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前  言 

 

本文件按照GB/T1.1—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这些专

利的责任。 
本文件由中国自动化学会提出。 
本文件起草单位： 
本文件主要起草人（按对标准的贡献大小排列）：  

本标准为首次发布。 
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交通参与者行为理解与轨迹预测的评测方法及数据集构建标
准 
 

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

 

 
1 范围（必备要素） 

本文件规定描述了交通参与者行为识别、轨迹预测、行为预测技术评测方法、数据集采

集、构建要求及场景测试需求。 

本文件适用于符合国家道路交通标志、标线设置下的城区场景、高速场景、矿区场景中

的行为理及预测任务研发、维护、测评及产品研制。先进辅助驾驶、自动驾驶、智能交通系

统
[9]
等其他领域系统安全测试也可参考。 

2 规范性引用文件（非必备要素） 

下列文件对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。 

ISO26262 道路车辆：功能安全 

GB 5768.2 道路交通标志和标线 第2部分：道路交通标志 

GB 5768.3 道路交通标志和标线 第3部分：道路交通标线 

GB 17859 计算机信息系统 安全保护等级划分准则 

GB/T 15089 机动车辆及挂车分类 

GB/T 40429 汽车驾驶自动化分级 

SAE/J3016TM  车辆自动化分级标准及术语 

T/ITS 0093 营运车辆自动驾驶系统分级 

T/ITS 0067 智能交通系统 智能驾驶术语 

T/ZSA 40 自动驾驶仿真测试场景集要求 术语和定义 场景 坡度 车道宽度 

T/ZSA 53 自动驾驶车辆道路测试能力评估内容与方法 术语和定义 评估车型 

T/CITSA 15 智能交通摄像机安全技术要求 

T/ZAII 032 面向专用场景的低速无人车运行规范 

3 术语和定义（必备要素） 

下列术语和定义适用于本文件。 

 

3.1 动态开放交通环境	 （dynamic	and	open	traffic	scenes）	

  在一定的时间和空间范围内，由车辆、行人、道路、交通设施等交通元素在非封闭环境

中的综合交互运动场景。 

 

3.2 交通参与者	 （traffic	participant）	

交通场景中可执行一定动作并与环境进行交互的个体，如行人、机动车、非机动车等。 
 

3.3 交通参与者 ID	 （traffic	participant	index）	

交通参与者对象在评估时唯一的索引号。 
 

3.4 交通参与者检测 （traffic	participant	detection）	

用模型获取交通参与者的空间像素坐标或者三维位置坐标。 
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3.5 交通参与者跟踪轨迹 （trajectories	of	traffic	participant）	

用跟踪器获取的交通参与者轨迹点坐标序列,坐标序列可表示为图像空间像素坐标点序

列或者物理空间坐标点序列。 

3.6 交通参与者行为识别 	 （behavior	recognition	of	traffic	participant）	

辨别交通参与者在动态开放交通环境中持续一定时间的动作行为。 
 

3.7 交通参与者轨迹预测	 （trajectory	prediction	of	traffic	participant）	

预测交通参与者在未来时刻内的像素坐标点序列或者物理坐标点序列。 
 

3.8 交通参与者行为预测	 （behavior	prediction	of	traffic	participant）	

预测交通参与者在未来时间间隔内发生的行为类型。 

 

3.9 预计行为发生时间间隔（time	to	event，TTE）	

交通参与者行为预测时，从最后观测时刻到行为发生时刻之间的时间间隔。 

3.10 检测速度（detection	speed）	

单位时间内检测的输入视频数据的帧数，计算公式如下： 

𝑠𝑝𝑒𝑒𝑑 = &
'
， 

式中： 

N——在t时间内检测的输入的视频帧数 

3.11 准确率（accuracy）	

所有的预测正确的占总的比例，计算公式如下： 

𝑎𝑐𝑐𝑢𝑟𝑎𝑐𝑦 = -&.-/
-&.-/.0/.0&

，	

式中： 

TP——正确的正例，一个实例是正类并且也被判定成正类； 

FN——错误的反例，漏报，本为正类但判定为假类； 

FP——错误的正例，误报，本为假类但判定为正类； 

TN——正确的反例，一个实例是假类并且也被判定成假类。 

3.12 精确率（precision）	

正确预测为正占全部预测为正的比例，计算公式如下： 

𝑝𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛 =
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑃
 

3.13 召回率	 （recall）	

正确预测为正的占全部实际为正的比例，计算公式如下： 

𝑟𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙 =
𝑇𝑃

𝑇𝑃 + 𝐹𝑁
 

3.14 F1-检验值（F1-measure（F1）Score）	

指的是对于每个阈值条件，根据每帧视频统计的精度（Precision）和召回率（Recall）结

果得到的调和平均值： 

𝐹: =
;×(>?@ABCBDEF×?@AGHHF)
>?@ABCBDEF.?@AGHHF

， 

式中： 

m——阈值[0,1]； 

𝑝𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛J——阈值m条件下精确率； 
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𝑟𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙J   ——阈值m条件下召回率。 

 

3.15 平均精确率（Average-Precision（AP）Score）	

指的是对于每个阈值条件，计算得到的精度（Precision）的加权平均值： 

𝐴𝑃 = (𝑟𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙𝑚𝑘+1 − 𝑟𝑒𝑐𝑎𝑙𝑙𝑚𝑘)×𝑝𝑟𝑒𝑐𝑖𝑠𝑖𝑜𝑛𝑚

EP:

QR:

，	

式中𝑚Q指第 k 个阈值，同时假定𝑚Q.:相比𝑚Q将产生更高召回率。	

3.16 平均位移误差（Average	Displacement	Error，ADE）	

指在每个时间步上所有预测轨迹点与真实轨迹点间的平均欧式距离： 

 
式中，N—表示每一帧被预测交通参与者的数量； 

—表示观测的历史帧数； 

—表示预测帧数； 

-表示第i个交通参与者在第t时刻预测出的坐标； 

-表示第i个交通参与者在第t时刻的真实坐标； 

表示2范数，即坐标点之间欧式距离计算。 
 

3.17 终点位移误差（Final	Displacement	Error，FDE）	

指最终预测时刻预测位置坐标和真实位置坐标之间的平均欧式距离： 

 
参数定义同3.16。	

3.18 遗漏率（Miss	Rate，MR）	

计算终点位移误差大于某个阈值e的测试样本所占的比例， 

 
N定义同3.16，i定义同3.16， 表示判断函数，括号内的值为真则为1，为假则为0。 

3.19 跟踪准确度	 （Multiple	Object	Tracking	Accuracy,	MOTA）	

， 
式中： 

FN （False Negitive）为整个跟踪序列中漏报数量给之和； 
FP （False Positive）为整个跟踪序列中误报数量给之和； 
IDSW （ID Switch）：为整个跟踪序列中交通参与者ID变换次数之和； 
GT （Ground Truth）:为整个跟踪序列中所有目标真实值轨迹坐标点数目之和； 

3.20 跟踪精确度（Multiple	Object	Tracking	Precision，MOTP）	

 
式中： 

：表示第t帧中第i个匹配对的距离； 
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：表示第t帧中输出轨迹和真实轨迹成功匹配上的轨迹坐标点数目。 

3.21 交通参与者种类	 （categories	of	traffic	participant）	

    不同的交通参与者拥有不同的行为，为尽可能地提升行为预测模型的性能，交通参与者的种

类应更为详细，可分为行人、非机动车、机动车辆三个大类，分别包含行人、自行车，以及摩托

车、汽车、货车、公交车等小类。 

3.22 交通参与者行为类型分类（categories	of	traffic	participant	behaviors） 

    根据不同交通参与者所处运行空间、时间以及交通规则约束及安全第一性要求[14]，本文件中

的交通参与者行为类型制定如下： 

• 行人目标的基本行为类型包含：沿人行道行走、奔跑、走路横穿马路、奔跑横穿马路、

驻停、非法闯红灯、停留在机动车通行路径、二次过街安全岛停留。 

• 自行车目标的基本行为类型包含：沿自行车道骑行、横穿马路、驻停。 
• 摩托车目标的基本行为类型包含：沿自行车道骑行、沿道路匀速骑行、横穿马路、驻停、

黄灯期间穿插交叉口、非法闯红灯、驻停在机动车前方，，沿车道加速直行、沿车道减速

直行、向左换道、向右换道、左转、右转、绕环岛、弯道前行（建议包含汽车目标的一

些基本行为）。 

• 汽车目标基本行为类型包含：沿车道匀速直行、沿车道加速直行、沿车道减速直行、向

左换道、向右换道、左转、右转、十字路口横穿马路、绕环岛、弯道前行、靠近路边停

车、起步驶离路边、驻停、超车、黄灯期间穿插交叉口、非法闯红灯、驻停在机动车前

方。 

• 货车目标基本行为类型包含：沿车道匀速直行、沿车道加速直行、沿车道减速直行、向

左换道、向右换道、左转、右转、十字路口横穿马路、绕环岛、弯道前行、靠近路边停

车、起步驶离路边、坡道直行、坡道转弯、驻停、超车。 
• 公交车目标基本行为类型包含：沿车道匀速直行、沿车道加速直行、沿车道减速直行、

向左换道、向右换道、左转、右转、十字路口横穿马路、绕环岛、弯道前行、驶入站台、

驶离站台、驻停、超车。 
注：机动车种类符合 GB/T15089

[4]
。 

4 关键技术测试标准要求 

4.1 测试环境要求	

4.1.1 道路交通条件要求	

道路交通条件指道路交通运行的状态，主要反映指标包括交通量、密度、设计速度，道路类

型和各类交通参与者比例等参数。为反应交通参与者在不同交通条件下的行为差异，评测场景需

涵盖不同城市交通条件，参考规范 CJJ37-2012，具体不同道路基本路段交通条件要求，如表 1 所

示。其中，交叉口为交通参与者的冲突区域，各类交通参与者行为相互影响，交通行为会根据交

叉口交通条件动态变化，本标准特别评测不同服务水平下的信号交叉口，具体信号交叉口服务水

平分级，如表 2 所示。 
表 1 不同道路基本路段交通条件要求 

道路等

级 
设计行车速

度（km/h） 
单车道基本通行

能力（pcu/h） 
单车道设计通行

能力（pcu/h） 
可通行车辆类型 服务水平 

高速 80/100/120 1800/2100/2200 2000/1750/1400 
货车、乘用车、

汽车 
一级 
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快速路 60/80/100 1800/2100/2200 2000/1750/1400 
汽车、货车、公

交车 
二级 

主干道 40/50/60 1650/1700/1800 1300/1350/1400 
汽车、货车、公

交车 
三级 

次干道 30/40/50 1600/1650/1700 1300/1300/1350 

汽车、货车、公

交车、自行车、

摩托车 

三级 

支路 20/30/40 1400/1600/1650 1100/1300/1300 

汽车、货车、公

交车、自行车、

摩托车 
三级 

注：pcu/h 表示一个小时通过标准车的数量。 
表 2 信号交叉口服务水平分级表 

服 务 水

平 
指标 

高速 一级 二级 三级 四级 

控 制 延 误

(s/veh) 
无延误 <30 30~50 50~60 >60 

负荷度 V/C 无延误 <0.6 0.6~0.8 0.8~0.9 >0.9 

排队长度(m) 无延误 <30 30~80 80~100 >100 

注：V 表示交叉口交通量，C 表示交叉口基本通行能力。控制延误：是指用户由于控制器的原因而经历的

多余的旅行时间，包括由于信号灯引起的停车延误以及车辆停止和起动经历的减、加速延误。 
 

    车流量要求：包含车流量≤10 辆/h、10 辆/h<车流量≤100 辆/h、100 辆/h<车流量≤1000、

辆/h1000 辆/h<车流量四种条件。 

4.1.2 路侧设施要求	

为捕捉各类交通参与者行为，应在评测场景道路的路侧部署摄像头、激光雷达、毫米波雷达、

通信单元和路侧计算单元等基础设施，各类设备的覆盖面积应满足数据采集的要求，详见 5.3.5。 

4.1.3 光照要求	

考虑光照对交通参与者出行行为的影响，将评测场景分为初晨、白天、傍晚、夜晚 4 类，从

而大致反映出不同的光照影响。在不同光照条件下，分别评测交通出行者行为。 

考虑到隧道等场景以及天气对环境光照度的影响，评测场景光照要求按照环境照度值划分。

如：环境照度≤0.1lux、0.1lux<环境照度≤10lux、10lux<环境照度≤1000lux、环境照度<1000lux。 

4.1.4 天气要求	

不同天气下交通参与者行为存在显著的差异，因此需设定不同天气下的评测场景，包括晴天、

雨天、雾天、雪天和雾霾天 5 种天气。其中，晴天条件下，光照强度不低于 2000 lux；雨天条件

下，分别评测雨量≤10 mm/d、10mm/d＜雨量≤25 mm/d 和雨＞25 mm/d；雾天条件下，分别评测

500m<能见度≤1000 m 和 50m ≤能见度≤ 500 m。增加强风条件：13.9m/s≤风速和 5.5m/s≤风速≤

13.9m/s。 

4.1.5 时间要求	

考虑城市交通具有时间周期性，存在早晚高峰，因此需建立不同时间阶段的测试场景，包括平峰

和高峰两个阶段。早高峰为7：00点到9：00点，晚高峰为17：00点到20：00点，其余时间为平峰。 
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4.2 测试设备要求	

    车载传感器设备要求：采集设备包括车载相机（分辨率不低于 1024*768）（相机安全标准符

合 T/CITSA 15-2021 [12]）、三维激光雷达（线数不少于 8 线）、毫米波雷达。为减小抖动，应确保

设备相对于车辆保持稳定，车载相机镜头口径不小于 72mm。 
监控视角传感器设备要求：采集设备包含相机、毫米波雷达。相机设备的拍摄帧率>=25 帧/

秒、分辨率（相机分辨率不低于 1024*768，三维激光线数不少于 8 线）、数据格式便于读取和存

储。 

测试车辆：满足高速货车、高速乘用车、城区乘用车、矿区卡车车况测试标准。 

4.3 交通参与者行为识别技术测试方法	

4.3.1 交通参与者行为类型	

参考术语3.21。 

4.3.2 传感器输入的行为识别测试方式	

4.3.2.1 单传感器输入 
• 相机数据输入 

输入为车载或者监控拍摄的视频数据，数据帧率不小于25帧/秒，分辨率不小于1024*768，
相机数据输入码率不小于2500kbps。 

• 三维激光数据输入 
输入为车载拍摄的三维激光点云数据，数据帧率不小于30帧/秒，分辨率不小于8线。 

• 毫米波数据输入 
输入为车载的毫米波数据，数据帧率不小于30帧，观测距离不小于80米。 

4.3.2.2 多传感器融合输入 
相机、三维激光、毫米波可在数据层、中间检测结果层、中间跟踪结果层进行融合输入。 
• 多传感器数据层融合输入：数据层融合输入需要将多种传感器数据时钟同步，同时应以

交通参与者对象的坐标位置为参考，将多传感器数据进行空间配准，使交通参与者对象

在不同传感器数据中的坐标位置相同。 

• 多传感器数据检测结果层融合输入：利用和轨迹预测同步迭代学习的检测器的检测结果

层融合作为中间结果，需要将多种传感器数据的检测结果配准到同一目标，同时保持不

同传感器数据中的检测结果时钟同步。 
• 多传感器数据跟踪结果层融合输入：利用和轨迹预测同步迭代学习的检测器、跟踪器的

跟踪结果层融合作为中间结果，需要将多种传感器数据的跟踪结果配准到同一目标，同

时保持不同传感器数据中的跟踪结果时钟同步。 
4.3.2.3 主要技术指标 

    行为识别指标包含四个系列：准确率、精确率、召回率、F-检验值。 
4.3.2.3.1 总体性能指标 

    总体性能应至少满足以下要求： 
• 支持 7×24 小时不间断运行； 

• 在无外部因素影响的情况下，故障后报警时间小于 5s； 
• 工作状态下，从输入到输出结果时间不超过 1s； 

• 系统可以使用现有的市面通用车载电源。 
4.3.2.3.2 相机数据输入性能指标 

    相机输入性能应至少满足以下要求： 
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• 至少支持 2 路相机输入； 

• 系统处理的图片不小于 1024*768 像素； 
• 相机输入的帧率不小于 25/秒。 

4.3.2.3.3 三维激光输入性能指标 
    三维激光输入性能应至少满足以下要求： 

• 多路三维激光输入的累计覆盖视场角不小于 300 度； 
• 三维激光输入的有效深度不小于 200 米； 

• 三维激光输入的刷新频率不小于 30 次/秒； 
• 三维激光输入的有效深度不小于 200 米@10%反射率。 

4.3.2.3.4 毫米波数据输入性能指标 
   毫米波输入性能应至少满足以下要求： 

• 多路毫米波输入的累计覆盖视场角不小于 300 度； 

• 毫米波输入的有效探测距离不小于 80 米； 
• 毫米波输入的刷新频率不小于 30 次/秒； 

• 在天气没有出现轻雾以上（不含）或中雨以上（不含）情况下各项指标衰减不超过 50%。 
4.3.2.3.5 数据存储和备份 

   数据存储及备份要求如下： 
• 本地存储前 15 工作分钟的全部数据； 

• 对于传感器数据，保存 1 工作小时的数据； 
• 对于检测模型输出数据，保存 1 工作小时的数据； 

• 对于检出交通参与者行为的识别模型，保存 1 工作小时的数据。 
4.3.2.3.6 安全要求 

   平台部署环境安全应满足以下要求： 

• 满足标准 JT/T 809 第 3 级及以上安全要求； 
• 数据库使用用户密码加密存储； 

• 至少每 1 年进行 1 次系统更新维护； 
• 数据交换安全要求及加密传输应符合 JT/T 809的相关规定。 

4.3.2.4 测试方法 
4.3.2.4.1 概述 

    将系统按照要求安装在测试车辆上，测试人员在标准试验场地中驾驶测试车辆对各种交通参

与者进行追踪，对各种交通参与者的各种行为进行识别。检测系统在实际车辆运行时的可靠性，

判断设备在实际装车后是否能够有效运作。 
4.3.2.4.2 测试条件 

    场地试验的测试条件如下： 

• 道路条件：干燥平坦的沥青和混凝土路面； 
• 水平能见度：水平可见度超过 80 米； 

• 时间条件：涵盖初晨、白天、傍晚和夜晚的不同时段； 
• 季节条件：春夏秋冬； 

• 天气条件：晴天、雨天、雾天、雪天和雾霾天等各种天气条件； 
• 测试地点的直道长度应当满足驾驶和加速/减速路线的要求； 

• 各类交通参与者的行为应该尽可能进行还原； 
• 对于确对人员有危险的测试场景，使用 1:1 的行人或车辆模型进行模拟测试。 

4.3.2.4.3 测试数据（场景）配置 
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测试场景包含行人、车辆、骑行者（包含摩托车、自行车）在十字路口、干道、丁字路口、

弯道、道路汇入口、错位交叉路口、复合交叉路口场景下的指标测试。 
• 在城区环境行人对象占比 20%、非机动车辆对象占比 20%、机动车辆对象占比 60%； 

• 对于车辆和骑行者，一般直线行驶路线占比 10%，各种路口行为占比 40%，小路、窄道、

拱桥等其他直线行驶路线占比 20%，立交桥等其他复杂路线占比 30%； 

• 在不同的地域场景进行测试，其中平原占比 60%、山地占比 30%、雪地森林等其他罕见

地域占比 10%； 

• 特别地，每类对象的行为中，可能涉及危险的行为（包含行人穿出、车辆超车行为）占

比不低于 20%。 

以上条件的第 1 条、第 3 条需要同时满足，第 2 条和第 4 条可条件满足。 
4.3.2.4.4 输出描述 

    连续不少于 30 帧视频的行为类型。 

4.3.2.4.5 测试步骤 
• 参与测试的行人、非机动车、机动车辆就位，涉及到危险测试场景的交通参与者模型就

位； 
• 设置若干被测车辆，装载待测系统，进入测试区域； 

• 按设定好的测试场景要求，参与测试的行人、非机动车、机动车辆或交通参与者模型按

照预先确定的场景开始活动； 

• 待测系统开始工作； 
• 记录待测系统的输入； 

• 记录待测系统的输出，及行为识别结果； 
• 实验完成后，装载待测系统的车辆离场；其他测试人员按下一次测试设置就位； 

• 观察交通参与者及其行为的识别测试条件是否满足条件； 

• 每种测试设置重复 10 次，每项小项均记录最差成绩为最终成绩； 
• 遍历所有测试设置； 

• 根据结果导出报告。 
4.3.2.4.6 指标测试 

为了避免测试结果的偶然性，针对于同一个序列的每一个预测时刻，模型输出 K 次未来可

能的行为类型。通过模型预测的行为类型和真实的行为类型，计算其在 K 次的 F-检验平均值、

平均精确率、准确率值。 

4.3.3 检测结果作为输入的行为识别测试方法	

4.3.3.1 输入/输出描述 
  输入描述：输入包括原始输入的视频数据，每一帧视频中目标物体的检测边界框，以及每一

帧视频数据中目标物体的分类结果（包括：行人、非机动车辆、机动车辆）。 

  输出描述：输出为输入视频中每一帧所包含对象（行人、非机动车辆、机动车辆）的行为，

每种对象的可能行为由4.3.1给出。 

4.3.3.2 主要技术指标 
行为识别指标包含四个系列：准确率、精确率、召回率、F-检验值。 

4.3.3.3 数据存储和备份 
    数据存储及备份要求如下： 

• 本地存储前 15 工作分钟的全部数据； 
• 对于传感器数据，保存 1 工作小时的数据； 

• 对于检测模型输出数据，保存 1 工作小时的数据； 
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• 对于检出交通参与者行为的识别模型，保存 1 工作小时的数据。 

4.3.3.4 安全要求 
    平台部署环境安全应满足以下要求： 

• 满足标准 JT/T 809 第 3 级及以上安全要求； 
• 数据库使用用户密码加密存储； 

• 至少每 1 年进行 1 次系统更新维护； 
• 数据交换安全要求及加密传输应符合 JT/T 809-2019 的相关规定。 

4.3.3.5 测试方法 
同 4.3.2.4。 

4.3.4 跟踪结果作为输入的行为识别测试方法	

4.3.4.1 输入/输出描述 
输入描述：（1）离线跟踪器获得的若干连续帧交通参与者位置序列。具体而言为在跟踪结

果指标的 MOTA 和 MOTP 数值在[60%-80%)、[80%-90%)、[90%,100%)、100%四个区间内

的观测对象位置序列。。 
输出描述：输出为输入视频中每一帧所包含对象（行人、非机动车辆、机动车辆）的行为，

每种对象的可能行为由 4.3.1 给出。 

4.3.4.2 主要技术指标 
行为识别准确率、精确率、召回率、F-检验值。 

4.3.4.3 测试方法 
   同 4.3.2.4。 
4.3.4.4 数据存储和备份 
   同 4.3.2.3。 

4.4 交通参与者轨迹预测技术测试方法	

4.4.1 传感器输入的交通参与者轨迹预测技术测试方法	

4.4.1.1 单传感器输入 
同 4.3.2.1。 

4.4.1.2 多传感器融合输入 
同 4.3.2.2。 

4.4.1.3 主要技术指标 
采用带有检测召回率约束的预测误差，即当目标检测算法的召回率（Recall）固定为 60%、

80%时，对所有被检目标计算轨迹预测指标(同 4.5.1.3 指标叙述)。 

主要技术指标至少包含三个系列：平均位移误差（Average Displacement Error，ADE）、终点

位移误差（Final Displacement Error，FDE）、遗漏率（Miss Rate，MR）。 

4.4.1.4 测试方法 
4.4.1.4.1 概述 
    同 4.3.2.4.1。 

4.4.1.4.2 测试条件 
    同 4.3.2.4.2。 

4.4.1.4.3 测试数据（场景）配置 
同 4.3.2.3.3。 

4.4.1.4.4 输出描述 

    从观测最新时刻开始，未来 6 秒的交通参与者位置坐标。 

4.4.1.4.5 测试步骤 
• 参与测试的行人、非机动车、机动车辆就位，涉及到危险测试场景的交通参与者模型就
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位； 

• 设置若干被测车辆，装载待测系统，进入测试区域； 
• 按设定好的测试场景要求，参与测试的行人、非机动车、机动车辆或交通参与者模型按

照预先确定的场景开始活动； 
• 待测系统开始工作； 

• 记录待测系统的输入； 
• 记录待测系统的输出，及轨迹预测结果； 

• 实验完成后，装载待测系统的车辆离场，其他测试人员按下一次测试设置就位； 
• 观察交通参与者及其行为的识别是否满足条件； 

• 每种测试设置重复 10 次，每项小项均记录最差成绩为最终成绩； 
• 遍历所有测试设置； 

• 根据结果导出报告。 

4.4.1.4.6 指标测试 
    为了避免测试结果的偶然性，针对于同一个轨迹序列的每一个预测时刻，模型输出 K 个未

来可能的轨迹点坐标。通过模型预测的轨迹坐标和真实的预测坐标，计算其在 K 个可能轨迹上

的 ADE 和 FDE 值 ， 即 可 以 得 到 反 应 预 测 精 度 的 误 差 值 序 列 和

。对应于两个不同的误差值序列，分别计算 K 次预测误差值序列的最小值，

即最小平均位移距离（minimum ADE）和最小最终位移距离（minimum FDE）。得到最小最终位

移距离后，可计算最小遗漏率（minimum MR）。 

4.4.2 检测结果作为输入的交通参与者轨迹预测技术测试方法	

4.4.2.1 输入/输出描述 
输入描述：外置目标检测算法对若干连续帧得到的多帧目标检测结果。目标检测结果中需包

含三维空间位置（通过相机获取的二维检测结果需通过标定转为世界坐标系）或俯视视角下二维

空间位置，其他属性信息输入不加以限制。 

输出描述：最后输入帧中被检测目标的未来轨迹点坐标序列。 

4.4.2.2 主要技术指标 
采用带有检测召回率约束的预测误差，即当目标检测算法的召回率固定为 60%、80%时，对

所有被检目标计算轨迹预测指标(同 4.4.1.4.6 指标叙述)。 

4.4.2.3 测试方法 
同 4.4.1.4 测试方法。 

4.4.3 跟踪结果作为输入的交通参与者轨迹预测技术测试方法	

4.4.3.1 输入/输出描述 

输入描述：离线跟踪器获得的若干连续帧交通参与者轨迹点坐标序列。具体而言为在跟踪结

果指标的 MOTA 和 MOTP 数值在[60%-80%)、[80%-90%)、[90%,100%)、100%四个区间内时的

观测对象轨迹点坐标序列。 
输出描述：未来若干帧待预测交通参与者对应的轨迹点坐标序列。 

4.4.3.2 主要技术指标 

      同 4.4.1.3 指标叙述。 

4.4.3.3 测试方法 

      同 4.4.1.4 测试方法。 

4.5 交通参与者行为预测技术测试方法	

4.5.1 交通参与者行为类型	
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参考术语3.22。 

4.5.2 传感器输入的交通参与者行为预测技术测试方法	

4.5.2.1 单传感器输入 
    同 4.3.2.1。 

4.5.2.2 多传感器融合输入 
    同 4.3.2.2。 

4.5.2.3 主要技术指标 
主要技术指标包含如下两个系列指标：F-检验（F-measure（F1）Score）、平均精确率（Average-

Precision（AP）Score）。 

4.5.2.4 输出描述 
    给定一定长度观测数据序列下，未来 1-2 秒的序列行为类型。 

4.5.2.5 测试方法 
    指标测试方法：为了避免测试结果的偶然性，针对每一个预测帧，模型输出 M 个类别的预

测结果，分别统计每个类别的 TP、FP、TN 和 FN 数量，进而得到每个类别的精确率和召回率值，

最后计算整体的 F-检验值和平均精确度结果。 
    场景测试方法：测试场景包含行人、车辆、骑行者（包含摩托车、自行车）在十字路口、干

道、丁字路口、弯道、道路汇入口场景下的指标测试。 

4.5.3 检测结果作为输入的交通参与者行为预测技术测试方法	

4.5.3.1 输入/输出描述 
输入描述：（1）目标检测结果中需包含三维空间位置（通过相机获取的二维检测结果须通过

标定转为世界坐标系）或二维图像像素位置。目标检测结果中需包含三维空间位置（三维激光点

云数据输入）或者二维度目标空间像素坐标位置（相机数据输入）。（2）观测时间区间，TTE 数

值。 

输出描述：TTE 时间之后连续若干数据帧的交通参与者行为类型，每一帧交通参与者的位

置、ID。 

4.5.3.2 主要技术指标 
    同 4.5.2.3。 

4.5.3.3 测试方法 

    同 4.5.2.4。 

4.5.4 跟踪结果作为输入的交通参与者行为预测技术测试方法	

4.5.4.1 输入/输出描述 
输入描述：（1）离线跟踪器获得的若干连续帧交通参与者位置序列。具体而言为在跟踪结果

指标的 MOTA 和 MOTP 数值在[60%-80%)、[80%-90%)、[90%,100%)、100%四个区间内的观测

对象位置坐标序列。（2）观测时间区间，TTE 数值。 
    输出描述：TTE 时间之后连续若干数据帧的交通参与者行为类型，每一帧交通参与者的位

置、ID。 
4.5.4.2 主要技术指标 
    同 4.5.2.3。 

4.5.4.3 测试方法 
    同 4.5.2.4。 

5 通用数据集要求 
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5.1 数据集制作标准	

5.1.1 采集对象要求	

    采集对象包括各类交通参与者，分类标准参考术语 3.21 。 

5.1.2 采集视角要求	

    采集视角可分为车载视角和监控视角，不同的采集视角的应用范围不同，单一视角都可达到

轨迹预测任务的要求，但考虑到交互时，则需要应用多个视角下的传感器联动。 

5.1.3 采集设备要求	

    车载视角：采集设备包括车载相机（分辨率不低于 1024*768）、三维激光（线数不少于 8 线）、

毫米波。设备的拍摄帧率>=25 帧/秒，为减小抖动，应确保设备相对于车辆保持稳定。 

    监控视角：采集设备包含相机、雷达。设备的拍摄帧率>=25 帧/秒、分辨率（相机分辨率不

低于 1024*768，三维激光线数不少于 8 线）、数据格式便于读取和存储。 

5.1.4 覆盖范围要求	

    数据集采集的距离覆盖范围应保持在 80 米之内，覆盖场景包含高速道路场景、矿区场景、

停车场场景、地下车库场景。 

5.2 交通参与者行为识别数据集要求	

5.2.1 交通参与者种类要求	

    参考术语 3.21。 

5.2.2 数据集环境属性要求	

5.2.2.1 天气要求 
为更全面地测试行为识别算法在不同天气条件的识别性能，数据集采集应充分包含多种天气

类型，包含：晴天、雨天、雾天、雪天、扬沙 6 种天气。 

5.2.2.2 光照要求 
    为更全面地测试行为识别算法在不同光照条件的识别性能，数据集采集应充分包含不同光照

类型，根据采集难易程度可分为：初晨、白天、傍晚、夜晚 4 类，大致反映出不同的光照影响。 

5.2.2.3 季节要求 
为更全面地测试行为识别算法在不同季节条件的识别性能，数据集应说明数据采集时的季

节情况，包含：春、秋、夏、冬等。 

5.2.3 数据集标注属性要求	

5.2.3.1 数据集样例规模要求 
    为保证测试效率，数据集样例规模包含两类：小尺度规模数据样例，每类行为样例数量应不

少于 50 个序列；大尺度规模数据样例，每类行为样例数量应不少于 300 个序列。在不同天气、

光照、季节等条件下的样例数目不宜相差过大。 

5.2.3.2 最短帧数要求 
每个视频图像分辨率应不小于 320×240 像素，持续时长应不低于 2 秒，采样帧率应大于 8 帧

/秒。 

5.2.3.3 数据集行为标注要求 
     每个序列样例至少应标注一个行为类别，同时还对与行为相关的交通参与者属性进行标注

（如行人性别、年龄，车辆车型、车身颜色等）；当评测行为检测算法时，还应标注行为发生的

时间及空间属性，其中时间属性指行为发生的起始与终止时刻（帧），空间属性指包含行为发生

的图像上的二维包围框；评测复杂行为识别算法时，还可标注组成复杂行为的若干子行为及其时
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空属性。 

    行为标注由人工完成，为保证标注有效性，每个标注应保证至少两个人员标注为同一类型行

为。大规模测试数据需经质检员随机抽查，标注准确率应大于 95%。 

5.2.4 数据集划分标准	

数据集应至少划分为训练集与测试集，建议划分标准为： 

• 若数据集规模较小，如 100 左右，可采取 10 折交叉验证方式，将数据集整理为 10 个不同

的划分，训练集和测试集比例 9:1，经 10 次评测后计算识别准确率的平均值。 

• 若数据集规模较大，可采取 3 折交叉验证方式，将数据集整理为 3 个不同的划分，训练集

和测试集比例 2:1，经 3 次评测后计算识别准确率的平均值。 

5.2.5 数据集场景覆盖范围（道路、停车场场景）	

    根据典型交通场景内车辆驾驶速度，数据集场景可分为：高速路面、市区路面、交通路口和

停车场。 

高速路面包含：高速公路路面、高速路出口匝道及变道桥面、高速路收费站 
市区路面包含：双向通行国道和市区道路、单向通行路（包括窄巷、小区内道路）、市区立

交桥桥面。 

交通路口包含：十字路口、丁字路口、行人斑马线路口； 
    停车场包含：室内停车楼（地库）、室外停车场、及带充电桩的电动车停车位等。 

5.3 交通参与者轨迹预测数据集要求	

5.3.1 交通参与者种类要求	

    参考术语 3.21。 

5.3.2 数据集环境属性要求	

5.3.2.1 天气要求 
   传感器数据作为输入的轨迹预测方法需要保证数据集的天气多样性，数据集的制作过程中应

充分考虑各种天气条件，包括晴天、雨天、雾天、雪天和雾霾天 5 种天气。 

5.3.2.2 光照要求 
    传感器数据作为输入的数据集应包含多种光照条件下的数据，但考虑到数据集的制作难度和

复杂度，不选择对光照条件进行量化，须分为初晨、白天、傍晚、夜晚 4 类，从而大致反映出不

同的光照影响。具体要求同 5.2.2.2. 

5.3.2.3 季节要求 
    数据集应包含在春夏秋冬四季采集到的数据，尽可能地在数据集中体现出不同季节的不同特

性。 

5.3.3 数据集标注属性要求	

5.3.3.1 数据集样例规模要求 
    为有效促进轨迹预测方法数据测试，数据集样例可以包含两部分，分别为小尺度样例集和大

尺度样例集。其中小尺度样例集应不少于 50 个序列。大尺度样例集合针对每种交通参与者的样

例应不少于 300 个序列。尽可能保证天气、光照、季节等条件下的样例数目平衡，以便测评公平。 

5.3.3.2 最短帧数要求 
    每个轨迹序列长度应不小于 16 帧，持续时长应不低于 8 秒，采样帧率应大于 8 帧/秒。 

5.3.3.3 数据集轨迹标注要求 
    数据集制作过程中保证样例属性充足，从而确保数据集可用于多类任务。轨迹标注应包括交

通参与者属性和轨迹属性两个方面，交通参与者属性包括参与者的类别、ID、位置信息（包围框），
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轨迹属性包括轨迹方向、长度等属性。 

    相机数据输入时的轨迹标注要求：标注等间距时刻内交通参与者对象的空间像素中心点坐

标，附注数据天气、光照、参与者类型属性；标注像素级别语义区域（可选）。 

三维激光点云数据输入时的轨迹标注要求：标注等间距时刻内交通参与者对象的三维点云中

心点坐标，附注数据天气、光照、参与者类型属性；标注点云语义区域（可选）；并利用 SLAM

等技术构建交通场景地图。 
轨迹标注由人工完成，为保证标注有效性，每个标注应保证至少两个人员标注为同一类型轨

迹。大规模测试数据需经质检员随机抽查，标注准确率应大于 95%。 

5.3.4 数据集划分标准	

数据集划分应遵从随机划分的原则，从而保证各个分数据集中的样本分布较为平衡并降低

域差异。训练集、验证集和测试集之间的比例建议为 6:2:2，也可采用 5.2.4 数据集划分标准。 

5.3.5 数据集场景覆盖范围	

    数据集的天气、光照、季节等条件都应具有相应的数据。此外为尽可能地概述现实场景，道

路环境也应更为丰富，包括城市道路、乡村道路和高速公路等场景，具体包含十字路口、丁字路

口、匝道、车流汇入口、停车场、地下车库等，具体同 5.2.5。采集距离范围应保持在 80 米以内。 

5.4 交通参与者行为预测数据集要求	

5.4.1 交通参与者种类要求	

参考术语 3.21。 

5.4.2 交通参与者基本行为类型要求	

    参考术语 3.22。 

5.4.3 数据集环境属性要求	

同5.3.2。 

5.4.4 测试数据集标注属性要求	

5.4.4.1 数据集样例规模要求 
同 5.3.3.1。 

5.4.4.2 最短帧数要求 
    为给预测任务留下充足的预测间隔，每一序列的帧数不应小于 100 帧，，持续时长应不低于

10 秒，采样帧率应大于 10 帧/秒。 

5.4.4.3 数据集行为标注要求 
    数据集制作过程中保证样例属性充足，从而提高数据集的适用性。针对不同的交通参与者，

应制定不同行为类别，标注属性包括交通参与者属性和行为属性两大方面，交通参与者属性包括

类别、ID、位置和其他信息（如针对行人的性别、年龄，针对车辆的车型、颜色等），行为属性

则为对应的行为类别。 
   （1）相机数据中的交通参与者行为标注要求 

• 交通参与者对像空间位置标注要求：相机数据中的交通参与者对象空间位置应提供参与

者对象的二维包围框，包含对象中心点坐标（center point）、包围框长度（height）和包围

框宽度（width）。应尽可能减少背景区域，可以提供对象实例级标注。 
• 交通参与者时序帧数标注要求：被预测的交通参与者持续出现时间帧数不少于 16 帧，对

被预测对象在每个序列内应保证 16 个连续标注包围框或者实例级标注。 
• 交通参与者行为标注要求：被预测的交通参与者在序列中至少标注 1 种行为类型，一个
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样例序列中可以出现多种行为。 

• 交通参与者行为预测 TTE （Time to Event）时间要求：被预测的交通参与者待预测时

间间隔 TTE 不小于 1 秒。 

    （2）三维激光点云数据中的交通参与者行为标注要求 
• 交通参与者对像空间位置标注要求：相机数据中的交通参与者对象空间位置应提供参与

者对象的三维包围框，包含对象三维中心点坐标、三维包围框长度（length）、三维包围

框宽度（width）和三维包围框高度（height）。应尽可能减少背景点云。 

• 交通参与者时序帧数标注要求：被预测的交通参与者持续出现时间帧数不少于 16 帧，对

被预测对象在每个序列内应保证 16 个连续标注三维框。 

• 交通参与者行为标注要求：被预测的交通参与者在序列中至少标注 1 种行为类型。 
• 交通参与者行为预测 TTE （Time to Event）时间要求：被预测的交通参与者待预测时

间间隔 TTE 不小于 1 秒。 

• 行为标注由人工完成，为保证标注有效性，每个标注应保证至少两个人员标注为同

一类型行为。大规模测试数据需经质检员随机抽查，标注准确率应大于 95%。	

5.4.5 测试数据集划分标准	

同5.3.4。 

5.4.6 测试数据集覆盖范围	

    同 5.3.5。 
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附录 典型应用场景评测要求 

附录 1 货车高速场景评测要求 
    因结构化场景特点，该部分标准从商用货车（按车重分为微卡、轻卡、中卡、重卡四类）在

高速场景的特性应用需求和提高评测针对性及效率出发，在前述关键技术指标和评测方案的基础

上，形成必要的专用评测要求。 
    随着自动驾驶技术的不断提升，未来货车的自动驾驶覆盖范围将从高速延升至城区环境，针

对城区部分的交通参与者行为识别预测和轨迹预测，请参见附录 1.2 节。 
    本章节适用自动驾驶货车车型（按重量区分）： 

• 微卡：总质量≤1.8 吨 
• 轻卡：1.8 吨＜总质量≤6 吨 

• 中卡：6 吨＜总质量≤14 吨  
• 重卡：总质量＞14 吨 

   交通参与者：车辆，包括高速路常见的小车、轿车、SUV、MPV、中巴车、大巴车、公交车、

微卡、轻卡、中卡、重卡、道路施工车等。不包含行人、骑行者等非机动车目标 

1.1 交通参与者行为识别/预测评测要求 
必要预测的行为： 
    针对车辆，以当前时刻其所在目标车道，预测未来 5 秒的行为意图，包括（附图 1 中箭头从

左至右分别示意左换道、直行和右换道）。 

 
附图 1:车辆换道行为意图 

• 直行行为（普通高速多车道道路，包含沿本车道匀速、加速和减速直行，不进入自动驾车

车辆所在车道）； 
• 左换道行为（普通高速多车道道路，若预测车辆在自动驾驶车辆右车道前方，左换道则表

现为插入自动驾驶车辆所在车道；若预测车辆在自动驾驶车辆同一车道前方，左换道则表

现为驶离自动驾驶车辆所在车道）； 

• 右换道行为（普通高速多车道道路，若预测车辆在自动驾驶车辆左车道前方，右换道则表

现为插入自动驾驶车辆所在车道；若预测车辆在自动驾驶车辆同一车道前方，右换道则表

现为驶离自动驾驶车辆所在车道）。 
    特别地，在匝道、服务区等强交互场景中，涉及道路拓扑结构的变化，需进一步细化对车辆

行为的预测，包括（附图 2 中，预测车辆为（merge vehicle），头车为（lead vehicle），后车为（lag 
vehicle）） 

 
附图 2:匝道汇入车流行为 
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• 超越头车（激进汇入行为，即预测车辆（merge vehicle）以纵向上超越头车 lead 的方式汇

入）； 
• 礼让头车（普通汇入行为，即预测车辆（merge vehicle）纵向上选择避让跟随头车（lead 

vehicle）、而超越后车（lag vehicle）的方式汇入）； 
• 礼让后车（保守汇入行为，即预测车辆（merge vehicle）纵向上避让跟随后车 lag 的方式汇

入）。 
评价指标： 

• 行为预测的准确率和召回率（定义参考术语 3.12、3.13）。 
针对从传感器数据输入的轨迹预测方法，不评价上述指标。 

针对从检测结果、跟踪结果输入的行为预测和轨迹预测方法，分别评测： 
        （1）分普通场景下的直行行为、左换道行为和右换道行为； 

        （2）分特定场景下的激进汇入、普通汇入和保守汇入行为。 

普通场景测试总量与特定场景测试总量占比分别为 90%和 10%。 
覆盖范围： 

• 以自动驾驶车辆为主体，评测该车型所需目标检测范围内的所有道路参与者； 
• 针对微卡、轻卡和中卡自动驾驶货车，需评测前方 100m、后方 50m、同向行驶所有交通

参与者（车辆）未来 5 秒内的行为预测指标； 
• 针对重卡自动驾驶货车，需评测前方 150m、后方 100m、同向行驶所有交通参与者（车

辆）未来 5 秒内的行为预测指标。 
1.2 交通参与者轨迹预测评测要求 
轨迹预测的相关行为： 

• 重点评价附录 1.1 章节中的相关行为。 

轨迹预测的评价指标： 

• 轨迹预测的 ADE 值和 FDE 值（定义参考术语 3.16、3.17）： 
（1）针对端到端轨迹预测方法，取模型输出概率最高的 6 条轨迹，在实际计算时按

每条轨迹概率一致计算。 
（2）针对行为预测和轨迹预测的两阶段方法，基于行为预测正确的前提进行评测，

取模型输出概率最高的 6 条轨迹，在实际计算时按每条轨迹概率一致计算。 
覆盖范围： 

• 以自动驾驶车辆为主体，评测该车型所需目标检测范围内的所有道路参与者。 
（1）针对微卡、轻卡和中卡自动驾驶货车，需评测前方 100m、后方 50m、同向行驶

所有交通参与者（车辆）未来 5 秒内的轨迹预测指标。 
（2）针对重卡自动驾驶货车，需评测前方 150m、后方 100m、同向行驶所有交通参

与者（车辆）未来 5 秒内的轨迹预测指标。 
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附录 2 货车矿区场景评测要求 

    矿区场景交通参与者种类可分为：作业车辆、辅助车辆、调度车辆、矿区人员及其他。 
• 作业车辆主要包括：矿卡、宽体车、挖掘机、铲车、推土机、装载机。 

• 辅助车辆主要包括：加油车、洒水车、压路车、平地机、防暴车、通勤车。 
• 调度车辆主要包括：矿用皮卡指挥车、引导车。 

• 矿区人员主要包括：矿工、司机、调度员、安全员、维修人员、测量员、地质员等。 
• 其他交通参与者包含：临时人员（记者、医生、参观者）、无人机、动物等。 

 2.1 交通参与者行为识别评测要求 
    2.1.1 种类要求 

    要求能够识别矿区交通参与者典型行为及危险/边界行为： 
• 作业车辆的典型行为包括：矿卡、宽体车等运输车辆的装载、卸载、运输（起步、沿车

道匀速直行、沿车道加速直行、沿车道减速直行、向左换道、向右换道、左转、右转、

上坡（缓坡/陡坡）、下坡（缓坡/陡坡）、靠近路边停车、驻停、会车、超车、编队行驶、

U 形弯）；挖掘机、铲车、推土机、装载机的挖/铲/推/装土方，变更作业位置，作业臂/铲

/斗的举升/回降等。 
• 作业车辆的危险/边界行为包括：运输车辆偏离车道、驶出车道、超载行车、超速行车、

脱离指挥、异常停车/行车、崖边操作等。 
• 辅助车辆的典型行为包括：正常驾驶（起步、沿车道匀速直行、沿车道加速直行、沿车

道减速直行、向左换道、向右换道、左转、右转、上坡、下坡、靠近路边停车、驻停、

会车、超车）、加油车加油作业、洒水车洒水作业等。 

• 辅助车辆的危险/边界行为包括：偏离车道、驶出车道、超速行车、脱离指挥、异常停车

/行车、崖边行驶、加油车油气泄露等。 

• 调度车辆的典型行为包括：正常驾驶（起步、沿车道匀速直行、沿车道加速直行、沿车

道减速直行、向左换道、向右换道、左转、右转、上坡、下坡、靠近路边停车、驻停、

会车、超车）、指挥调度、车辆引导等。 

• 调度车辆的危险/边界行为包括：偏离车道、驶出车道、超速行车、异常停车/行车、崖边

行驶等。 

• 矿区人员的典型行为包括：沿车道行走、奔跑、走路横穿车道、奔跑横穿车道、停留、

上下车、架设设备、正常操作等； 

• 矿区人员的危险/边界行为包括：侵入行车专用道、侵入车辆盲区、长时间驻留、违规驾

驶/操作、不佩戴劳保等。 

• 其他交通参与者的典型行为包括：临时人员的正常人因行为（同矿区人员），无人机起落、

飞行，动物行走等。 

• 其他交通参与者的危险/边界行为包括：侵入作业区域、侵入车辆盲区、违规行为等。 

2.1.2 天气要求 
    为更全面地评测矿区交通参与者行为识别算法在不同天气条件的识别性能，应充分包含多

种矿区典型天气类型，包含：晴、多云、雨、雪、雾霾、扬沙、大风天气等。考虑矿区实际场

地多为环境恶劣区域，应重点评测大风、扬沙、雾霾、雨后、雪后等天气，而暴雪、暴雨、沙

尘暴等极端天气由于一般矿区会选择终止作业，可暂不进行评测考虑。 
2.1.3 光照要求 

    为更全面地测试矿区交通参与者行为识别算法在不同光照条件的识别性能，应充分包含不

同光照类型，根据采集难易程度可分为：日间（光照良好）、日间（低光照）、夜间（有作业照

明）与夜间（无作业照明）等 4 类，或初晨、白天、傍晚、夜晚等 4 类。考虑矿区实际作业有
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一半为夜晚作业场景，应重点评测有/无作业照明条件下的夜间行为识别能力。 

2.1.4 季节要求 
    为更全面地测试矿区交通参与者行为识别算法在不同季节条件的识别性能，应包含不同季

节情况，包含：春、秋、夏、冬等。 
2.1.4 几何尺寸要求 

    为更全面地测试矿区交通参与者行为识别算法对于不同几何尺寸的交通参与者的识别性

能，应尽可能多选取各类型、尺寸的交通参与者，比如不同型号、载重的运输车，同一车辆空

载与满载状态、不同尺寸的障碍物以及不同身高年龄的人员。 
2.2 交通参与者轨迹预测评测要求 

.2.2.1 种类要求： 
    为尽可能地提升轨迹预测评测的合理性与精度，将交通参与者的种类合理分为车辆、行人

两大类，具体小类可参考 2.1.1。（无人机与动物轨迹预测暂不列入本次评测范围） 

2.2.2 车辆轨迹种类： 
    根据矿区车辆实际驾驶及作业行为特点，其轨迹可分为直行、左转、右转、上坡、下坡、

通过 U 型弯、通过环岛、通过十字路口、冲出车道、跌落悬崖等。 
2.2.3 道路要求 

    除 2.1.2 中天气、光照、季节与几何尺寸外，矿区交通参与者轨迹预测评测还应考虑不同宽

度（单车道、两车道、四车道等），水平度（平路、上坡、下坡、陡坡、缓坡等）、车道结构

（单向车道、双向车道、交叉口等）、路面覆盖情况（沥青路面、土质路面、积雪路面、积水路

面、泥泞路面等）以及有无房无措施（挡土墙、隔离墙）各种道路条件的影响。 

2.3 交通参与者行为预测评测要求 
2.3.1 种类要求： 

     同附录 2.1.1，交通参与者的行为预测可合理分为车辆、行人两大类，具体小类可参考

2.1.1。（无人机与动物行为预测暂不列入本次评测范围）。 
2.3.2 车辆行为预测种类： 

• 根据道路情况（宽度、水平度、道路结构、障碍物位置）预测车辆加减速、转向、制

动、变更车道、变更行进方向行为； 

• 根据路口结构及车辆优先级（车辆属性、载重与否）预测路口通行顺序； 
• 根据作业地图及作业计划预测车辆起停、装载、卸载行为； 

• 根据天气、光照等环境变化预测车辆作业行为； 

• 根据作业时间预测车辆加注燃油或其他能源/物资补给需求行为； 

• 根据事故处理预案预测事故发生后救援车辆及人员的抢救/处理行为。 
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附录 3 乘用车城区场景评测要求 

城区交通参与者行为复杂，不同参与者交通行为强耦合，交通参与者行为识别方法、轨迹预

测方法和行为预测方法受到动态交通环境的严重影响，须在多类复杂城区场景下进行评测。 

3.1 场景类型要求 
为保证城区测试场景的全面性，场景类型应涵盖以下城市道路典型场景：道路基本路段、信

号交叉路口、无信号交叉路口、环形路口、快速路出入口、停车场出入口、高架桥匝道、隧道、

特殊场所进出路段（例如医院、学校、商场和景区等）。 

3.2 交通参与者类型要求 
城市道路交通环境复杂，交通参与者众多，需将交通参与者类型可分为行人、车辆两大类，

具体包含行人、自行车、摩托车、汽车、货车、公交车等小类。 
3.3 交通参与者行为类型要求 

交通参与者行为评测应包含如附表 1 所示的城区场景。 

附表 1 不同场景下须评测的交通参与者行为 

序号 评测场景 
交通参与

者类型 
场景应包含的交通参与者行为 备注 

1 交叉口 
行人、机

动车 

行人：参考术语 3.22-行人行为类型 
①交通参与者行

为识别、轨迹预测

和行为预测均可在

此场景进行评测； 

②行人及非机动

车的行为应设置随

机性。 

机动车：参考术语 3.22-摩托车、车辆、

货车、公交车行为类型 

2 基本路段 

行人、机

动车 

行人、机

动车 

行人：参考术语 3.22-行人行为类型 ①交通参与者行

为识别、轨迹预测

和行为预测均可在

此场景进行评测； 

②行人及非机动

车的行为应设置随

机性。 

机动车：参考术语 3.22-摩托车、车辆、

货车、公交车行为类型 

3 
快速路匝

道 
机动车 

机动车：参考术语 3.22-摩托车、车辆、

货车、公交车行为类型 

机动车行为识别、

轨迹预测和行为预

测均可在此场景进

行评测 

3.4 测试环境条件要求 

  参见 4.1.1 至 4.1.7。 
3.5 交通参与者行为识别评测方法 

	  同 4.3 节评测方法。 
3.6 交通参与者轨迹预测评测方法 

  同 4.4 节评测方法。 
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3.7 交通参与者行为预测评测方法 

  同 4.5 节评测方法。	
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