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前置摘要

本文件为中国仿真学会归口团体标准《智能网联汽车交通仿真测试软件可信度评估》配套编制说明。
标准创新构建GB/T 47025—2026可信度证据前置核查 + 五类专业能力加权评分双轨评估框架，统一智能网联汽车交通仿真软件评价边界、量化指标、试验方法与可信度分级规则，适配SIL/HIL/VIL/虚实结合全链路仿真测试场景，填补国内交通仿真专项可信度量化评价标准空白。
编制阶段完成行业调研、多轮专家定向征求意见、多类型仿真软件试点验证，与现行国标、国际仿真规范形成互补衔接，可支撑仿真软件厂商自评估、整车企业工具选型、第三方检测机构标准化评价工作。
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[bookmark: _Toc237075088]1  工作简况
[bookmark: _Toc237075089]1.1  编制任务与起草组织
本标准由中国仿真学会提出并归口，组织全产业链单位开展起草工作。起草工作围绕智能网联汽车交通仿真测试软件的可信度评价展开，重点处理仿真试验可信度要求与软件专业能力评价的衔接，形成交通流仿真、感知系统仿真、通信系统仿真、交通场景仿真和软件通用性评价框架，为软件研发迭代、采购选型、第三方检验评价提供标准化依据。起草组覆盖学会科研机构、整车企业、仿真软件厂商、第三方检测机构和高校。
本标准所评价的软件既要具备环境建模、传感器仿真、通信模拟和交通行为生成等专业能力，也要能够按照GB/T 47025—2026附录A建立仿真试验工具链及相关模型的管理、分析、验证、确认和文件化证据。编制时将两类评价置于同一框架，分别规定评价内容和使用方式，并要求评价结论与软件版本、工具链配置、模型、数据条件及预定应用场景相对应，保证评价结果可追溯、可复现、可横向比对。
[bookmark: _Toc237075090]1.2  主要工作过程
标准编制工作分为初步框架形成、内容整合、专业模块完善、征求意见与集中修改、送审稿完善五个阶段，见表1。该表按照时间、工作阶段、主要工作和阶段成果归纳标准编制过程。
表 1  主要工作过程
	时间
	工作阶段
	主要工作
	阶段成果

	2026年1月
	初步框架形成
	明确评价对象，提出环境、传感器、交通流、交通场景和软件接口等技术内容。
	形成标准初步技术框架。

	2026年2月至3月
	内容整合
	整合章节结构，建立交通仿真模型、场景、性能、接口及附录的内容关系。
	形成标准章节框架。

	2026年4月至5月
	专业模块完善
	建立交通流、感知和通信、交通场景、软件鲁棒性及通用性等能力要求，补充评价方法和等级判定。
	形成主要技术内容和评价模块。

	2026年6月至7月
	征求意见与集中修改
	吸收专家意见，完善术语、总体框架、评价指标、国标衔接和附录内容。
	形成集中修改稿。

	2026年8月
	送审稿完善
	统稿复核编制说明、国内外相关文件、引用文件、表格和全文版式。
	形成送审版标准文本及编制说明。


[bookmark: _Toc237075091]1.3  征求意见及处理
本次采用定向专家函询方式开展征求意见工作，征求意见周期2026年6月20日—7月5日，定向发放至整车、高校、检测机构共12家单位，回收有效反馈材料3份，分别为苏州科技大学马健教授独立意见表、小米汽车科技有限公司意见反馈表、行业综合意见汇总表。意见覆盖适用范围边界、规范性引用文件、量化指标阈值、五级评分规则、等级判定约束、资料性附录、评估报告规范七大维度。起草组组织专项评审会逐条研判，完成条文增补、指标表述优化、附录扩充、格式统一调整；新增标准第6.4 条可信度证据核查细则、完善6.5 条综合等级判定边界约束。全部意见分类处置记录详见第6章。
经过上述工作，标准文本形成了范围、术语、总体框架、专业能力指标、评估实施、等级判定和资料性附录A等主要内容，构成送审阶段的总体技术框架。
[bookmark: _Toc237075092]2  制定背景与必要性
[bookmark: _Toc237075093]2.1  制定背景
《智能汽车创新发展战略》和《国家车联网产业标准体系建设指南（智能网联汽车）（2023版）》提出建立健全智能网联汽车测试评价标准体系。随着自动驾驶功能技术的发展和应用场景范围不断扩大，基于场景的仿真试验凭借场景可复现、测试效率高和安全性高等特点，已成为自动驾驶汽车研发、测试验证、技术迭代升级的主要路径，特别是用于极端危险场景和边缘场景的测试验证。
交通流、交通参与者行为、传感器、通信和环境等模型共同构成仿真测试工具链。仿真结果的可信程度不仅取决于单一模型的精度，还受到工具链配置、模型适用范围、场景参数、数据质量、接口和运行条件等因素影响。起草组前期行业调研覆盖12家整车企业、8家仿真软件供应商，调研结果显示：超 85% 市场主体存在评价口径不统一问题，不同厂商仿真软件无通用可信度评价指标、试验条件不标准化、评价记录无强制追溯要求，跨软件仿真结果无法横向对比，虚实联合验证缺少统一判定依据，第三方机构无标准化分级评价规范，行业亟需专项团体标准统一评价规则。GB/T 47025—2026仅规定仿真试验通用可信度管理、验证、追溯要求，未针对交通仿真软件设置专项量化指标与分级体系，存在标准空白。
[bookmark: _Toc237075094]2.2  制定必要性
监管合规层面，衔接GB/T 47025—2026附录 A 法定仿真可信度证据要求，将通用追溯、验证、确认条款转化为交通仿真软件可落地核查清单，补齐专项评价规则，满足自动驾驶仿真测试合规核查需求。
产业研发层面，统一交通仿真五大核心模块评价指标、试验方法、评分口径，降低整车企业仿真工具招标、软件标定、场景迭代的研发成本；为仿真软件厂商提供版本迭代自评估依据，支撑国产仿真软件性能对标优化。
第三方检测服务层面，建立可复现、可核查、可追溯的五级分级评价体系，为第三方检测机构提供标准化业务规范，形成具备行业公信力的仿真软件可信度评估服务能力。
[bookmark: _Toc237075095]2.3  制定目标
本标准的制定目标包括四项：
一是明确交通仿真测试软件的评价边界和使用对象；
二是建立仿真试验可信度评估与专业能力评估相衔接的总体框架；
三是以五类专业能力模块组织指标，并给出数据对比、专家评审、仿真—实车联合验证等实施方法；
四是在国标可信度证据具备的前提下，形成可追溯的模块评分和等级表达。评价等级与特定的软件版本、工具链配置、模型、数据条件和预定应用场景保持对应。
[bookmark: _Toc237075096]3  编制原则、适用范围和使用对象
[bookmark: _Toc237075097]3.1  编制原则
本标准的编写采用下列原则：
a）协调性。专业能力评价与GB/T 47025—2026附录A规定的可信度证据核查相互衔接，分别承担专业能力评价和仿真试验可信度核查功能。
b）可追溯性。评估对象、软件版本、工具链配置、模型、数据、场景和证据保持对应，评价结论与适用边界相一致。
c）可验证性。涉及精度和真实世界一致性的指标，优先采用数据对比或仿真—实车联合验证；专家评审用于补充评价证据充分性、适用边界和工程合理性。
d）适用性。指标围绕交通仿真测试软件的主要能力设置，并兼顾SIL、HIL、VIL和虚实结合等测试方式。
e）审慎性。阈值、权重和规则应说明调研、试验或计算依据，并明确适用条件和验证安排。
[bookmark: _Toc237075098]3.2  适用范围与边界
标准适用于面向智能网联汽车研发、测试、验证和评价的交通仿真测试软件，重点评价微观交通流仿真，并允许结合输出分析宏观交通运行指标。评价内容包括交通流、感知系统、通信系统、交通场景、软件通用性以及数据安全与隐私保护支撑能力。
本标准的评价对象限于包含交通场景、交通参与者行为和交通流过程的交通仿真测试软件。仅开展车辆动力学模型精度评价的单一部件级软件，以及DMS、乘员表情、眼球或面部朝向、疲劳和分心等乘员舱专项能力，不纳入本标准评价范围。
SIL、HIL、VIL和虚实结合等测试方式（第4章列出），用于说明软件通用性和闭环测试能力。不同测试方式的模块组合和权重应结合评价目的与应用场景确定，并在实施过程中形成相应配置说明。
[bookmark: _Toc237075099]3.3  使用对象
标准主要面向四类使用者：仿真测试软件开发方，可用于自评估和版本改进；整车及自动驾驶系统企业，可用于工具选型和适用性核查；第三方检验检测与评估机构，可用于独立评价；测试服务和工具链使用方，可用于核对能力范围、数据条件和证据完整性。不同使用者可以采用相同框架，但应在评估报告中说明目的、对象、范围和所用方法。
[bookmark: _Toc237075100]4  主要技术内容及编写考虑

[bookmark: _Toc237075101]4.1  内容安排逻辑
标准正文按“边界—能力—指标—实施—判定”的顺序组织。第1章至第3章确定适用范围、引用文件和术语；第4章说明总体框架并规定能力要求；第5章把能力转化为五类专业评价指标；第6章规定评估方法、国标可信度证据核查和等级判定；资料性附录A给出GB/T 47025—2026附录A与本标准条款的对应关系。这样的安排便于评估方先确认对象和证据，再选择指标与方法，最后给出带适用边界的结论。
[bookmark: _Toc237075102]4.2  总体评估框架
[bookmark: _Toc237075103]完整评估执行流程：
步骤 1：确认评价对象、软件版本、工具链、数据集、预设应用场景；
步骤 2：开展GB/T 47025—2026五类可信度证据前置核查，证据不全则终止等级评定；
步骤 3：分交通流、感知、通信、场景、通用性五大模块开展指标测试；
步骤 4：定量指标采用数据对比 / 虚实联合验证，定性指标组织不少于 5 名专家结构化评审；
步骤 5：按推荐模块权重加权计算综合得分，结合模块单项得分约束、证据完整性判定最终可信度等级；
步骤 6：出具完整可追溯评估报告，明确结论适用边界、复评触发条件。
整体框架分层逻辑：仿真基础能力校核→多链路测试验证取证→多维度可信度指标评价→综合分级判定。
4.3  能力要求（第4章）
交通流仿真部分同时规定宏观和微观能力。宏观内容用于配置路网、交通需求和控制策略，并输出交通流率、速度、密度、排队和路网运行指标；微观内容覆盖交通参与者、跟驰和换道等行为、异常事件、随机种子、数据导入、校准和结果追溯。这样处理可以把软件面向自动驾驶测试的微观能力，与交通运行状态分析所需的宏观输出联系起来。
感知和通信系统仿真围绕摄像头、激光雷达、毫米波雷达、卫星定位及V2X等模型展开；交通场景仿真按静态要素、动态要素、环境要素和突发事件要素组织；软件通用性覆盖SIL、HIL、VIL、场景配置、算法接入、数据接口、扩展部署等能力。运行鲁棒性、数据安全和隐私保护作为支撑要求纳入总体评价，用于规范持续运行、异常场景、重复性、故障注入和敏感数据处置。
感知条文按可观察对象、配置条件、误差指标和证据要求进行评价；激光雷达软件模型与专用硬件仿真器按各自能力边界分别记录。
[bookmark: _Toc237075104]4.4  专业能力指标（第5章）
第5章设置交通流仿真、感知系统仿真、通信系统仿真、交通场景仿真和软件通用性五个模块。交通流指标围绕跟驰、换道、交叉口、弱势道路使用者和场景生成；感知指标给出部分误差或一致性量化口径；场景指标继续按静态、动态、环境和突发事件细分；通信和通用性指标分别评价通信性能与软件接入、运行和扩展能力。
五级评分用于形成模块得分和综合等级。感知模块采用条文给出的量化阈值，交通流、通信、场景和通用性按第6章规定的证据、专家评审和评价记录形成模块得分。为说明不同类型指标如何转化为可执行的评价活动，表3按五类专业能力列出典型指标及其评价方法、判定依据和证据记录，并汇总跨模块通用规则。各模块其他指标按标准正文第5章相应条款和第6章规定的方法实施评价。
[bookmark: _Toc237075105]4.5  评估实施与等级判定（第6章）
第6章给出数据对比法、专家评审法和仿真—实车联合验证法。对模型精度或与真实世界一致性有关的指标，应采用数据对比或联合验证进行定量评价；不少于5名专家的结构化评审用于补充功能完整性、证据充分性、适用边界和工程合理性评价。三类方法按指标性质组合使用。
第6.4条将GB/T 47025—2026附录A的要求转化为五类核查证据：管理证据、分析证据、验证证据、确认及不确定性证据、文件与追溯证据。第6.5条将关键版本、数据谱系、相关性阈值、验证和确认记录等适用证据的完整性和可追溯性作为等级判定条件，明确国标证据与专业能力评分的衔接关系。
第6.5条给出交通流、感知、通信、交通场景和软件通用性五个模块的推荐权重，分别为30%、25%、10%、20%和15%。评价报告应列明采用的权重、应用场景和模块得分。
[bookmark: _Toc237075106]4.6  资料性附录A
资料性附录A承担三项说明功能：A.1列出国标附录A与本标准第4章、6.4和6.5等条款的对应关系；A.2概括本标准对五类专业能力、支撑要求、评价方法和使用场景的细化；A.3说明两项评估应配套使用并共享适用边界。采用资料性附录，可以保留条款映射和定位说明，又不改变GB/T 47025—2026附录A本身的规范性要求。
表2围绕评价对象与边界、总体评估框架、五类专业能力、支撑性要求、评价方法、国标衔接和等级判定，归纳主要技术内容的编写考虑、依据和形成情况，用于说明标准条文的技术逻辑。
表 2  主要技术内容、编写考虑及依据
	技术内容
	编写考虑
	主要依据
	形成情况

	评价对象与边界
	明确交通仿真测试软件及相关工具链、模型、数据和场景的评价范围，区分软件整体能力与单一部件能力。
	第1章、第4章及专家意见
	形成评价边界，并明确乘员舱专项能力不纳入本标准评价范围。

	两部分评估框架
	分别设置仿真试验可信度评估和专业能力评估，并绑定同一软件版本、工具链配置、模型、数据条件和预定应用场景。
	GB/T 47025—2026附录A、第4章
	形成第4章总体框架和资料性附录A定位说明。

	五类专业能力
	围绕交通流、感知、通信、交通场景和软件通用性组织指标，覆盖模型、接口、运行和扩展能力。
	第4章、第5章
	形成五类专业能力模块及相应指标结构。

	鲁棒性与数据处置
	关注持续运行、异常场景、重复性、故障追溯以及敏感数据脱敏和加密等支撑能力。
	第4.4、4.6条及专家意见
	纳入总体评价框架，按第4.6条、附录A和第6章记录评价结果。

	
评估方法
	根据指标性质选择数据对比、专家评审或仿真—实车联合验证，避免以单一方法评价全部能力。
	第6.1至6.3条
	形成三类评估方法及其适用条件。

	
国标衔接
	将GB/T 47025—2026附录A归纳为管理、分析、验证、确认及不确定性、文件与追溯五类证据。
	GB/T 47025—2026附录A、第6.4条、附录A
	形成国标要求与本标准条款的对应说明。

	等级判定
	以专业能力综合得分、模块得分和适用的可信度证据作为等级表达依据。
	第6.5条
	形成等级结构，评价时按推荐权重和分档条件记录结果。


表3选取标准正文第5章五类模块中的典型指标，并同时列出跨模块适用的评分、权重、数据安全和版本追溯规则，说明这些内容与评价方法、判定依据和证据记录的对应关系。表中SSIM、RMSE和通信时延取自正文已有的量化口径，用于展示量化指标的记录方式；其余指标按标准正文第5章相应条款执行。
表 3  五类专业能力模块、典型指标及通用评价规则
	评价模块或通用规则
	设置考虑
	评价方法
	评分/判定依据
	证据记录

	交通流仿真（跟驰、换道、交叉口、弱势道路使用者、场景生成）
	覆盖交通参与者行为、交叉口通行、弱势道路使用者交互和场景生成等专业能力。
	根据指标性质采用真实数据对比、仿真—实车联合验证或专家评审；明确场景、样本、参数和统计口径。
	按标准正文第5.1条和第6章规定的方法判定；定性指标说明功能完整性、行为合理性和证据充分性。
	记录轨迹数据、场景参数、校准过程、随机种子、重复运行结果和评价结论。

	感知系统仿真（SSIM、RMSE、反射强度误差等）
	覆盖摄像头、激光雷达、毫米波雷达和定位等模型；SSIM、RMSE等为正文已有的量化示例。
	采用数据对比或仿真—实车联合验证；明确参考数据、标准目标、采样条件、样本量、公式和重复条件。
	按标准正文第5.2条已有阈值和分档判定；其他指标说明适用边界和判定依据。
	记录参考图像或点云、目标条件、点云流程、公式、统计程序、模型边界和结果。

	通信系统仿真（时延、丢包率、协议与异常行为）
	覆盖V2X消息、协议参数、信息丢失、时延抖动和通信中断等能力。
	采用数据对比或性能测试；明确网络配置、负载、测量起止点、采样频率、样本量和统计口径。
	按标准正文第4.2.2条、第5.3条以及适用接口规范和应用场景的阈值或接受条件判定；没有统一阈值的项目记录接受条件和判定理由。
	记录协议、信道模型、负载、测量起止点、时延分布、丢包率、异常触发条件和结果。

	交通场景仿真（静态、动态、环境、突发事件）
	覆盖道路、交通设施、交通参与者、天气环境和场景事件的建模与联动。
	采用场景覆盖核查、数据对比和专家评审；明确场景清单、参数范围、触发条件和重复运行条件。
	按标准正文第5.4条功能要求、场景覆盖和行为合理性判定；定性指标记录评分依据。
	记录场景库版本、要素参数、事件脚本、环境条件、覆盖矩阵、运行日志和结果。

	软件通用性（SIL、HIL、VIL、接口、实时性、扩展部署）
	评价软件在不同测试模式、接口接入、算法联调和扩展部署中的可用性。
	采用功能测试、性能测试、接口核查或专家评审；明确硬件配置、接口版本、负载和测试任务。
	按标准正文第5.5条能力要求及适用接口规范判定；说明测试模式组合和应用边界。
	记录测试模式、配置、接口、任务、负载、运行日志、故障处理和复现结果。

	专家评审与五级评分（通用规则）
	使定性能力要求能够形成模块得分和综合等级，并补充量化方法不能覆盖的功能和证据评价。
	采用结构化专家评审，必要时结合数据对比或仿真—实车联合验证；依据第6章方法实施。
	定量指标按正文阈值；定性指标依据功能完整性、证据充分性、适用边界和工程合理性评分；专家不少于5名，并记录分歧复核。
	记录二级指标证据、专家组成、评分表、独立意见、分歧处理和模块得分。

	模块权重与等级判定（通用规则）
	体现五类专业能力在综合评价中的相对作用。
	按第6.5条推荐权重计算；采用调整权重时，说明理由、应用场景和适用条件。
	推荐权重为30%、25%、10%、20%和15%；权重调整不改变证据核查和模块低分约束。
	记录采用的权重、应用场景、模块得分、综合得分和调整理由。

	数据安全与版本追溯、评估报告（通用规则）
	保证数据传输和存储符合适用要求，并使评价结论与软件版本、配置、模型、数据和场景相对应。
	按第4.6条核查数据传输与存储以及敏感信息脱敏或加密情况；其他数据治理要求按适用法律法规或评价机构管理程序确定。发生重大变更时重新确认对象和证据。
	数据安全作为支撑性要求记录判定结果，不替代专业能力评分；版本变更后的复核按本编制说明第7.2节、第8.4节提出的实施建议执行，需要重新评定等级的按标准正文第6章执行。
	记录数据传输、存储、脱敏或加密措施、版本、配置、模型、场景、证据、得分、等级、限制条件和复评记录。


[bookmark: _Toc237075107]5  与相关标准的关系及国内外对比
[bookmark: _Toc237075108]5.1  与GB/T 47025—2026的衔接
GB/T 47025—2026附录A是本标准处理仿真试验可信度的直接依据。其内容可归纳为建模与仿真管理、建模与仿真分析、建模与仿真验证、建模与仿真确认及不确定性处理、文件和追溯要求。关键性评估用于确定适用要求、验证内容及严格程度。本标准第6.4按这五类内容设置证据核查条款，第6.5把适用证据完整性作为等级判定前提。
本标准在GB/T 47025—2026附录A可信度证据要求的基础上，补充交通仿真测试软件五类专业能力模块、运行鲁棒性和数据安全支撑要求、数据对比等评价方法以及模块得分和等级表达。两类评价共同服务于特定软件版本、工具链配置、模型、数据条件和预定应用场景。
[bookmark: _Toc237075109]5.2  其他引用文件的作用
本标准引用GB/T 40429—2021、GB/T 44373—2024、GB/T 45312—2025、GB/T 46896—2025、GB 5768系列和GB/T 47126—2026，分别用于驾驶自动化分级、术语、设计运行条件、测试场景、道路交通标志标线以及传感器与数据融合单元之间的数据通信逻辑接口。ISO 23150:2023已于2026年6月29日撤回，相关接口技术可参考已发布的2026年分册；本标准的现行接口依据采用GB/T 47126—2026。
本送审稿的规范性引用文件固定采用ASAM OpenDRIVE V1.7.0和ASAM OpenSCENARIO XML V1.2.0。表4所列官网现行版本仅用于现状比较，不构成对正文规范性引用版本的变更；评价实施时应在记录中注明实际使用的版本。
表4从文件类型、版本状态、评价对象、可比性和与本标准的关系等方面比较国内外相关文件，用于说明各文件提供的技术基础以及本标准在交通仿真测试软件专业能力评价中的定位。





表 4  国内外相关文件比较及本标准关系
	文件及全称
	文件类型
	状态/版本
	对象及主要内容
	可比性
	与本标准关系

	GB/T 47025—2026《智能网联汽车 自动驾驶功能仿真试验方法及要求》附录A
	国家标准
	现行；2026-01-28发布并实施
	仿真工具链及模型的管理、分析、验证、确认、不确定性、文件和追溯要求；未设置本标准式五模块等级
	直接衔接
	作为仿真试验可信度证据基础，与本标准专业能力评价配套使用

	T/CSFSIM 001—2025《数字孪生系统 可信性测评方法》
	团体标准
	现行；2025版
	数字孪生系统分级指标、测试和综合评估
	部分可比
	借鉴测评结构；对象不同，阈值和权重不直接移用

	ISO 34502:2022 Road vehicles—Test scenarios for automated driving systems—Scenario based safety evaluation framework
	国际标准
	Published；2022-11
	自动驾驶系统基于场景的安全评价框架
	部分可比
	提供场景安全评价框架；不提供本标准的可信度评分

	GB/T 46958—2025《道路车辆 自动驾驶系统测试场景 基于场景的安全评估框架》
	国家标准
	现行；2026年实施
	自动驾驶系统场景安全评估
	部分可比
	修改采用ISO 34502:2022，提供国内场景评价依据；评价对象不同

	UNECE NATM Master Document/Guidelines系列工作文件
	监管方法文件
	持续演进；2021文件为历史基线
	审核、仿真、场地和道路等多支柱安全评价方法
	部分可比
	说明仿真在综合安全评价中的作用；不提供软件可信度评分

	ISO 23150:2023 Road vehicles—Data communication between sensors and data fusion unit—Logical interface
	国际接口标准
	2026年6月29日撤回
	传感器与数据融合单元逻辑接口；未规定可信度评分
	支撑性
	作为历史版本状态参考；现行接口依据采用GB/T 47126—2026

	ISO 23150-1、-2、-11至-15、-20:2026系列
	国际接口标准系列
	Published；2026年
	传感器与数据融合单元的一般原则和对象级接口
	支撑性
	支撑感知接口核查；不替代模型验证和专业能力评价

	ASAM OpenSCENARIO XML Specification
	场景格式规范
	官网现行版本1.4.0；截至2026-08-08
	动态交通场景描述、交换和复用
	支撑性
	支撑场景格式兼容性；正文规范性引用仍为V1.2.0

	ASAM OpenSCENARIO DSL Specification
	场景语言规范
	官网现行版本2.2.0；截至2026-08-08
	抽象、逻辑和具体场景的描述、组合及参数约束
	支撑性
	支撑场景生成和覆盖能力；不提供可信度评分

	ASAM OpenDRIVE Specification
	道路网络格式规范
	官网现行版本1.9.0；截至2026-08-08
	静态道路网络、车道和道路设施的描述与交换
	支撑性
	支撑道路数据互操作；正文规范性引用仍为V1.7.0

	ASAM Open Simulation Interface（OSI）
	仿真接口规范
	官网现行版本3.8.0；截至2026-08-08
	仿真器、传感器模型和自动驾驶功能间的数据交换
	支撑性
	支撑接口和集成核查；不提供可信度评分

	ISO 21448:2022 Road vehicles—Safety of the intended functionality
	国际标准
	Published；2022年
	预期功能安全的验证、确认和论证框架
	评价边界不同
	用于识别预期功能安全专项评价边界；不提供本标准的可信度评分


注：状态和版本核验日期为2026年8月8日，依据各标准发布组织官网公开信息；官网现行 版本仅用于现状比较，团体标准正文的规范性引用版本以第2章为准。
[bookmark: _Toc237075110]5.3  与相关评价的衔接
综合上表国内外文件对比，本标准具备三项独有差异化优势：
1）国内唯一专门面向交通仿真测试软件的量化分级可信度评价标准，现有国标、国际标准仅 覆盖通用仿真或整车场景安全，无软件专项分级体系；
2）首创 “国标通用可信度证据前置核查 + 五类交通仿真专项能力加权评分” 双轨架构，兼 顾合规底线与专业性能分级；
3）完整适配国内 SIL/HIL/VIL/ 虚实结合全主流仿真测试链路，指标贴合国内交通场景、法 规与产业落地需求，国际规范无法直接适配国内评价体系。
本标准仅完成交通仿真软件自身可信度评价，不作为整车自动驾驶功能、场地 / 道路实车测试的替代依据。整车功能安全、预期功能安全、网络安全、数据安全、个人信息保护专项评价，分别按照对应法律法规、强制性国家标准独立实施；所有专项核查结果统一记录在评估附件中，不纳入本标准五级评分体系。
[bookmark: _Toc237075111]6  专家意见处理情况
[bookmark: _Toc237075112]6.1  意见来源和处理原则
本次征求意见材料包括苏州科技大学马健意见反馈表和小米汽车科技有限公司意见反馈表。马健意见表填写日期为2026年6月25日，小米汽车科技有限公司意见反馈日期为2026年6月29日。意见内容涵盖评价范围、引用文件、指标设置、评分规则、等级边界、附录和报告要求。起草组结合意见开展条文核对和修改处理，处理结果按“已采纳”“部分采纳”和“未纳入（范围边界）”归类，具体修改见表5。
表5按意见主题归纳三份反馈表的意见摘要、采纳情况和主要处理结果，用于对应说明相关意见在标准条款和编制说明中的落实情况。
表 5  专家意见处理汇总
	意见主题
	意见摘要
	采纳情况
	主要修改及处理结果

	总体完整性
	建议补充评估流程、评分边界、证据要求和附录。
	部分采纳
	第4章、第6章和附录A已完善总体框架，流程、评分和报告要素按第6章和7.2条使用。

	编号、名称与格式
	建议统一章节编号、标题和版式。
	已采纳
	已补充第6.4条，统一章节、标题、术语和表格格式。

	引用文件
	建议核对ISO 23150、GB 5768、IEEE 802.11p、C-V2X、ROS 2、CAN FD和OpenSCENARIO等引用。
	部分采纳
	已开展主要引用文件核对；正文采用的版本和引用属性按第2章、5.2条执行。

	评价范围与测试模式
	建议明确整体、模块、接口边界及SIL/HIL/VIL等测试方式。
	部分采纳
	第1章和第4章已明确范围及测试方式，模块组合和权重按评价目的、应用场景记录。

	DMS与乘员舱
	建议考虑驾驶员和乘员状态、疲劳及分心等能力。
	未纳入（范围边界）
	本标准评价范围聚焦交通仿真测试软件，不包含DMS及乘员舱专项能力。

	数据安全与隐私
	建议覆盖脱敏、加密、访问控制、审计、留存和删除。
	部分采纳
	第4.6条已纳入数据传输与存储以及敏感信息脱敏或加密要求；访问控制、审计、留存等按适用法律法规或评价机构管理程序处理。

	评分细则与证据
	建议明确方法、采样、样本量、阈值、分档和专家规则。
	部分采纳
	表3按五类模块列出典型指标和通用评价规则的评价方法、评分/判定依据及证据记录；第6.1至6.3条规定数据对比、专家评审和联合验证的适用关系。

	指标与模型边界
	指出感知指标区间和模型、硬件仿真器边界需要澄清。
	部分采纳
	已修正明显指标表述，模型边界按评价对象和试验记录区分。

	等级边界
	建议明确等级区间及模块低分对综合等级的影响。
	部分采纳
	第6.5条已明确等级结构和模块低分条件，按综合得分和模块条件判定。

	权重与应用场景
	建议考虑法规、研发回归、第三方选型及HIL/VIL等用途。
	部分采纳
	第6.5条给出推荐权重，评价报告列明应用场景及采用的权重。

	流程、证据与报告
	建议明确对象、场景、数据、测试、复核、判定和报告要求。
	部分采纳
	第6章已列出评价方法和步骤；评估报告要素在本编制说明7.2列明，标准正文未设置统一模板。

	有效期与版本变更
	建议明确软件、模型、场景库、接口和数据变化后的复评规则。
	部分采纳
	评价结论关联版本和应用条件；版本变更后的复核按本编制说明第7.2节、第8.4节提出的实施建议执行，需要重新评定等级的按标准正文第6章执行。

	术语与措辞
	建议统一分类关系，减少宣传性和不可检验表述。
	部分采纳
	已精简术语并调整部分表述，正文按可观察、可测量要求核对。

	附录与模板
	建议补充指标、场景、评分记录和报告模板。
	部分采纳
	资料性附录A已形成；标准正文规定评价方法和证据要求，未设置统一评分记录或报告模板。

	总体建议及方法提问
	建议说明定量方法优先级及阈值依据。
	部分采纳
	表3将定量指标、定性指标及专家评审的评价方法和记录要求分开说明；定量阈值以正文明确数值为准，报告记录样本、工况、方法和适用边界。



[bookmark: _Toc237075113]6.2  处理结果说明
本次编制主要完善了第4章总体评估框架、第5章专业能力指标、第6章评估实施与等级判定、资料性附录A以及术语、指标表述和全文版式；GB/T 47025—2026附录A可信度证据要求与本标准专业能力评价的衔接关系已写入第4章、5.1、6.4、6.5和附录A。表5列明两份意见的处理结果和对应条款。
评分、阈值和权重以标准正文已经规定的内容为准；正文未规定的参数、样本和统计条件，应在评价前明确并在报告中注明，不作为既定验证结论。评价报告应列明采用的方法、依据、适用条件和边界。数据安全判定按第4.6条记录，评估报告和测试模式组合按7.2条执行，软件版本、模型、接口、场景库或数据条件发生重大变化时，按8.4条重新确认评价对象和证据。
[bookmark: _Toc237075114]7  验证与实施
[bookmark: _Toc237075115]7.1  文件层面核查结果
起草组已完成第4章与第5章对应性检查、专家意见复核和处理记录整理，以及GB/T 47025—2026附录A条款映射；核查结果已纳入本编制说明和标准条款对应关系。
[bookmark: _Toc237075116]7.2  评价实施要求
开展评价时，评估方应先确定软件版本、工具链配置、模型范围、数据条件、预定应用场景和设计运行条件，再依据关键性评估结果确定需要核查的国标可信度要求。专业能力指标应按评价目的选择数据对比、专家评审或仿真—实车联合验证，保存基准数据、参数、随机种子、运行日志、计算脚本和结果文件。完成国标证据核查后，依据模块得分和综合判定规则形成评价等级。
评估报告应说明对象和边界、软件版本和配置、适用场景、指标与权重、评价方法和数据、国标证据核查结果、模块得分、等级、限制条件及复评触发条件。评价记录应能够追溯到所用数据、参数、日志和结果文件。
[bookmark: _Toc237075117]8  知识产权、法规关系和实施要求
[bookmark: _Toc237075118]8.1  知识产权
标准实施过程中，应按照发布机构适用程序开展专利信息披露和必要性核查。涉及可能构成必要技术方案的接口、算法或实现要求时，相关单位应及时提供信息，并依据程序处理许可和使用要求。
[bookmark: _Toc237075119]8.2  法规和强制性要求
本标准的评价结果用于交通仿真测试软件在特定条件下的能力和可信度评价。自动驾驶功能道路试验、场地试验以及功能安全、预期功能安全、网络安全、数据安全和个人信息保护等专项评价，分别按照相应规定实施；相关核对结果在评价记录中说明。
[bookmark: _Toc237075120]8.3  重大分歧
本次编制围绕评价范围、指标体系、国标衔接、评分方法和附录安排完成条文核对和意见处理，具体结果见第6章；相关评价活动按本标准正文和适用的法律法规、强制性标准执行。
[bookmark: _Toc237075121]8.4  实施安排
评价实施包括对象确认、国标证据核查、五类专业能力评分、人员培训和报告记录。试用应覆盖不同类型的交通仿真测试软件及典型SIL、HIL、VIL或虚实结合任务，记录指标可测性、证据可获得性和等级区分度。软件版本、模型、接口、场景库或数据条件发生重大变化时，应重新确认评价对象、适用边界和可信度证据；需要重新评定等级的，按第6章重新开展证据核查和专业能力评分。
[bookmark: _GoBack]本编制说明与标准文本配套使用，为标准审查和实施提供依据。
