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车载式路面激光车辙仪检定规程

1 范围

本规程适用于车载式路面激光车辙仪(以下简称激光车辙仪)的首次检定、后续检定

和使用中的检验。

2 引用文献

本规程引用下列文献 :

《公路路基路面现场测试规程》(JTG E60ˉ20OB)

《车载式路面激光车辙仪》(JT/T臼 7)

《水准仪》(JJG矽5)

使用本规程时,应注意使用上述引用文献的现行有效版本。

3 术语

3.1 标准车辙深度值 standard mt dep山

根据JTG Eo-zOflB中 T∞叨规定的路面车辙模型计算得到的竖向最大车辙深度值。

3.2 换算参数 conversion parameters

激光车辙仪测量结果(Ru)与车辙深度(Ru测 )线性回归方程的系数⒕和B,公式形式 :

RU测 =⒕ ×RU+B

4 概述

激光车辙仪分为两类 ,第一类为应用激光测距技术直接测量路面横断面高程并计算

路面车辙深度(Ru)的设各 ,主要由激光测距传感器、纵向测距传感器和计算机处理系统等

部分组成 ,见图 1a);第二类为应用激光、图像采集技术 ,通过对投射到路面上的激光线的

θ激光图像车辙仪

图1 激光车辙仪工作流程图

激光测距式车辙仪
计算机处理系统

⑶激光测距式车辙仪
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变形计算路面车辙深度的设备 ,主要由激光光源、数字图像采集装置、纵向测距传感器和

计算机数字图像处理系统等部分组成 ,见图 1b)。

两类激光车辙仪识别车辙类型和计算车辙深度均依据 JTG Eω 的规定。

5 计量性能要求

5.1 横断面测试点垂直测距示值误差 :I级 :± 0.3mm,Ⅱ 级 :± 1.0mm。

5.2 纵向测距传感器误差 :不大于 0.1%。

5.3 车辙深度测量重复性 :车辙深度在 0mm~~sOmm之 间时,变异系数 Cv不大于 5%。

5.4 车辙深度误差 :I级激光车辙仪不大于 10%,Ⅱ 级激光车辙仪不大于 15%。

6 通用技术要求

6.1 激光车辙仪各部分的外观应光洁、无缺损、无锈蚀 ,表面漆层应光滑、均匀。
6.2 激光车辙仪的标牌和标志应清晰。标牌内容包括产品型号、产品名称、生产厂商名

称、产品技术参数、生产编号和制造 日期等 ;标志内容包括使用编号、最近一次的检定 日

期等。

6.3 激光车辙仪应具有有效的换算参数。

6.4 横断面有效检测宽度 :不小于 3.2m。

6.5 横断面采样点数量 :I级不少于 17个 ,Ⅱ 级不少于 13个。

7 计量器具控制

计量器具控制包括首次检定、后续检定和使用中检验。

7.1 检定条件

7.1.1 检定环境条件

检定环境条件如下 :

a) 环境温度 :0℃ ~50℃
;

b) 环境湿度 :不大于“%;
c) 试验路段要求 :无积水、无冰雪、无污染、无交叉路口的直线路段。

7.1.2 检定器具

7.1.2.1 标准量块及检测平台

标准量块和检测平台的规格和要求如下 :

a) 标准量块 :5mm、⒛mm、硐mm和 sOmm,准确度等级 2级 ,两套 ;

b) 检测平台:150mm× 150mm× 10mm,平面度 0.∞ mll△/150mm,表 面粗糙度 Ra o.8

um,可手动调整水平 ,两套。

7.1.2.2 全站仪及其他测量仪器

全站仪及其他测量仪器的规格和要求如下 :

a) 全站仪测角准确度等级 I级 ,光电测距(中 、短程)准确度等级 Ⅱ级。

b) 精密水准仪准确度等级 DSZ05级 ,用于检定 I级激光车辙仪。

c) I级激光车辙仪 ,可用于检定 Ⅱ级激光车辙仪。

7.1.2.3 试验组块及平台道路

试验组块及平台道路的规格和要求如下 :

2
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a) 试验组块 :纵向长度 L=500mm± 5mm,宽度 c=ω0mm± 5mm,厚度 凡=5mm~
55mm,允许偏差 ±0.5mm。 试验组块所用材料的线膨胀系数不超过 7,2× 105/℃ 。其横

截面形状有以下三种 ,见图 2。

心

cl型号: QXX-XX

图2 标准车辙试验组块横截面示意图

注:⒛ 1ⅨⅩ适用于厚度万≤10mm的试块。

除 JTG E60中
“
D” 型车辙由两个车辙试验组块组成以外 ,其余每种车辙计算模型均由

三个标准车辙试验组块组成 ,根据所需车辙深度的大小调整标准车辙试块的厚度及组合

方式。

b) 平台道路 :无交叉 口直线 ,长度不小于硐0m,纵坡不大于 0.5%,建议采用水泥混

凝土路面。横断面宽不小于 7m,分为服务和工作两个车道 ,路面横坡不大于 1.5%,单侧

路面横向平整性要求最大间隙不大于 5mm,有 明显轮迹标识线。

7.1.2.4 钢卷尺

0m~50m,分度值 1mm。

7.2 检定项目

激光车辙仪的检定项 目见表 1,检定记录格式见附录 A。

表1 检定项目一览表

夕

b)型号 : T02-Ⅹ X

检 验 项 目 首 次 检 定 后 续 检 定 使用中检验

外观检查 + +

横断面采样点数量 + +

横断面有效检测宽度 + +

横断面测试点静态垂直测距示值误差 + +

纵向测距传感器误差 + + +

车辙深度测量重复性 + +

车辙深度误差 + + +

注 :“ +” 表示检验项目;“ -” 表示不检验项目。
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7。 3 检定方法

7.3.1 外观检查

用目测和手感检查激光车辙仪的外观,应符合 6.1和 6.2的规定。

7.3.2 横断面采样点数量

激光测距式激光车辙仪可目测仪器投射到硬性地面上的激光测试点数 ,应符合 6.5

的要求。

激光图像式激光车辙仪不进行此项检查。

7.3.3 横断面有效检测宽度

横断面有效检测宽度的检测方法如下 :

a) 用钢卷尺检测激光测距车辙仪投射到硬性地面上最外侧两个激光测试点之间的

直线距离 ,应符合 6.4的规定。

b) 用钢卷尺检测激光图像车辙仪的检测系统输出值对应的投射到硬性地面上有效

激光线的长度 ,应符合 6.4的规定。

7.3.4 横断面测试点垂直测距示值误差

7.3.4.1 激光测距式车辙仪的检测方法如下 :

a) 将检测车停放在硬性路面上 ,把检测平台放在所测激光测距传感器正下方路面

上,启动检测系统 ,手动调整检测平台,使激光投射点位于检测平台的中心位置 ,并调整检

测平台的水平。

b) 激光测距传感器测试至检测平台的垂直距离 ,作为零基准点 ,然后分别放人标准

值为 5mm、⒛mm、硐mm、SOmm四种规格的标准量块 ,记录对应得到的检测系统输出示值 ,

计算标准量块的标准值与检测系统输出示值之差 ,应符合 5.1的规定。

c) 按 a)、b)的试验方法 ,依次检测各激光测距传感器垂直测距示值误差 ,应符合

5.1的要求。

7.3.4.2 激光图像式车辙仪的检测方法如下 :

在激光投射到硬性地面上的有效投射线上 ,每 间隔⒛0mm检测一点 ,要求所有检测

点的输出示值与标准量块的标准值的差值均应符合 5.1的规定。

7.3.5 纵向测距传感器误差

纵向测距传感器误差检测步骤如下 :

a) 在标准试验路上(或选择合适的平整直线路段),用全站仪或钢卷尺量取⒛0m

长度 ,并分别在始点、终点刻画标记。

b) 检测车放在试验路段的始点处 ,将纵向测距传感器测距轮的中心线对准始点标

记 ,启 动检测系统 ,检测车沿车道线平行方向驶向终点 ,当测距轮的中心线与终点标记对

准时停车,检测系统输出的行驶距离测试值与试验路段量取的实际值的误差 ,应符合 5.2

的规定。

7.3.6 车辙深度测量重复性及车辙深度误差

7.3.6.1 检定方法分类

车辙深度测量重复性及车辙深度误差的检验分为标准试验路法和路段测试法。I级

激光车辙仪的检定应采用标准试验路法。

7.3.6.2 标准试验路法

4
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标准试验路法的试验步骤如下 :

a) 试验组块在平台道路上每隔 10m设一组 ,应能涵盖 JTG E60的七种车辙计算模
型,断面数量不少于七个。用符合 7.1.2.2要求的设各测量试验组块中心断面的车辙深
度作为车辙深度标准值 R哳 。测量过程中,每隔 100mm设置一个测点 ,测量过程中严格控
制前视与后视(或者中视)的视距差。根据 JJG辊5ˉ⒛O3规定,DSZO5级水准仪的视准线
误差不大于 8″ ,满足测量高差的误差不大于0.1mm要求时的视距差最大不得超过 2.5m。

测试过程中,将水准仪架设在中间且位置距车辙断面中心线垂直距离不小于水准仪的最
小量程。

要求其范围分别为 0mm~10mm、 10mm~⒛ mm、 ⒛mm~3Omm、 3Omm~硐mm、

们mm~⒛ mm,横断面布置方法见图 3。

图3 标准车辙试验组块横向布置图(尺寸单位 :mm)

b) 分别在标准试验路测试段始点、终点刻画标记。检测车从始点标记前方 100m处

加速 ,沿轮迹标识线行驶 ,同 时启动检测系统测试。要求驶至始点标记处时速度达到
60km/h,且 能够输出各试验组块断面处的车辙深度。

c) 检测车保持ωkm/h的时速 ,沿轮迹标识线均匀驶过试验路段 ,当检测车前轮经

过终点标记时,保存数据 ,结束检测。

d) 以试验组块中心断面的车辙深度检测值作为该断面的R硎 。
e) 按上述试验方法 ,重复测试 10次。

7.3.6.3 路段测试法

路段测试法的试验步骤如下 :

a) 选择三条试验路段 ,要求其车辙深度范围分别为 0mm~10mm、 ⒛mm~⒛ mm、

硐mm~sOmm,每条路段长度不小于 3O0m。 在轮迹带沿车道线平行位置画上明显的测线 ,

并在始点、终点刻画标记。

b) 在试验路段上每间隔 10m画上断面标记 ,用满足 7.1.2.2要求的设备测量每个

断面的车辙深度 ,计算路段各断面车辙深度平均值 ,作为该路段的标准车辙深度值 Ru标 °
c) 检测车从开始点标记前方 100m处加速 ,沿轮迹标识线行驶 ,同时启动检测系统

测试 ,要求行驶至开始点时速度达到ωk〃 h。

d) 检测车保持ωk111/h的时速 ,沿轮迹标识线均匀驶过试验路段 ,当检测车前轮经

过终点标记时,保存数据 ,结束检测。

e) 分别计算各路段车辙深度的平均值 ,作为路段车辙深度测量结果 Ru测 。
f) 按上述试验方法 ,重复测试 10次。

7.3.6.4 计算

车辙深度测量重复性和车辙深度误差的计算方法如下 :

a) 车辙深度测量重复性

5
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计算速度ωklll/h的条件下,各断面(路段)车辙深度测量结果的变异系数 Cv,计算公

式如下 :

式中:s——重复性标准差 ;

纨——各断面(路段)第 j次测量结果 ;

%——各断面(路段)测量结果算术平均值。

取各断面(路段)变异系数最大值作为试验结果 ,应符合 5.3的规定。

b) 车辙深度误差

计算速度ωk〃h条件下 ,取各断面(路段)10次重复测量结果(Ru)平均值经换算参

数转换后的车辙深度(Ru测 ),按照式(3)计算车辙深度误差。

R = ⊥≡⊥
f责:∶F⊥

型⊥×1。0

式中:Ru测
~~激光车辙仪所测的车辙深度(mm);

RU标~~试验路段标准车辙深度值(mm);

R——车辙深度误差(%)。

取各断面(路段)车辙深度误差(R)最大值作为试验结果 ,应符合 5.4的规定。

(3)

7.4 检定结果处理

经检定合格的激光车辙仪应出具检定证书,检定证书内页格式见附录 B,检定证书详

细内容见附录 C。 检定不合格的应出具检定结果通知书,并注明不合格项目。

7.5 检定周期

车载式路面激光车辙仪的检定周期应根据实际情况而定 ,一般不超过一年 ;但在使用

过程中对检测结果产生怀疑时,可以进行相应项目的使用中检验。若检验不合格 ,应提前

进行检定。

(2)%00×

s
~
万

〓C
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附录 A

检定记录格式

车载式路面激光车辙仪检定记录

检定员:       核验员:       检定时间:       检定地点 :

受检单位 型   号 生产厂商

出厂编号 出厂日期 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 横断面采样点数量

3 横断面有效检测宽度

4 横断面测试
`点

垂直测距示值误差

5 纵向测距传感器误差

6 车辙深度测量重复性

7 车辙深度误差
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附录 B

检定证书内页格式

检 定 项 目 技 术 要 求 实 测 值

外观检查 合格

横断面有效检测宽度(m) ≥3.2

横断面采样点数量(个 )

I级 :≥ 17

Ⅱ级 :≥ 13

横断面测试点垂直测距示值误差(mm)
I级 :± 0.3

Ⅱ级 :± 1.0

纵向测距传感器误差 ≤0.1%

车辙深度测量重复性 Cv≤ 5%

车辙深度误差
I纫1:R≤ 10%

Ⅱ纫1:R≤ 15%
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附录 C

检定证书内容

检定证书应至少包括以下内容 :

a) 标题
“
检定证书

”
;

b) 实验室名称和地址 ;

c) 证书或报告的唯一性标识(如编号),每页及冫总页数的标识 ;

d) 送检单位的名称和地址 ;

e) 被检对象的描述和明确的标识 ;

f) 进行检定的日期 ,如果与检定结果的有效性和应用有关时,应说明被检对象的接

受日期 ;

g) 如果与检定结果的有效性和应用有关时,应对抽样程序进行说明 ;

h) 对检定所依据的技术规范的标识 ,包括名称及代号 ;

i) 本次检定所用测量标准的溯源性及有效性说明 ;

j) 检定环境的描述 ;

k) 检定结果及其测量不确定度的说明 ;

l) 检定证书签发人的签名、职务或等效标识 ,以及签发日期 ;

m) 检定结果仅对被检对象有效性的声明 ;

n) 未经实验室书面批准,不得部分复印证书或报告的声明 ;

o) 建议下次检定日期。
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