邻摄像头采集的画面，在画面拼接后产生的无图像

的缝隙，如图1所示。 
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a）理想状态下的拼接效果                              b) 拼接缝隙 

注： Δd所示区域为拼接缝隙。 

图1 拼接视图中某位置拼接缝隙示意图 

3.6 拼接错位 splicing dislocation 

在平面拼接视图中，单个摄像头采集的画面与相邻摄像头采集的画面，在画面拼接后，显示图像与

其理论位置发生偏移的不良拼接现象，如图2所示。 

 

a）理想状态下的拼接效果                  b) 拼接错位 

注： Δx为x向拼接错位，Δy为y向拼接错位。 

图2 拼接错位示意图 

3.7 拼接重影 splicing ghosting 

在平面拼接视图中，单个摄像头采集的画面与相邻摄像头采集的画面，在画面拼接后，显示图像重

复的不良拼接现象，如图3所示。 

 

a）理想状态下的拼接效果                            b) 拼接重影 

图3 拼接重影示意图 



GB/T XXXXX—XXXX 

3 

3.8 拼接损失 splicing loss 

在平面拼接视图中，单个摄像头采集的画面与相邻摄像头采集的画面，在画面拼接后，显示图像部

分丢失的现象，如图4所示。 

 

a）理想状态下的拼接效果                            b) 拼接损失 

图4 拼接损失示意图 

4 一般要求 

4.1 功能要求 

4.1.1 车辆启动状态下，系统应至少在进入倒车挡位时，激活并输出实时影像信息。当系统激活后，

在显示屏中应立即清晰地显示车身周围环境的实时影像信息。 

4.1.2 系统应能输出平面拼接视图，且应满足以下要求： 

a) M类、N1类车辆的系统应支持 360°范围内视图拼接； 

b) N2类、N3类车辆的系统应至少支持 270°范围内（除后部 90°）视图拼接，且系统应允许新增

摄像头，以补充后部视野显示。 

4.1.3 平面拼接视图中车辆模型的布置应与车辆方向相同，且在视图中车辆模型应水平居中，不应出

现明显的偏差或倾斜，垂直方向允许有适当的偏差。 

4.1.4 系统应能够输出单视图，并满足以下要求： 

a) M类、N1类车辆的系统应能显示前单视图、后单视图、左单视图和右单视图； 

b) N2类、N3类车辆应至少能显示前单视图、左单视图和右单视图。 

4.2 自检 

4.2.1 系统应至少具备以下自检功能： 

—— 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。 

4.2.2 自检时，不应出现明显的延迟；在发生电子、电气故障时，故障指示也不应出现明显的延迟。 

4.3 信息提示要求 

若系统具有驾驶员主动关闭功能，则应在系统关闭后提示驾驶员系统关闭状态，该提示信号应为听

觉、视觉、触觉中的至少一种。 
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4.4 故障指示 

系统应以听觉、视觉、触觉中至少一种方式提示驾驶员系统故障，该故障指示应明显区别于系统的

信息提示，该故障信号可与其他系统共用文字、图形或位置。 

4.5 电磁兼容 

系统不应受电磁场的不利影响，且应符合GB 34660。 

5 性能要求 

5.1 系统激活时间 

按6.3.1进行试验，系统应在车辆进入倒车挡位后3 s内激活并输出实时影像信息。 

5.2 图像时延 

按6.3.2进行试验，系统输出的图像时延应不大于0.25 s。 

5.3 单视图视野范围 

按6.3.3进行试验，系统各单视图视野应满足以下要求： 

—— 前、后单视图：在车身前后外边缘 1.5 m处和 4 m处，应能完全观察到离车身外侧 1 m处的

障碍物，如图 5（a）、（b）所示； 

—— 左、右单视图：距离车身外相应侧 1.5 m处，应能完全观察到前轮轴线上及距前轮轴线纵向

距离 1 m处的障碍物，如图 5（c）、（d）所示。 

 

a）前单视图              b）后单视图                 c）左单视图        d）右单视图 

注： 标志物为高度0.8 m，直径0.3 m的圆柱体。 

图5 单视图视野示意图 

5.4 平面拼接视图视野 

按6.3.4进行试验，如图6所示，车辆中轴线上各方向的系统盲区应满足： 

—— 前、后侧分别距离车身前、后边缘的实际距离不大于 300 mm； 

—— 左、右侧分别距离车身左、右边缘实际距离不大于 100 mm。 

各方向最远视野距离应满足： 

—— 前、后侧分别距离车身前、后边缘的实际距离不小于 2000 mm； 

—— 左、右侧分别距离车身左、右边缘的实际距离不小于 1500 mm。 
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单位为毫米 

  

图6 系统平面拼接视图视野示意图 

5.5 平面拼接效果 

5.5.1 总体评价 

按6.3.5进行试验，如图7所示，平面拼接视图中车辆外边缘外第三列/行棋盘格的总宽度即同一行/

列单元格距离车身相应侧外边缘的最远点与最近点的距离b,均应不大于视图中棋盘格理论宽度a的1.5

倍，即b ≤1.5 a。 

 

图7 系统平面拼接效果总体评价示意图 

5.5.2 拼接缝隙 

按6.3.5进行试验,平面拼接视图不应存在可见的拼接缝隙。 

5.5.3 拼接无效区域 

在平面拼接视图中拼接重影和拼接损失产生的面积视为拼接无效区域，经过6.3.5试验后，平面拼

接视图中拼接无效区域对应实际面积应不大于5.4中要求的系统拼接视图视野的3 %，每相邻四个单元格

(矩形排布)的拼接无效区域对应实际面积应不大于0.15 ㎡。 

5.5.4 拼接错位 

按照6.3.5试验后,M1类车辆平面拼接视图的各拼接错位对应的实际距离应不大于0.15 m，平均值应

不大于0.11 m；其他类车辆平面拼接视图的各拼接错位对应的实际距离应不大于0.3 m。 
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6  试验方法 

6.1 试验环境条件 

试验按下列环境条件进行： 

a) 试验场地为干燥平坦的沥青或混凝土路面； 

b) 试验环境温度范围为-20℃～+45℃之间； 

c) 水平能见度不应小于 1 km； 

d) 试验区域内环境照明应均匀分布，且覆盖系统的拼接视野范围，照度不应低于 800 lux。 

6.2  车辆条件 

6.2.1 车辆载荷 

测试车辆应处于整车整备质量加上驾驶员和测试设备的总质量（驾驶员和测试设备的总质量不超过

200 kg），试验开始后不应对车辆载荷进行任何调整。 

对于具有车身高度可调节功能的车辆，应调整至车辆制造商规定的标准车高。 

6.2.2 轮胎 

试验所用轮胎应磨合至正常状态，轮胎气压应为车辆制造商推荐的冷胎充气压力。 

6.3 试验方法 

6.3.1 系统激活时间试验 

车辆处于闭锁状态，并确保所有电子系统均已停用，或保证车辆闭锁至少30分钟。测试人员从距离

车身外边缘1 m 处解锁车辆，该时间点记为t0。测试人员进入车内，系上安全带，启动车辆，进入倒车

挡位，该时间点记为t1。t1-t0 应控制在12 s~15 s内。系统激活并输出实时影像信息，该时间点记为t2。

计算本次系统激活时间t=t2-t1。重复上述试验三次，系统激活时间t取三次试验平均值。 

6.3.2 图像时延试验 

试验布置参见图8，试验步骤如下：  

a) 开启系统，使其处于正常工作状态，显示屏正常成像； 

b) 摄像头成像视野对准计时器，确保显示屏的成像画面中能清晰识别出计时器中的数字； 

c) 将录像设备的成像视野对准计时器和显示屏，确保录像设备显示画面能清晰的识别出计时器

和显示屏的数字； 

d) 开启计时器计时，识别某一时刻计时器时间 T1和显示屏时间 T1`，计算出图像时延：T=T1-T1`。 

e) 重复上述试验三次，该单视图下的图像时延 T 取三次试验的平均值； 

分别在不同的单视图下重复上述试验。 
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图8 统延时布置参考图 

6.3.3 单视图视野范围试验 

启动车辆，开启系统，调整方向盘转角至0°。将单视图切换至前单视图画面，按照5.3要求，分别

在车辆相应位置放置高度0.8 m，直径0.3 m的标志物，观察前单视图画面中该标志物是否完全显示。重

复上述试验，分别测试后单视图、左单视图和右单视图。 

6.3.4 平面拼接视图视野试验 

启动车辆，开启系统，调整方向盘转角至0 °，在被测车辆中轴线正前方外缘，垂直于试验车辆纵

轴，水平放置一个宽度为15 mm~20 mm、长度为500 mm的标记物，在车辆前进方向移动标志物，直至标

志物在平面拼接视图中完全显示，测量出此时标志物到车身前端外缘的最短距离。继续移动标志物，直

至标志物在平面拼接视图中完全消失，测量出此时标志物到车身前端外缘的最短距离。 

分别在车辆左侧中心外缘、右侧中心外缘平行于试验车辆纵轴水平放置标记物，后方中心外缘垂直

于试验车辆纵轴水平放置标记物，重复上述试验。测量出标志物完全显示点和完全消失点距离车身对应

侧外缘的距离。 

6.3.5 平面拼接效果试验 

6.3.5.1 视图采集 

在被测车辆的四周覆盖均一单元格尺寸的棋盘格图卡，棋盘格应至少覆盖被测车辆前方及后方外2 

m、左右外边缘外1.5 m区域（即满足平面拼接视图视野的最低要求）。棋盘格图卡的单元格边界线应与

车身边界线平行或垂直，误差不应大于5°。启动车辆，开启系统，调整方向盘转角至0°，采集系统显

示端的平面拼接视图图像，图像采集设备的拍摄方向应平行于显示端法线，经图像采集设备采集成像的

平面拼接视图图像应无过曝、过暗、不清晰等明显缺陷。在采集的平面拼接视图中，分析系统在车身外

边缘外前后2 m，左右1.5 m范围内视图拼接效果。 

注： 棋盘格图卡单元格尺寸30 cm。 

6.3.5.2 总体评价 

在平面拼接视图中，观察车身前方外缘第三行棋盘格，计算出视图中棋盘格线宽a，测量出该行棋

盘格距离车身前方外缘最近点和最远点的距离b，判断是否满足b≤1.5 a。 
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按照上述方法分别判断被测车辆后侧外缘、左侧外缘、右侧外缘外第三行/列棋盘格是否满足b≤1.5 

a。 

6.3.5.3 拼接错位计算 

识别视图分析范围内存在的拼接错位，如图1所示，通过公式（1）计算单个拼接错位对应的实际长

度。 

  
a

yx
aL

ii

fdi

22
+

= …………………………………（1） 

式中： 

L di ——拼接视图中某单个拼接错位的实际长度； 

Δxi ——拼接视图中某单个拼接错位x方向的错位量； 

Δyi ——拼接视图中某单个拼接错位x方向的错位量； 

ɑf  ——棋盘格图卡单元格的边长； 

ɑ  ——棋盘格图卡单元格在图像上的边长。 

6.3.5.4 拼接无效区域及占比计算 

识别视图在分析范围内存在拼接无效区域，分别计算任意相邻四个矩形分布的单元格拼接的无效区

域的实际面积和总拼接无效区域占比。单元格无效区域的边界按照以下步骤选择： 

a) 针对采集到的图片中某一个单元格，预先选择出其有效区域的边界，取边界包拢区域内明度

均值，黑色单元格记为 Lbi、白色单元格记为 Lwi； 

b) 黑色单元格位置中明度小于 Lbi 的像素点，其明度置为 0；白色单元格位置中明度大于 Lwi的像

素点，其明度置为 100，如图 9所示。 

          

(a)图像中某四个单元格                     (b)处理后的四个单元格 

图9 图像（数据）处理示意图 

c) 图像（数据）二值化处理后，选取合理的规则矩形作为单元格的有效区域。最终得到的黑色

单元格有效区域内（如图 10 中区域 b1、b2），明度为 0 的像素点所占比例应不小于 50%，其

边界上明度为 0的像素占所在行或列的比例宜大于 70%。最终得到的白色单元格有效区域内（如

图 11 中区域 w1、w2），明度为 100 的像素点所占比例应不小于 50%，其边界上明度为 100 的

像素占所在行或列的比例宜大于 70%。 
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图10 拼接有效区域边界判定示意图 

d) 每个单元格(理论面积)中除去有效区域外的其他面积得到该单元格的拼接无效区域。 

拼接无效区域占比通过公式（2）计算： 

S

S
N

vi

v


= ……………………………………（2） 

式中： 

Nv  ——拼接视图中拼接无效区域占比； 

Svi  ——拼接视图中单元格的拼接无效区域； 

S   ——拼接视图中减去车辆模型及周边无影像区域的拼接区域面积，对于无后单视图的N2类、N3

类车辆，还应减去无影像信息的部分。 

 


