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全景环视系统（重型商用车）评价规程

1 范围

本文件规定了智能行车指数 全景环视系统（重型商用车）的评价方法。

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。

IVISTA-SM-ICI.VMS-TP-A0-2024 智能行车指数 全景环视系统试验规程（重型商用车）

3 评分规则

3.1 概述

全景环视系统测试结果的评价由功能性评价、图像质量评价、拼接效果测试结果评价三部分构成，

共计15分。

3.2 功能性评价

3.2.1 全景环视系统须满足视图输出要求后，再进行系统评价。视图输出要求具体内容如表 1 所示。

3.2.2 功能性评价共有 3 类、5 项测试，最终得分为各项目总分之和，共计 4 分。

3.2.3 功能性评价分值若仅满足小项评价指标中的一部分要求则不得分，分值分布表如表 2 所示。

表 1 视图输出要求

测试项目 评价指标

视图输出
系统应具备 4 路以上的摄像头接口，支持输出全景视图，可视角度应为 360°。应能单独显示前

单视图、左单视图、右单视图、后单视图，并具备各单视图与全景视图的切换功能。
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表 2 功能性评价分值分布

测试项目
小项

序号
评价指标 分值 总分

全景视图视野

1
前/后侧视野内边界线分别距离车身前边缘、后边缘小于等于 0.3 m

左/右侧视野内边界线距离车身左、右边缘小于等于 0.15 m
1

2

2
前/后侧的视野外边界线分别距离车身前边缘、后边缘大于等于 3 m

前/后侧的视野外边界线分别距离车身左边缘、右边缘大于等于 5 m
1

系统延时 3 系统延时不超过 0.3s，各摄像头间的同步误差小于 10 ms 1 1

车辆轨迹线
4

系统在全景视图下应支持车辆轨迹线显示,系统在全景视图下的车辆轨迹线

应从车辆尾部的水平切线为起点，竖直向后延伸，延伸长度至少为 3 m；
0.5

1

5 车辆轨迹线应能跟随车辆方向盘转动； 0.5

3.3 图像质量评价

3.3.1 功能性评价共有 3 类、3项测试，最终得分为各项目总分之和，共计 3分。

3.3.2 图像质量评价分值若仅满足小项评价指标中的一部分要求则不得分，分值分布表如表 3 所示。

表 3 图像质量评价分值分布

测试项目
小项

序号
评价指标 分值 总分

画面对称性 1

全景视图中，车身前、后、左、右侧与全景视图边界的夹角

小于 5°

全景视图左侧内外边缘间的距离与右侧内外边缘间的距离偏

差应小于 3%

1 1

亮度均匀性 2 画面中最亮处与最暗处的亮度差不超过 20% 1 1

画面清晰度 3
全景视图中，各试验点在沿车长方向的 X 方向、沿车宽方向

的 Y 方向的清晰度均高于 200 LW/PH；
1 1

3.4 拼接效果评价

3.4.1 功能性评价共有 5 类、5项测试，最终得分为各项目总分之和，总计 8分。

3.4.2 若仅满足小项评价指标中的一部分要求则不得分，分值分布表如表 4 所示。

表 4 拼接效果评价分值分布

测试项目
小项

序号
评价指标 分值

总拼接失

效面积
1 总拼接失效面积小于视野面积的 3% 1

拼接缝隙 2 系统 2D 全景视图不应出现肉眼可见的拼接缝隙 1

拼接损失 3 系统可视范围内，全景视图的平面拼接损失总面积不超过 0.6 m
2

2
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拼接错位 4
总拼接错位量分别不超过全景视图周长的 2%,全景视图视野范围内各处的单个拼接错位

长度小于 0.3 m
2

拼接重影 5 全景视图视野范围地面各处的单个平面拼接重影的面积均小于 0.09 m
2

2

4 评价方法

全景环视系统评价分为优秀（G）、良好（A）、一般（M）和较差（P）共四个评价等级。以得分率

进行评价等级的划分，得分率=综合得分/全景环视系统试验的总分。其中，综合得分=功能性评价得分+

图像质量评价得分+拼接效果得分，总分为15分。具体评分规则如表5所示。

a) 优秀（G）：得分率≥80%；

b) 良好（A）：70%≤得分率＜80%；

c) 一般（M）：60%≤得分率＜70%；

d) 较差（P）：得分率＜60%。

表 5 全景环视系统评价

评价方法 得分率≥80% 70%≤得分率＜80% 60%≤得分率＜70% 得分率＜60%

评价等级 优秀（G） 良好（A） 一般（M） 较差（P）
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