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 "领跑者"标准评价要求 半挂牵引车
[bookmark: _Toc76994709][bookmark: _Toc76996555]1 范围
[bookmark: _Toc249933544]本文件规定了半挂牵引车“领跑者”标准评价的术语和定义、评价指标体系、等级划分和试验评价方法。
本文件适用于以柴油为单一燃料且驱动型式为6×4的N3类半挂牵引车。
[bookmark: _Toc92100301]本文件适用于半挂牵引车的“领跑者”标准评价技术要求。半挂牵引车生产企业可比照本文件声明公开先进标准，本文件可作为第三方评估机构开展企业标准“领跑者”评估活动的参考标准。
[bookmark: _Toc76994710][bookmark: _Toc76996556]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。
GB 1589-2016 汽车、挂车及汽车列车外廓尺寸、轴荷及质量限值
GB/T 3730.1 汽车和挂车类型的术语和定义
GB/T 3730.2 道路车辆 质量 词汇和代码
GB/T 6323-2014 汽车操纵稳定性试验方法
GB 7258-2017 机动车运行安全技术条件
GB/T 12534 汽车道路试验方法通则
GB/T 12536 汽车滑行试验方法
GB/T 12539-2018 汽车爬陡坡试验方法
GB/T 12543-2009 汽车加速性能试验方法
GB/T 12545.2 商用车辆燃料消耗量试验方法
GB 12676-2014 商用车辆和挂车制动系统技术要求及试验方法
GB/T 13594-2003 机动车和挂车防抱制动性能和试验方法
GB/T 15089-2001 机动车辆及挂车分类
GB 17675-2021 汽车转向系 基本要求
GB/T 18697-2002 声学 汽车车内噪声测量方法
GB 26511-2011 商用车前下部防护要求
GB/T 26773-2011 智能运输系统车道偏离报警系统性能要求与检测方法
GB/T 30677-2014 轻型汽车电子稳定性控制系统性能要求及试验方法
JT/T 1094-2016 营运客车安全技术条件
JT/T 1178.2-2019 营运货车安全技术条件 第2部分:牵引车辆与挂车
QC/T 480-1999 汽车操纵稳定性指标限值与评价方法
[bookmark: _Toc92100302]ISO 15622-2018 智能运输系统 自适应巡航控制系统 性能要求和试验程序（Intelligent transport systems - Adaptive cruise control systems - Performance requirements and test procedures）
[bookmark: _Toc76994711][bookmark: _Toc76996557]3 术语和定义
GB/T 3730.1、GB/T 3730.2、GB/T 15089、JT/T 1178.2界定的以及下列术语和定义适用于本文件。
[bookmark: _Toc92100304]3.1　半挂牵引车  semi-trailer towing vehicle
装备有特殊装置用于牵引半挂车的商用车辆。
[来源：GB/T 3730.1-2001]
3.2　电子稳定性控制系统  electronic stability control system;ESC
实时监控车辆运行状态，根据需要调节制动力和发动机扭矩以改变车辆横摆力矩，使车辆按驾驶员意图行驶的主动安全系统。该系统基本特征如下：
a）至少能够在对车辆实际状态和驾驶员希望实现的车辆状态进行对比评价的基础上，自动对各车轴或各车桥组的某个车轴左右两侧车轮1）的制动力矩进行单独控制，使车辆产生横摆力矩以改善车辆的方向稳定性；
b）在对车辆实际状态与驾驶员希望实现的车辆状态进行对比评估的基础上，通过计算机闭环控制来限制车辆过度转向和不足转向；
c）能够直接测定车辆横摆角速度，并估算侧偏角或侧偏角随时间的变化率；
d）能够监控驾驶员的转向输入；
e）其算法应能够判断是否需要并能在必要时调整车辆的驱动力矩，辅助驾驶员保持对车辆的控制。
[来源：GB/T 30677-2014；注：1）并装轮应视为单个车轮] 
3.3　车道偏离报警系统  lane departure warning system;LDW
通过报警的方式辅助驾驶员减少汽车因车道偏离而发生交通事故的系统。
3.4　常规巡航控制  conventional cruise control
按照驾驶员的设定控制车辆行驶速度的系统。
[来源：ISO 15622-2018]
3.5　自适应巡航控制  adaptive cruise control;ACC
常规巡航控制系统的提升和扩展，它可以通过控制本车发动机、传动系统或制动器实现与前车保持适当距离的目的。
[来源：ISO 15622-2018]
[bookmark: _Toc76994712][bookmark: _Toc76996558]4 评价指标体系
4.1　基本要求
4.1.1　企业近三年无较大环境、安全、质量事故。
4.1.2　企业无不良信用记录。
4.1.3　企业应建立并运行符合产品和服务的管理体系。
4.1.4　产品应为量产产品，服务应为规模化提供的服务。
4.1.5　汽车产品需纳入《道路机动车辆生产企业及产品公告》。
4.2　评价指标分类
4.2.1　半挂牵引车“领跑者”标准的评价指标分为：基础指标、核心指标和创新性指标。
4.2.2　基础指标包括：外廓尺寸、轴荷及质量限值、制动性能、防抱制动性能、侧倾稳定性、前下部防护。
4.2.3　核心指标包括：比功率、加速性能、爬坡性能、0型制动、不足转向特性、转向轻便性、噪声、ESC性能、LDW性能。
4.2.4　创新性指标包括：燃料消耗、ACC性能、平顺性、连续制动、缓速制动。
4.2.5　核心指标和创新性指标均分为三个等级，包括：先进水平，相当于企业标准排行榜中5星级水平；平均水平，相当于企业标准排行榜中4星级水平；基准水平，相当于企业标准排行榜中3星级水平。
4.3　评价指标体系框架
定义半挂牵引车的评价指标体系（表1）。






表1 半挂牵引车评价指标体系
	序号
	指标类型
	评价指标
	指标来源
	指标水平分级
	试验、评价方法

	
	
	
	
	先进水平
	平均水平
	基准水平
	

	1 
	基础指标
	外廓尺寸、轴荷及质量限值
	GB 1589-2016
	符合标准要求
	GB 1589-2016

	2 
	
	制动性能
	GB 12676-2014
	
	GB 12676-2014

	3 
	
	防抱制动性能
	GB/T 13594-2003
	
	GB/T 13594-2003

	4 
	
	侧倾稳定性
	GB 7258-2017
	
	GB 7258-2017

	5 
	
	前下部防护
	GB 26511-2011
	
	GB 26511-2011

	6 
	核心指标
	比功率
	JT/T 1178.2-2019
	P≥6.0 kW/t
	5.7 kW/t≤P＜ 6.0 kW/t
	5.4 kW/t≤P＜5.7 kW/t
	JT/T 1178.2-2019

	7 
	
	加速性能
	400米全油门起步加速时间算术平均值
	GB/T 12543-2009
	
≤45s
	
45s＜≤48s
	
48s＜≤51s
	GB/T 12543-2009

	8 
	
	爬坡性能
	最大爬坡度
	GB/T 12539-2018
	i≥30%
	25%≤i＜30%
	i＜25%
	GB/T 12539-2018

	9 
	
	0型制动
	发动机脱开的0型试验制动距离（单车空载状态，试验车速为60km/h）
	GB 12676-2014
	S≤25m
	25m＜S≤30m
	30m＜S≤35m
	GB 12676-2014

	10 
	
	不足转向特性
	不足转向度评分
	GB/T 6323-2014
QC/T 480-1999
	NU≥80
	70≤NU＜80
	60≤NU＜70
	GB/T 6323-2014
QC/T 480-1999

	11 
	
	转向轻便性
	转向操纵力
	GB 17675-2021
	F≤50N
	50N＜F≤100N
	100N＜F≤200N
	GB 17675-2021

	12 
	
	噪声
	80km/h车速下匀速行驶驾驶员耳旁噪声
	GB/T 18697-2002
	N≤70 dB
	70dB＜N≤72dB
	72dB＜N≤74 dB
	GB/T 18697-2002

	13 
	
	ESC性能
	防侧翻控制能力试验最高试验车速
	JT/T 1094-2016
	V≥58km/h
	53km/h≤V ＜58km/h
	48km/h≤V＜53km/h
	JT/T 1094-2016

	14 
	
	LDW性能
	可重复性试验最迟报警线距车道边界外侧距离
	GB/T 26773-2011
	D≤0.5m
	0.5m＜D≤0.8m
	0.8m＜D≤1.0m
	GB/T 26773-2011







表1 半挂牵引车评价指标体系（续）
	15 
	创新性指标
	燃料消耗
	百公里燃料消耗量
	本文件
	Qu≤39 L/100km
	39 L/100km＜Qu≤40 L/100km
	40 L/100km≤Qu＜41 L/100km
	附录A

	16 
	
	ACC性能
	ACC性能要求
	ISO 15622-2018
	满足探测距离测试、目标识别能力测试、曲线功能测试要求
	满足探测距离测试、目标识别能力测试要求
	满足探测距离测试要求
	附录B

	17 
	
	平顺性
	随机输入行驶试验中综合总加权加速度均方根值的加权值
	本文件
	a ≤0.25 m/s2
	0.25 m/s2＜ a ≤0.27 m/s2
	0.27 m/s2＜ a≤0.29 m/s2
	附录C

	18 
	
	连续制动
	平均制动距离
	本文件
	
≤58 m
	
58 m ＜ ≤60 m
	
60m ＜≤62 m 
	附录D

	19 
	
	缓速制动
	平均减速度
	本文件
	A≥0.65 m/s2
	0.60 m/s2 ≤ A ＜0.65 m/s2
	0.55 m/s2 ≤ A ＜0.60 m/s2
	附录E



[bookmark: _Toc76994713][bookmark: _Toc76996559]5 等级划分
半挂牵引车“领跑者”标准应将评价结果划分为一级、二级和三级，各等级所对应的划分依据见表2。达到三级要求及以上的企业标准并按照有关要求进行自我声明公开后均可进入所对应的半挂牵引车企业标准排行榜。达到一级要求的企业标准，且按照有关要求进行自我声明公开后，其标准和符合标准的产品可以直接进入所对应半挂牵引车企业标准“领跑者”候选名单。
表2 半挂牵引车等级划分
	评价等级
	满足条件

	一级应同时满足
	基本要求
	基础指标要求
	核心指标至少8项达到
先进水平要求
	创新性指标至少3项达到
先进水平要求

	二级应同时满足
	
	
	核心指标至少8项达到
平均水平以上要求
	创新性指标至少3项达到
平均水平以上要求

	三级应同时满足
	
	
	核心指标至少7项达到
基本水平以上要求
	-


[bookmark: _Toc382570709]


[bookmark: _Toc76994714][bookmark: _Toc76996560][bookmark: _Toc381271016][bookmark: _Toc381270934][bookmark: _Toc58279672][bookmark: _Toc58279723][bookmark: _Toc65155181]附 录 A
（规范性）
等速工况燃料消耗量试验方法
A.1　 [bookmark: _Toc76994715][bookmark: _Toc76996561]试验条件
[bookmark: _Toc58279674]试验路应为平直路，路面应清洁、干燥、平坦，用沥青或混凝土铺装；试验路长度应满足GB/T 12534的要求；纵向坡度在0.1%以内。
试验时的气象条件及试验车辆准备应符合GB/T 12534的规定。
车辆轮胎气压、燃料、润滑油（脂）、制动液、制动气压、发动机冷却液等应符合GB/T 12534及车辆制造厂的规定。
试验车辆轮胎根据以下原则按序选用：
a)当车辆可选装斜交轮胎及子午线轮胎时，应选装斜交轮胎；
b)当车辆可选装不同外直径轮胎时，应选装外直径小的轮胎；
c)当车辆在同一轮胎外直径下可选装不同断面宽度轮胎时，应选装断面宽度大的轮胎。
主要试验仪器及最大允许误差/准确度等级要求如下：
a)车速测量仪器：最大允许误差为±0.5%；
b)燃料流量计：最大允许误差为±0.5%；
c)计时器：最小分度值为0.1s；
d)发动机转速表：最大允许误差为±1%；
e)称重仪：准确度等级为三级及以上。
A.2　 [bookmark: _Toc76994716][bookmark: _Toc76996562]试验方法
车辆满载，手动变速器车辆应置于最高挡或次高挡，当最高挡不能满足试验车速需要时采用次高挡，自动变速器车辆应置于“D”挡。在各试验车速下，保持车辆平稳行驶至少100m后，等速通过500m的测试路段，测量车辆通过该路段的时间和燃料消耗量。
试验车速分别为60km/h、70km/h、80km/h。
每次试验的平均速度与规定试验速度之差不应超过1km/h。
试验过程中瞬时速度与规定试验速度之差不应超过2km/h。
每个试验车速应在测试路段上往返测量各两次。
试验结果应按GB/T 12545.2的规定进行重复性检验。
A.3　 [bookmark: _Toc76994717][bookmark: _Toc76996563]数据处理
A.3.1　 等速工况燃料消耗量的校正
取按A.2试验方法进行的同一试验车速下燃料消耗量测量结果的算术平均值作为该车速的等速燃料消耗量测定值，并按GB/T 12545.2规定的方法进行标准状态校正。
当试验环境温度为0℃~5℃时，采用5℃的温度校正系数；当试验环境温度为35℃~40℃时，采用35℃的温度校正系数。
A.3.2　 等速工况燃料消耗量的计算
计算公式如下：

                                                   （A.1）
式中：Qu——等速工况燃料消耗量，单位为升每百千米(L/100km) ；

——第i个车速等速燃料消耗量算术平均值的校正值，单位为升每百千米(L/100km) ；
kui——第i个车速下的等速权重系数，见表A.1；
vui——第i个等速工况速度点，单位为千米每小时(km/h)；
n——等速工况速度点的个数，n=3。
等速工况燃料消耗量权重系数
	车速（km/h）
	60
	70
	80

	权重系数
	0.15
	0.30
	0.55


















附　录　B [bookmark: _Toc65155182][bookmark: _Toc76994718][bookmark: _Toc76996564]
（规范性）
自适应巡航控制系统试验方法及性能要求
B.1　 [bookmark: _Toc76994719][bookmark: _Toc76996565]环境条件
1）试验路面应为平坦、干燥的沥青或混凝土路面；
2）环境温度为-20℃~40℃之间；
3）水平能见度大于1km。
B.2　 [bookmark: _Toc76994720][bookmark: _Toc76996566]试验方法
主要检测项目主要包括探测距离测试、目标识别能力测试和曲线功能测试；
B.3　 [bookmark: _Toc76994721][bookmark: _Toc76996567]探测距离测试
B.3.1　 测试方法
车辆参考平面为一矩形，宽度与本车宽度相当，高0.9m，离地0.2m，它是在综合考虑车体不同位置的横截面以及轿车高度限制的基础上确定的。d1、d2、dmax的参考平面分为3个区域，L和R区域的宽度为0.5m。测试时，应保证使位于d1、d2、dmax位置处车辆参考平面的每一区域（L、C、R）内的反射体被检测到；在d0处，仅需保证整个参考平面内一个位置的反射体被检测到（见图B.1)。
一在dmax距离处采用测试目标A，
—在d0，d1和d2距离处采用测试目标B，
—d2特指本车前方75m的距离；
—探测距离测试应在动态条件下进行，静态测试也可作为补充选择。
[image: ]
图B.1 纵向探测区域示意图
B.3.2　 试验通过标准
探测到测试目标的持续时间不应超过测试目标设置后2s。
B.4　 [bookmark: _Toc76994722][bookmark: _Toc76996568]目标识别能力测试
B.4.1　 测试方法
两辆同型号的车辆在本车的前方以速度vvehicle_start同向行驶，两车纵向中心线间的距离为3.5m士0.25m，车宽在1.4m-2m之间。本车在车间时距控制模式下稳定跟随其中一辆前车行驶（该车即为目标车），车间时距为τmax(vvehicle_start)，设定车速大于vvehicle_end，本车与目标车纵向中心线间的横向偏差小于0.5m，如图B.2所示。
[image: ]
图B.2 目标识别能力测试-初始条件
B.4.2　 试验通过标准
试验过程中，目标车加速至vvehicle_end，如果本车在ACC状态下超过相邻车道上的前车，见图B.3，则测试合格。其中：
——vvehicle_end=27m/s(约等于100km/h)；如果车辆无法实现上述速度，则采用vvehicle_end=22m/s（约等于80km/h);
——vvehicle_start=vvehicle_end-3m/s。
[image: ]
图B.3 目标识别能力测试-结束条件
B.5　 [bookmark: _Toc76994723][bookmark: _Toc76996569]曲线功能测试
B.5.1　 测试方法
本测试应考虑对道路几何结构参数进行预测，同时兼顾ACC系统传感器的视野范围。由于道路几何结构参数预测方法和前方车辆探测方法不同，故需要设计一驾驶场景以便进行弯道适应能力测试。
B.5.2　 测试场地
测试车道由某一半径的圆或一段足够长的曲线构成，弯道半径的取值范围为(80%-100%)*Rmin，Rmin =500m，测试车道为双向车道，即可沿顺时针和逆时针方向行驶。对车道标线、护栏等设施没有限制要求（见图B.4)。
[image: ]
图B.4 测试车道示意图
B.5.3　 用于弯道适应能力测试的目标车
目标车应配备ISO 15622-2018中7.2节定义的测试目标A，测试目标应安装在目标车尾部的中间，离地高度为0.6 m±0.1 m。其余未被遮盖的表面按如下原则进行隐藏处理：使车辆尾部的雷达散射截面RCS不大于2m2(移去测试目标A以后）或使其反射率不大于测试目标的20%。
B.5.4　 驾驶场景
本车以车间时距控制模式跟随同一车道上的目标车（二者纵向中心线间的横向偏差为士0.5m)。测试之前，本车和目标车应满足图B.5给定的初始条件，测试过程的具体细节见表B.1、表B.2和图B.5。
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图B.5 测试车道设置举例
表B.1 弯道适应能力测试条件——目标车
	项目
	测试前准备
	初始条件
	第一测试环节
	第二测试环节

	速度
	vvehicle_start=常量
	使车速降低3.5m/s±0.5m/s
	vcircle=常量=vvehicle_start-（3.5±1）m/s

	时间
	至少10s
	时间触发0s
	2s
	——

	行驶轨迹半径
	不小于ISO 15622-2018 中7.5.1节中R的定义值；可能改变
	R=常量（见ISO 15622-2018中7.5.1节）


表B.2 弯道适应能力测试条件——本车
	项目
	测试前准备
	初始条件
	第一测试环节
	第二测试环节

	速度
	由ACC系统控制

	加速度
	≤0.5m/s2
	观测本车减速度

	行驶轨迹半径
	不小于ISO 15622-2018中7.5.1节中R的定义值；可能改变
	R=常量（见ISO 15622-2018中7.5.1节）

	至目标车的车间时距
	τmax（vcircle_start）±25%
	由ACC系统控制，观测车间时距


目标车的初始速度如下：
vcircle_start=min[(alateral_max*R)1/2，vvehicle_max]±1m/s
式中：
alateral_max=2.0m/s2。
选择适当时机，使目标车减速，观察本车的反应。正常情况下，在车间时距减小至2/3τmax之前，本车就会因与目标车车距减小而开始减速。

附　录　C [bookmark: _Toc65155183][bookmark: _Toc76994724][bookmark: _Toc76996570]
（规范性）
随机输入行驶试验方法
C.1　 [bookmark: _Toc76994725][bookmark: _Toc76996571]试验条件
C.1.1　 道路条件
试验道路应平直，纵坡不大于1%，路面干燥，不平度应均匀无突变，累计的试验道路总长度不应小于试验样本个数要求的最短路面长度，并且两端应有30～50m的稳速段。
随机输入行驶的试验道路为沥青路面或水泥路面。
C.1.2　 环境条件
[bookmark: _Toc12540627]风速不大于5m/s。
C.1.3　 车辆状态
汽车各总成、部件、附件及附属装置（包括随车工具与备胎）应按规定装备齐全，并装载规定的位置上。调整状态应符合该车设计技术条件的规定。轮胎的充气压力应符合汽车设计技术条件的规定，误差不超过规定充气压力的±3%。
C.1.4　 车辆载荷
汽车为空载状态。
C.1.5　 人-椅系统载荷
测试部位的载荷应为身高1.70m±0.05m、体重65kg±5kg的真人。非测试部位的载荷应符合GB/T 12534-1990中表1的有关规定。
C.1.6　 [bookmark: _Toc12540630][bookmark: _Toc46819552]人的坐姿
驾驶员的双手自然的置于转向盘上，在试验过程中应保持坐姿不变，一般情况下，驾驶员应自然的靠在靠背上，否则应注明。
C.1.7　 [bookmark: _Toc12540631][bookmark: _Toc46819553]试验车速
试验车速应由车速仪监控，试验时，应根据车速选用适当的档位，车速偏差为试验车速的±4%。
试验车速为：40km/h、50km/h、60km/h、70km/h、80km/h、90km/h、100km/h。
C.1.8　 [bookmark: _Toc46819554][bookmark: _Toc12540632]仪器设备和装置
试验仪器系统应包括加速度传感器、放大器、数据采集仪、车速仪、滤波器等。由试验仪器构成的测试系统应易于冲击测量，其性能应稳定、可靠。
C.2　 [bookmark: _Toc12540633][bookmark: _Toc46819555][bookmark: _Toc76994726][bookmark: _Toc76996572]试验方法	
C.2.1　 [bookmark: _Toc12540634][bookmark: _Toc46819556]加速度传感器安装位置
驾驶员座椅椅垫上方、座椅靠背、脚部地板。
座椅椅垫上方、座椅靠背、脚部地板上需测量三个方向的振动，加速度时间历程包括垂直（Z轴向）振动、横向（Y轴向）振动和纵向（X轴向）振动。
座椅靠背上的传感器布置参见图C.1；脚部地板上的传感器布置在驾驶员两脚中间位置。安装在座椅坐垫上方、座椅靠背上的传感器应与人体紧密接触。
[image: ]
图C.1 座椅传感器位置
C.2.2　 随机输入行驶试验
试验时，汽车应在稳速段内稳定车速，然后以规定的车速匀速驶过规定试验路段，测量各测试部位的加速度时间历程。
数据采集以及处理应参照GB/T 4970-2009中第7章规定。
C.3　 [bookmark: _Toc76994727][bookmark: _Toc76996573]数据处理
C.3.1　 单轴向加权加速度均方根值
根据GB/T 4970-2009中A.2.1.1条款计算出单轴向加权加速度均方根值。
C.3.2　 总加权加速度均方根值

1）根据GB/T 4970-2009中A.2.1.2 a）条款分别计算出各试验车速下驾驶员座椅坐垫上方、座椅靠背和驾驶员脚部地板处的总加权加速度均方根值。

2）某试验车速下的综合总加权加速度均方根值按公式（C.1）进行计算：

                                （C.1）

式中：——某试验车速下的综合总加权加速度均方根值，单位为米每二次方秒(m/s2)；
kj——各位置的权重系数，见表C.1，j=1、2、3分别代表该速度点下驾驶员座椅坐垫上方、座椅靠背和驾驶员脚部地板处三个位置；

——某位置点的总加权加速均方根值，单位为米每二次方秒(m/s2)。
表C.1 三个位置的权重系数表
	指标
	坐垫上方
	靠背
	脚部地板

	权重系数
	0.5
	0.3
	0.2


C.3.3　 综合总加权加速度均方根值的加权值

按表C.2所列权重系数对随机输入中各试验车速下的综合总加权加速度均方根值进行加权，得到综合总加权加速度均方根值的加权值a。
表C.2 随机输入行驶试验各车速的权重系数
	车速（km/h）
	40
	50
	60
	70
	80
	90
	100

	权重系数
	0.05
	0.05
	0.05
	0.10
	0.30
	0.30
	0.15







附　录　D [bookmark: _Toc65155184][bookmark: _Toc76994728][bookmark: _Toc76996574]
（规范性）
连续制动试验方法
D.1　 [bookmark: _Toc76994729][bookmark: _Toc76996575]试验条件
D.1.1　 环境条件
D.1.1.1 试验路面应具有良好的附着性能。
D.1.1.2 在试验道路纵向任意50m长度上的坡度应小于1%。路拱坡度应小于2%。
D.1.1.3 试验过程中，风速应小于5 m/s，环境温度不应超过35℃。
D.1.1.4 试验开始时，轮胎应为冷态且处于与车辆静止时车轮实际承载相对应的规定压力。
D.1.1.5 制动器应处于冷态。在制动盘或制动鼓摩擦表面测得的温度低于100℃时，可认为制动器处于冷态。
D.1.2　 车辆状态
D.1.2.1 试验车辆保持清洁，关闭车窗和乘客舱通风装置（除非车辆有特殊要求）。检查试验汽车的转向机构、各部紧固件的紧固情况及制动系统的效能，以保证试验的安全。
D.1.2.2 轮胎充气至厂定压力值，误差不超过±10kPa，胎面花纹高度不低于新花纹的50%。
D.1.2.3 制动器必须按制造厂规定进行磨合，试验前允许调整制动装置。
D.1.2.4 试验车辆处于空载状态。
D.2　 [bookmark: _Toc76994730][bookmark: _Toc76996576]试验方法
试验在高附着系数路面进行，手动变速器应在离合器接合的情况下进行试验，自动变速器置于“D档”直接制动。以80±2km/h的初速度急速全力制动到车辆停止，第一次制动结束后不停歇，以最大加速度加速到80±2km/h，直接进行第二次急速全力制动。以此连续进行10次80±2km/h～0急速全力制动，记录制动距离并计算10次试验的平均制动距离。


附　录　E [bookmark: _Toc65155185][bookmark: _Toc76994731][bookmark: _Toc76996577]
（规范性）
缓速制动试验方法
E.1　 [bookmark: _Toc76994732][bookmark: _Toc76996578]试验条件
E.1.1　 试验道路
应在清洁、干燥、平直的沥青或混凝土路面上进行道路滑行试验。
试验路面须具有良好的附着性能。在试验道路纵向任意50m 长度上的坡度变化应小于1% 。路拱坡度应小于2% 。
E.1.2　 环境条件
试验应在无雨、无雾的天气下进行。
相对湿度应小于95% 。
气温在5℃～35℃之间。
风速不应大于3 m/s。
为了保证评价的相对可比性和公正性，同一批次车辆测试评价的环境温度尽可能保持一致。
E.1.3　 试验车辆
无特殊规定时，应使试验车辆处于最大设计总质量状态。
按GB/T 12534-1990中的3.1对车辆加载。
缓速器在试验过程中不应针对试验特定项目进行调整。
E.1.4　 试验方法
试验仪器、设备按GB/T 12534 、GB/T 12536 的要求准备。
试验前应对试验车辆进行充分预热，使缓速器温度、发动机冷却随温度达到正常工作温度。
试验车速依据表E.1进行试验。
表E.1 试验车速
	试验车速范围（km/h）

	缓速制动初始速度
	缓速制动结束速度

	70
	40


将车辆加速到不低于表E.1规定的缓速制动初始速度后，将缓速器置于产生最大缓速性能的挡位且使其快速进入工作状态，使车辆滑行到不高于表1规定的缓速制动结束速度。试验中，确保变速器处于合适挡位、发动机处于合适且安全的转速。
记录滑行过程中车辆的滑行时间。
在相反方向重复该操作。
重复上述试验不少于3次。
E.1.5　 数据处理
根据E.1.4记录的车速和时间，计算表E.1车速状态下的平均减速度。
试验结果为多次往返平均减速度的算术平均值。
_________________________________
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