
歐盟發布 ADS 立法草

案 
以下原文源於 EETimes 

免責聲明：以下轉載文章，所發內容不代表本平台立場。 

 

作者 :  

埃吉爾·朱利葉森 

Egil 在高科技和汽車行業擁有超過 35 年的經驗。最近，他擔任 IHS Markit 

汽車技術部門的研究主管。他的最新研究集中在自動駕駛汽車和移動即服務。

他是 Telematics Research Group 的聯合創始人，該公司被 iSuppli 收購

（IHS 於 2010 年收購了 iSuppli）；在此之前，他與人共同創立了 Future 

Computing 和 Computer Industry Almanac。此前，Juliussen 博士曾在德州

儀器 (TI) 擔任微處理器和 PC 的戰略和產品規劃師。他是 700 多篇論文、

報告和會議報告的作者。他獲得了學士、碩士和博士學位。普渡大學電氣工程

學位，SAE 和 IEEE 

 

4 月，歐盟 (EU) 發布了其針對配備自動駕駛系統 (ADS) 的車輛的立

法草案。本專欄概述了擬議的 ADS 立法中包含的內容。 

這份 70 頁的文件可在歐盟委員會的網站上找到。徵求意見稿的截止

日期為 2022 年 5 月 5 日。Michael DeKort 的一篇文章也提供了一

些關鍵觀點。 

ADS 立法草案使用包括 SAE 術語在內的首字母縮略詞。這是一個簡

短的摘要，以便於理解所使用的關鍵縮寫： 

https://www.eetimes.com/eu-releases-ads-legislation-draft/
https://www.eetimes.com/eu-releases-ads-legislation-draft/
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https://imispgh.medium.com/the-eu-proposes-a-driverless-drivers-test-that-is-pretty-good-waymo-cruise-gatik-etc-would-27e692e8ea7e


• 自動駕駛系統 (ADS)：通過硬件和軟件系統執行動態駕駛任務

功能。 

• 操作設計域 (ODD)：定義 ADS 可以操作的環境。 

• 對象和事件檢測與響應 (OEDR)：監控並響應駕駛環境。 

• 動態駕駛任務 (DDT)：基於使用 OEDR 功能進行轉向、加速

和製動。 

• 最小風險機動 (MRM)： ADS 將在最安全的地方減速至停止。 

• 最低風險條件 (MRC)：在 ADS 制定 MRM 後達到。 

歐盟自動駕駛系統立法草案有兩個主要部分：ADS 性能要求和 ADS 

合規性評估。ADS 性能要求規定了自動駕駛汽車必須具備哪些能力才

能在歐洲獲得型式認證。ADS 合規性評估指定了自動駕駛汽車在獲得

型式批准之前將如何進行評估、審計和測試。 

下表總結了 ADS 立法的兩個關鍵部分。立法草案中的章節名稱列於

表中——ADS 性能要求規範的附件 2 和 ADS 合規性評估規範的附

件 3。 

（點擊圖片放大） 

ADS 性能要求和詳細信息摘要 

本節總結了 ADS 的功能，並在立法草案中佔了十頁。ADS 性能要求

是設計自動駕駛汽車軟件和硬件的關鍵，包括安全操作的安全要求。

下表顯示了有關 ADS 性能要求的更多詳細信息。 

https://i0.wp.com/https/www.eetimes.com/wp-content/uploads/Egil_EU-ADS.png


（點擊圖片放大） 

ADS 要求使用五個交通場景來描述所需的功能。ADS 必須針對所有

交通場景執行整個動態駕駛任務 (DDT)。 

它還規定了要滿足的功能和操作安全條件。MRM 對於避免碰撞和危

險情況很重要。 

ADS 還必須具有內置的網絡安全和軟件管理系統。需要一個事件記錄

器來跟踪 ADS 的性能。作為型式認證申請的一部分，需要一份詳細

的操作手冊。後面的部分將詳細介紹 ADS 性能要求。 

http://www.eetimes.com/wp-content/uploads/Egil_EU-ADS-2.png


ADS 性能要求是設計自動駕駛汽車軟件和硬件的關鍵，包括安全操作

的安全要求。下表顯示了有關 ADS 性能要求的更多詳細信息。 

ADS 合規性評估摘要 

本節總結了型式批准組織將如何評估 ADS 能力並評估其是否符合歐

盟法規。本節佔 ADS 立法草案的 50 頁，或比 ADS 性能要求大五

倍。有趣的是，ADS 評估、評估和測試比 ADS 性能要求具有更多的

複雜性和規範。 

第一項任務是考慮如何使用 ODD 場景，例如道路類型，包括城市、

農村和高速公路。ODD 評估的其他要素包括常見的操作，例如變道、

合併、逆向交通、交叉交通和其他駕駛任務。 

第二部分是 ADS 設計理念的審核與評估。這包括評估製造商提供的所

有 ADS 文件。製造商的安全管理體係也經過審核。 

第三個要素是對將要進行的駕駛考試的描述。這些是通過或失敗測

試，用於評估 ADS 在各種駕駛情況下的安全性。 

第四個評估是查看製造商已執行的建模和仿真 (M&S) 以及 M&S 系

統的能力。 

最後的合規性評估是在部署後跟踪 ADS 的性能。它包括必須跟踪和

向型式批准組織報告的信息，以保持車輛的型式批准。 

本節稍後將在專欄中更詳細地介紹。 

ADS 能力和流量場景 

歐盟立法草案使用五種交通場景來指定 ADS 功能——從正常交通到

關鍵交通事件、故障事件和 MRM。規範側重於 DDT 和 ODD。下面

總結了每種情況。 

正常流量場景：ADS 必須執行整個 DDT，由 ODD 決定。ADS 必須以

安全速度運行，並通過控制車輛的縱向和橫向運動與其他道路使用者

保持適當的距離。ADS 還必鬚根據安全風險調整其行為，並為保護人

類生命提供最高優先級。 

ADS 還必須展示與其他道路使用者互動的預期行為，包括摩托車、自

行車、行人和障礙物（例如碎片、丟失的貨物）。ADS 必須檢測和響

應道路事故、交通擁堵、道路工程、道路安全官員和執法人員、緊急



車輛、交通標誌、道路標記和環境條件。法規草案中詳細說明了更多

要求。 

（來源：Shutterstock） 

關鍵交通場景：ADS 必須針對 ODD 中所有可合理預見的關鍵交通場

景執行 DDT。ADS 基本上處於緊急運行狀態。這意味著 ADS 必須

檢測與其他道路使用者的碰撞風險和突然出現的障礙物，並能夠自動

執行緊急操作以避免碰撞並將車輛乘員和其他道路使用者的安全風險

降至最低。 

本節中的兩個項目非常有趣，並試圖解決所謂的“電車問題”。這兩種

說法是： 

1. 在人類生命面臨不可避免的替代風險的情況下，ADS 不得根據

人類的個人特徵提供任何權重。 

2. 對全自動駕駛汽車以外的其他人命的保護，不得從屬於對全自動

駕駛汽車內的人命的保護。 

如果發生崩潰，ADS 應執行 MMR 以到達 MRC。在 ADS 和/或機

載操作員（如果適用）或遠程干預操作員（遠程操作）的自檢確認安

全操作之前，ADS 無法恢復正常操作。如果碰撞可以安全避免而不會

引起另一次碰撞，則應由 ADS 避免。 

最小風險機動：在 MRM 期間，ADS 應減速，目標是減速不超過 4.0 

米/秒，根據周圍的交通和道路基礎設施在最安全的地方停止。如果出

現嚴重的 ADS 或車輛故障，則允許更高的減速度值。 

自動駕駛車輛(AV) 僅應在 ADS 和/或車載操作員或遠程操作員檢查 

MRM 原因不再存在後離開 MRC。 

https://en.wikipedia.org/wiki/Trolley_problem
https://www.eetimes.com/what-drives-autonomous-vehicles/
http://www.eetimes.com/wp-content/uploads/shutterstock_1363714358.png


ODD 邊界：當一個或多個 ODD 條件未滿足時，ADS 應檢測並做出

響應。ADS 必須識別 ODD 條件，例如雨、雪、霧、薄霧、一天中的

時間、光照強度、道路和車道標記以及地理區域。 

當 ADS 到達 ODD 邊界時，它應該執行 MRM 以到達 MRC，並警

告操作員/遠程操作員。ODD 條件和邊界必須由製造商確定。 

故障場景： ADS 應對 ADS 中不會顯著損害 ADS 性能的故障/故障

做出安全響應。ADS 必須檢測和響應 ADS 和/或車輛故障以及自我

診斷故障和故障。如果發生阻止 ADS 執行 DDT 的故障，ADS 應執

行安全回退響應以實現 MRC。 

人機交互：應向車輛乘員提供安全操作所需的充分信息。如果遙控操

作員是安全概念的一部分，則 ADS 應為車輛乘員提供通過視聽鏈接

呼叫遙控操作員的方法。 

ADS 還應為車輛乘員提供請求最小風險操作以停止 ADS 的方法。 

如果遠程操作員是安全概念的一部分，則 ADS 將提供車輛乘員空間

以及車輛周圍環境的視覺監控，以允許遠程操作員評估情況（例如，

符合 ISO16505:2019 第 6 章的攝像頭） . 

手動駕駛：如果 ADS 允許手動駕駛，則車輛必須具有安全的駕駛員

控制裝置。手動駕駛可用於維護或在 MRM 完成後接管。手動駕駛速

度高於 6 公里/小時的車輛應被視為雙模式車輛。 

功能和操作安全需要定期測試 

製造商應證明在其設計和開發過程中已對 ADS 的功能和操作安全給

予了可接受的考慮。 

製造商必須定義定義 ADS 操作安全性的驗收標準。該草案建議一種

選擇是使用當前歐盟關於公共汽車、長途客車、卡車和汽車的碰撞數

據作為可接受的標準。該草案列出的死亡率為每 1000 萬小時運行 1 

人死亡（每小時運行 10^–7 人死亡）。從稱職且精心駕駛的手動車輛

和最先進的技術收集的性能數據是操作安全標準的其他選擇。 

製造商應管理 ADS 在其生命週期內的安全性和持續合規性，包括傳

感器組件的磨損、新的交通場景等。 

ADS 還需要定期進行道路適航性測試。該法規為測試指定了這些功

能： 



• 其正確的操作狀態，通過在車輛主控制開關激活和任何燈泡檢查

後可見的故障警告信號狀態觀察。 

• 通過使用電子車輛界面，其正確的功能和軟件完整性。建議製造

商使用符合 2019 年歐盟法規 62110 的電子車輛接口。62110 

法規提供了道路適行性測試所需的技術信息。 

網絡安全和軟件管理 

很高興看到該法規對網絡安全防禦提出了嚴格的要求。該草案確定所

有 ADS 應根據聯合國第 1552 號條例受到保護，防止未經授權的訪

問。這是對 UNECE WP.29 的參考。 

還大力支持無線軟件更新。ADS 應支持軟件更新，其中包括在發生任

何負面事件時跟踪使用哪些軟件版本的要求，並存儲數據以供分析。

還強調了 ADS 生命週期內的軟件更新。 

當硬件和/或軟件功能發生變化時，軟件更新也可能需要新的型式批

准。 

事件數據記錄儀的數據要求 

作為 ADS 的一部分，需要一個事件數據記錄器。這對於分析 ADS 

能力的未來改進或解釋在復雜和/或不希望的 ADS 操作期間發生的情

況是必需的。 

立法草案列出了應記錄的 11 項事件，包括 ADS 的激活/重新初始

化、ADS 的停用、ADS 向遙控操作員發送的請求、遙控操作員發送

的請求/輸入、緊急操作的開始、結束緊急操作、檢測到的碰撞、EDR 

觸發輸入、ADS MRM 接合、車輛到達的 MRC 和 ADS 故障。 

立法草案列出了五個要記錄的數據參數，包括發生原因、日期、GPS 

位置和具有秒精度的時間戳。軟件版本也必須記錄。 

EDR 必須放置在可以承受碰撞的安全位置，並且必須由車輛製造商記

錄。必須保護 EDR 免受操縱，這必須通過防篡改設計來證明。 

操作手冊 

製造商必須提供操作手冊。操作手冊的目的是通過對車主、車輛乘

員、運輸服務操作員、車載操作員、遠程操作員和任何相關國家當局

的詳細說明，確保 AV 的安全操作。 

https://www.eetimes.com/automotive-cybersecurity-more-than-in-vehicle-and-cloud
https://www.eetimes.com/automotive-cybersecurity-more-than-in-vehicle-and-cloud
https://www.eetimes.com/ota-software-updates-changes-ahead/


該手冊應包括 ADS 的功能描述和技術措施，例如檢查和車輛維護工

作、車外基礎設施、運輸和物理基礎設施要求。該手冊還必須包括操

作限制，例如速度限制、專用車道、與即將到來的交通的物理分隔、

環境條件以及安全操作的操作措施，例如車載操作員或遠程操作員。 

操作手冊應與型式認可申請一起提交型式認可機構，並附於型式認可

證書中。 

我的下一篇專欄將重點關注歐盟 ADS 立法草案中型式批准的合規性

評估。 

 


