
附件 3： 

机械汽车行业计量技术规范项目建议书 

建议项目名称 汽车毫米波雷达感知测量系统校准规范 

制定或修订    █制定    □修订 被修订计量

技术规范号 
 

计量技术规范

性质 
 □检定规程 
 █校准规范 

计量技术规

范类别 
█重点 
□基础 

主要起草单位 襄阳达安汽车检测中心有限公司 

联系人 刘茹 联系电话 17771128856 

任务年限 2 申请经费 2 万 

参加单位 上海机动车检测认证技术研究中心有限公司 

目的、意义和 

必要性 

1. QC/T XXXXX《车载毫米波雷达性能要求及试验方法》规定了道路试验中

车载毫米波雷达安装到试验车辆上，在不同的运行条件下，测试被测毫米波雷达

探测目标物的航迹表现能力(包括测距，测角，测速等)。为满足以上道路测评试

验的需求，智能网联汽车感知系统测评设备使用广泛，其中满足车载毫米波雷达

感知性能试验用测试设备为汽车毫米波雷达感知测量系统。汽车毫米波雷达感知

测量系统通常由车载汽车毫米波雷达、雷达支架、数据采集控制器、毫米波雷达

感知算法软件以及相关计算平台的工控机等组成，可实时感知周围环境和障碍

物，进行障碍物检测和目标物航迹测量。 
2. 汽车毫米波雷达感知测量系统能便携加装在智能网联汽车上，是一种具有较

高的测量精度和稳定性的车载毫米波雷达性能试验设备，可通过在不同实际道路

下运行来评测车辆本身感知系统的在实际道路试验的准确性，对智能网联汽车毫

米波雷感知性能的研究具有重要意义。该校准规范的制定是规范汽车毫米波雷达

感知测量系统的校准工作，保证其测量数据的准确和可靠性，同时也为了保障上

述道路试验用汽车毫米波雷达感知测量系统的准确性、可溯源性。 
3. 目前国内对该型设备溯源无统一国家或行业的检定规程或校准规范，出厂验

证时通常对毫米波雷达部分进行检测或测试，不能真实有效地反应出整套汽车毫

米波雷达感知测量系统的准确性，本项目对于规范、统一汽车毫米波雷达感知测

量系统的校准方法具有重要意义。 
4. 汽车毫米波雷达感知测量系统广泛应用于毫米波雷达生产企业或检测机构。

本校准规范的制定，能够进一步规范、统一该汽车毫米波雷达感知测量系统的技

术要求和计量特性，能够对行业内校准规范的完善提供技术支撑和保障，便于在

汽车行业推广应用，有一定的社会效益和经济效益。 



产业链应用 

1.  重点产业链方向； 
智能网联汽车是国家大力发展的新型产业，自动驾驶技术受到国家重点产业

支持。《中国制造 2025》明确提出，要发展智能网联汽车，提升汽车产业的整体

竞争力。此外，《交通强国建设纲要》《新一代人工智能发展规划》等政策文件也

对智能网联汽车的发展方向和目标进行了规划。《新能源汽车产业发展规划

(2021-2035 年)》要求坚持电动化、网联化、智能化发展方向，加强智能网联汽

车关键零部件及系统开发，支持以智能网联汽车为载体的城市无人驾驶物流配

送、市政环卫、快速公交系统（BRT）、自动代客泊车和特定场景示范应用，加

快完善适应智能网联汽车发展要求的道路交通、事故责任、数据使用等政策法规。

《国家车联网产业标准体系建设指南(智能网联汽车)(2023 版)》中提出的发展目

标，至 2025 年，制修订 100 项以上智能网联汽车相关标准，涵盖组合驾驶辅助、

自动驾驶关键系统、网联基础功能及操作系统、高性能计算芯片及数据应用等标

准；至 2030 年，制修订 140 项以上智能网联汽车相关标准并建立实施效果评估

和动态完善机制。 
2. 对本行业重点产业链的支撑作用 
    汽车毫米波雷达感知测量系统是车载毫米波雷达感知性能试验用测试的关

键设备，应用数量多，应用范围广。车载感知系统性能好坏直接关系到智能网联

汽车自动驾驶的安全性，为了保障法规试验及型式试验中车载毫米波雷达性能试

验测评设备的准确性，可溯源性，因此急需规范统一汽车毫米波雷达感知测量系

统的校准方法，满足现阶段行业内对汽车毫米波雷达感知测量系统的计量需求，

以支撑本行业的发展。 

范围和主要 

计量特性 

1、计量技术规范的适用范围： 
本规范适用于汽车毫米波雷达感知测量系统的校准。 

2、汽车毫米波雷达感知测量系统的主要技术指标： 

名称 测量范围 
准确度等级/最大允许

误差/测量不确定度 
目标距离 （1.5～300）m ±0.5m 
目标速度 （-400～+240）km/h ±0.3km/h 

目标角度 
水平：（-75°～+75°） 
俯仰：（-30°～+30°） 

±0.3° 

3、 主要测量标准的技术指标； 

标准器名称 测量范围 
准确度等级/最大允许

误差/测量不确定度 

汽车毫米波雷

达目标校准装

置（含毫米波雷

达目标模拟器、

微波暗箱、转

台） 

目标距离: 
(1.5～300)m 
目标速度: 

(-500～+500)km/h 
目标角度范围: 

         水平： 
     （-75°～+75°）； 
         俯仰角度： 
      （-30°～+30°） 

距离：±0.05m 
 

速度：±0.05km/h 
 

角度：±0.1° 



电子水平仪 10 mm/m   
分辨力 0.01 mm/m， 
最大允许误差： 
±0.05 mm/m  

4、 简要描述主要计量项目的技术原理: 
 
 
 
 
 
 
 
 
试验准备：按上图将被校毫米波雷达感知测量系统的毫米波雷达安装固定在

汽车毫米波雷达目标校准装置的微波暗箱的雷达固定工装支架上，调节暗箱中心

和雷达表面中心线重合；借助电子水平仪调节毫米波雷达侧倾角和俯仰角为零；

调节雷达雷达的表面中心与毫米波雷达模拟器的发射天线和接收天线中心高度

一致；启动汽车毫米波雷达感知测量系统及汽车毫米波雷达目标校准装置并预热

充分，汽车毫米波雷达感知测量系统及汽车毫米波雷达目标校准装置工作正常。 
1、目标距离校准：  

 启动汽车毫米波雷达目标校准装置，设定 RCS 等目标物校准条件参数，在被

校汽车毫米波雷达感知测量系统距离范围内设定目标距离校准点，亦可根据用户

要求增减距离校准点，依次选择每个距离校准点开始运行，同时记录被校汽车毫

米波雷达感知测量系统的距离显示值，同汽车毫米波雷达目标校准装置设定距离

标称值比较计算目标距离示值误差。 
2、目标速度校准： 

启动汽车毫米波雷达目标校准装置，设定 RCS 等目标物校准条件参数，在

被校汽车毫米波雷达感知测量系统目标速度范围内设定目标速度校准点，亦可根

据用户要求增减速度校准点，依次选择每个目标速度校准点开始运行，同时记录

被校汽车毫米波雷达感知测量系统的目标速度显示值，同汽车毫米波雷达目标校

准装置设定目标速度标称值比较计算目标速度示值误差。 
3、目标角度校准： 

启动汽车毫米波雷达目标校准装置，设定 RCS 等目标物校准条件参数，在

被校汽车毫米波雷达感知测量系统目标角度范围内设定角度校准点，亦可根据用

户要求增减角度校准点，依次选择每个目标角度校准点开始运行，同时记录被校

汽车毫米波雷达感知测量系统目标角度显示值，同汽车毫米波雷达目标校准装置

设定角度标称值比较计算角度示值误差。 

水平        □国际先进        █国内先进         

国内外情况 

简要说明 

国内外尚无汽车毫米波雷达感知测量系统相关技术规范。 

不涉及知识产权和专利问题。 



推荐意见 

车载毫米波雷达感知测量系统作为智能网联汽车感知系统测评设备，广泛应

用于毫米波雷达生产企业或检测机构，目前国内没有相关的计量技术规范，本校

准规范的制定，能够进一步规范、统一该汽车毫米波雷达感知测量系统的技术要

求和计量特性，能够对行业内校准规范的完善提供技术支撑和保障，便于在汽车

行业推广应用，有一定的社会效益和经济效益，属于新能源汽车重点产业链方向，

建议立项。 

主要 

起草

单位 

 

 

（签字、盖公章） 
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支撑 
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（盖公章） 
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填写说明：1.表中第 2，3，10 行，请在选定的内容上填写 “█”的符号。 
2. 填写制定或修订项目中，若选择修订则必须填写被修订计量技术规范号。 
 


