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车载式道路几何数据仪检定规程

1 范围

本规程适用于车载式道路几何数据仪(以下简称道路几何数据仪)的首次检定、后续

检定和使用中的检查。

2 引用文件

本规程引用下列文件 :

JTG Eω 公路路基路面现场测试规程
JT/T839车载式道路几何数据仪
凡是注日期的引用文件 ,仅注日期的版本适用于本规程 ;凡是不注日期的引用文件 ,

其最新版本(包括所有的修改单)适用于本规程。

3 概述

道路几何数据仪是应用加速度计和陀螺仪等传感器 ,采集并记录承载车行驶过程中

随路面起伏出现的各种姿态 ,通过计算分析处理得到道路的横坡、纵坡、平曲线半径和竖

曲线半径等 ,输出数据应符合 JTG E60中 T∞ 14试验方法的要求。

设各主要由加速度计、陀螺仪、纵向距离传感器和数据处理系统等部分组成 ,见图 1。

图 1 道路几何数据仪示意图

4 计量性能要求

4。 1 横坡测角误差
横坡测角允许偏差为 ±0.1° 。

4.2 纵坡测角误差

纵坡测角允许偏差为 ±0.1° 。

4.3 平面转角旋转一周(3ω°)误差

平面旋转 冗0°的转角允许偏差为 ±1°。

4.4 竖向转角旋转一周(3ω°)误差

竖向旋转 %0°的转角允许偏差为 ±1°。

4.5 纵向距离传感器误差

纵向距离传感器的允许相对误差不大于 0.1%。

加速度传感器

陀螺仪传感器

道路丿L何数据仪

数据处Jl9系统

纵向距离传感器
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4.6 测试速度影响
测试速度影响的允许相对误差不大于 5%。

4.7 测量重复性
重复性测量的变异系数 Cv不大于 5%。

5 通用技术要求

5.1 道路几何数据仪的各部分夕卜观应光洁、无缺损、无锈蚀 ,表面漆层应光滑、均匀 ,满足
JT/T839的要求。
5.2 道路几何数据仪的标牌 品型号、产品名称等;标志

内容包括使用编号和最近

5.3 道路几何数据仪
5.4 数据处理系统 存、分析、传送和几

何线形指标的输出 率等指标 ,满足
JT/T839和 JTG

6 计量器具控

6.1 检定条件
6.1.1 检定

检定过程

a) 环境
b) 路面
c) 检定
6.1.2 检定仪

检定仪器

a) 钢卷尺 :
b) 数显电
c) 温度计:量
d) 检验平台 :能
动进行 360°旋转 ,旋转角

6.2 检定项目
道路几何数据仪检定项目见

角度 ;整个台面能自

表 1 道路几

赉应清晰。标牌内容

设各安装要求,应牢

面应有操作提示 ,能实现检

后的结果应包括横坡、纵坡以及

力不超过 4

程为 一⒛
°~⒛°,分辨率 0,OS° ;

巛 ~+SO℃ ,分度值 0.1℃ ;

何数据仪设各 ,可以手

项  目 首次检定 后续检定 使用中检查

外观检查 + +

横坡测角误差 + + +

纵坡测角误差 + + 十

平面转角旋转一周 (360° )误差 + + +

竖向转角旋转一周 (360° )误差 + + +

0
乙
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续上表

使用中检查

纵向距离传感器误差

测试速度影响

测量重复性

注 :“ +”表示检验项目;“ -”表示不检项目。

和程序运行情况 ,应符合 5.4

台如图 2检验平台上 ,

黪
鳜
黠
黠
躞
禹
黠

6.3 检定方法
6.3。 1 外观检查
用目测和手感检

6.3.2 数据处理

启动计算机 ,

6.3.3 横坡测

横坡测角讠
a)   将

角度的方向

配重 :

说明 :

1——几何数据仪 ;

2——数显电子水平尺 ;

3——转向架 ;

4——转动平台 ;

的规定。

证检验平台调整

台另一侧固定

5——配重 ;

6—÷变速箱 ;

7——伺服电机 ;

8——检验平台支架。

图2 道路几何数据仪检验平台示意图
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b) 启动采集系统 ,使道路几何数据仪设备预热 10血n;
c) 开启系统检测程序,打开数显电子水平尺 ;
d) 通过手动调整检测平台上转向架的倾角 ,当角度调整完毕后 ,保持转向架静止

1血n,待倾角稳定后 ,分别记录系统横坡输出测试值和检测平台上数显电子水平尺的数

值。转向架调整的角度需要包含 0° ,2° ,4° ,6° ,8° ,10° ,25° ,50° ,-2° ,-4° ,-6° ,-8° ,

-10° ,-25° , -50° ;

e) 按照上述试验方法 ,每个角度检测三次 ,分别计算三次平均值作为当前横坡的检
测值 ,横坡的测量误差应符合 4.1的规定。

6.3.4 纵坡测角误差

纵坡测角误差检测步骤如下 :

a) 将道路几何数据仪放置到检验平台上 ,保证检验平台调整角度的方向与设各检
测纵坡角度的方向一致 ,然后将设各固定 ,转动平台另一侧固定配重 ;

b) 按照 6.3.3横坡检测的方法调整平台的倾角 ,当角度调整完毕后 ,保持平台静止
1雨n,待倾角稳定后 ,分别记录系统纵坡输出测试值和检测平台数显电子水平尺的数值。    

、

转向架调整的角度需要包含 0° ,2° ,4° ,6° ,8° ,10° ,25° ,50° ,-2° ,-4° ,-6° ,-8° ,-10° ,

-25° ,-50° ;

c) 按照上述试验方法 ,每个角度检测三次 ,分别计算三次平均值作为当前纵坡的测

试值 ,各次纵坡的测量误差应符合 4.2的规定。

6.3.5 平面转角旋转一周(3ω
°
)误差

平面转角误差检测步骤如下 :

a) 将道路几何数据仪放置到检验平台上 ,保证检验平台的转动方向与陀螺仪设各

测量平面转角的方向一致 ,然后将设各固定 ,转动平台另一侧固定配重 ;

b) 启动采集系统 ,使道路几何数据仪设各预热 10血n;
c) 打开伺服电机开关 ,开启几何线形系统检测程序 ;
d) 设定检测平台伺服电机转动角度使转动平台匀速旋转 360° ,转动角速度ω为

0.2rad/s~0.4rad/s,待 转动平台转动结束后 ,记录系统输出旋转角度值 ;

e) 按上述试验方法连续测试三次 ,计算三次平面转角测量的平均值作为测量值 ,测

量误差应符合 4.3的规定。

6.3.6 竖向转角旋转一周(3ω
°
)误差

竖向转角误差检测步骤如下 :

a) 将道路几何数据仪放置到检验平台上 ,保证检验平台的转动方向与陀螺仪设备

测量竖向转角的方向一致 ,然后将设各固定 ,转动平台另一侧固定配重 ;

b) 按照 6.3.5的检测方法连续测试三次 ,计算三次竖向转角测量的平均值作为测

量值 ,测量误差应符合 4.4的规定。

6.3.7 纵向距离传感器误差

纵向距离传感器误差检测步骤如下 :

a) 选择合适的平整直线路段 ,用钢卷尺准确量取~sO0m长度 ,并分别在始点、终点刻

画标记 ;

b) 检测车停放在试验路段的始点处 ,检查测试轮胎气压符合安装要求 ,承载车乘坐
4
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人员数量与工作时数量一致 ,将纵向距离传感器测距轮的中心线对准始点横线 ,启动检测

系统 ,检测车出发沿车道线平行方向驶向终点 ,同时开始距离测量 ,当测距轮的中心线与

终点横线对准时,停车 ,记录检测系统输出的行驶距离测试值 ;

c) 按上述方法连续测试三次 ,计算三次测试值的平均值作为行驶距离测试值 ,按照

公式(1)计算纵向距离传感器误差 ,结果应符合 4.5的规定。

D=餮 ×100                 (1)
^

式中:D——纵向距离传感器误差 ,单位为百分比(%);

D标ˉ 5OOm长度标准值 ,单位为米(m);

D测~~纵向距离传感器测量值 ,单位为米(m)。
6.3.8 测试速度影响
6.3.8.1 横坡

测试速度对横坡检测值影响的试验步骤如下 :

a) 选择一段横坡在 1.5%~2.0%范围的均匀横坡试验路段 ,长度不少于 ~sOm,在轮

迹带沿车道线平行位置画上明显的测线 ,标记始终点位置 ;

b) 检测车停在试验路段始点位置前 100m处 ,启动检测程序后车辆开始加速 ,车辆

行驶至始点横线位置时,速度应达到 30k〃 h;

c) 检测车保持 3Okm/h的速度匀速通过试验路段 ,轮迹沿画好的测线通过 ,当车辆

通过终点标记时,结束测试 ;

d) 计算试验路段的路面横坡值 ,按照 b)和 c)的试验方法 ,对此试验路段重复测试

五次 ,取平均值作为 30klll/h的横坡值 XL(%);

e) 检测车速度为 TOk1yL/h,按照 b)、 c)、d)的试验方法 ,在同一试验路段继续进行试

验 ,并计算 TOknL/h时横坡的平均值 xH(%);

f) 按照公式(2)计算速度影响误差 ,结果应符合 4.6的规定。

xⅤc=2⒌
兹F△
1× 100               (2)

式中:XⅤc—
—检测速度对检测值的影响,单位为百分比(%);

XL——检测速度为低速时的测试平均值 ;

XH——检测速度为高速时的测试平均值。

6.3.8.2 纵坡

检测速度对纵坡检测值影响的试验步骤如下 :

a) 选择一段纵坡在4.0%~6.0%范围的均匀纵坡试验路段 ,长度不少于⒛m,在轮

迹带沿车道线平行位置画上明显的测线 ,标记始终点位置 ;

b) 按照 6.3.8.1方法完成纵坡的速度影响试验 ,计算检测速度对纵坡测量值的影

响,结果应符合 4.6的规定。

6.3.8.3 平曲线曲率

检测速度对平曲线曲率检测值影响的试验步骤如下 :

a) 选择一段圆曲线半径不大于⒛0m的平曲线试验路段 ,其中曲线长度不少于

30m。 首先 ,在路段的直缓(ZH)点和缓直(HZ)点处画线做好标记 ,作为测试路段的起始
5
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点和终止点 ,在曲线两侧画上明显的轮迹测线 ,供行车导向 ;
b) 检测速度为 30k〃h,按照6.3.8.1中 b)和 c)的试验方法 ,对此路段重复性试验
五次 ,取平均值作为检测速度 30kln/h时的平曲线曲率 xL(1/m);

c) 检测速度为 ~sOkl1/h,按照6.3.8.1中 b)和 c)的试验方法 ,对此路段重复性试验
五次 ,取平均值作为检测速度⒛k〃h时的平曲线曲率 XH(1/m);
d) 根据公式(2)计算得到不同检测速度对平曲线曲率测量的影响,结果应符合 4.6
的规定。

6.3.8.4 竖曲线曲率

检测速度对竖曲线检测

a) 选择一段圆曲 ,其中曲线长度不少于

3Om,先将这段道路的 的起始点和终止点 ,

在轮迹带沿车道线

b) 检测速 路段重复性试验

五次 ,取平均值作

c) 检测 段重复性试验

五次 ,取平均值

d) 按照 的规定。

6.3.9 测量
6.3.9.1 横

横坡重复

a) 选择
道线平行位置

轮迹带沿车

b) 检测 始加速 ,车辆

行驶至始点横断

c) 检测车 迹沿画好的测线

通过 ,当车辆通过终

d) 按照上述方
e) 计算速度 ~sOk 系数 α ,计算公式如

下,结果应符合 4.7的规定:

式中:s——重复性标准差 ;

Xj——第 j次测量结果 ;

X——测量结果算术平均值 ;
乃——测量次数。

6.3.9.2 纫u皮
6

(3)

(4)
s
÷

Χ
〓Ⅴc

处画线做好标记 ,

上明显的测线 ,供行车导向 ;

h,按照 6.3.8.1中 b)和 c)的试验

计算出不F

1.5%~2.0

的测线 ,标

标记时,结束测试 ;

十次横坡 X测

。3.8.1中 b)麽曩

置嵛孑00m攵逋踺鲞餍
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纵坡重复性试验步骤如下 :

a) 选择纵坡在 2.0%~4.0%范围的试验路 ,长度不少于⒛m,在轮迹带沿车道线平
行位置画上明显的测线 ,标记始终点位置 ;
b) 按照 6.3.9.1方法试验并计算纵坡的重复性试验测试结果 ,应符合 4.7的规定。
6.3.9.3 平曲线曲率

平曲线曲率重复性试验步骤如下 :

a) 选择平曲线半径不大于⒛0m的基本型的试验路段 ,其中圆曲线κ度不少于
~sOm,先在试验路段的直缓点和 标记 ,作为测试路段的起始点和终

止点 ,在轮迹带沿车道线平魍 蠡向 ;

b) 按照 6.3.9.1 验测试结果 ,应符合4.7

的规定。

6.3.9.4竖曲线
竖曲线曲率

a) 选择
验路段的始点

少于 3Om,先在试

上明显的测线 ,

供行车导向 ;

b) 按 J 果 ,应符合 4.7

的规定。

6.4 检定
所有项

结果通知书

的应出具检定

6.5 检定
道路几 产生怀疑时 ,可

以进行相应项

画上明显的测线 ,供

不合格项目

验步骤如下 :

般为ˉ年 ,但

踺
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附录 A

检定记录格式

道路几何数据仪检定记录

受检单位 型号 生产厂商

出厂编号   |       |出 厂日月   |       |使 用编号
检定时温度 : 湿度 : 上次检定时间 :

序号 检定项目 检定记录 结果

1 外观检查

2 横坡测角误差

l

0
彡

3

3 纵坡测角误差

1

0
乙

3

4 平面转角旋转一周 (360° )误差

I

2

5 竖向转角旋转一周 (360° )误差

1

2

3

6 纵向距离传感器相对误差

1

2

3

7 检测速度影响

横坡

纵坡

平曲线曲率

竖曲线曲率

8 测量重复性

横坡

纵坡

平曲线曲率

竖曲线曲率
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附录 B

检定证书内页格式

道路几何数据仪主要项目检定结果

检 定 项 目 技术要求 检定结果

道

路

几

何

数

据

仪

外观检查 合格

横坡测角误差 (° ) ±0.1

纵坡测角误差 (° ) ±0.1

平面转角旋转一周 (%0° )测角误差 (° ) +
一

竖向转角旋转一周 (冗0° )测角误差 (° ) +
一

纵向距离传感器相对误差(%) ≤0.1

检测速度影响(%) ≤ 5

测量重复性(%) ≤ 5
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