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本规程经中华人民共和国交通运输部于⒛12年 ∞ 月 “ 日批准 ,并 自
⒛13年 Ⅱ 月 01日 起实施。

归 口 单 位 :全国交通工程设施(公路)标准化技术委员会公路工程材

料及仪器设各专业标准化工作组

主要起草单位 :交通运输部公路科学研究院

北京市中科盈恒科技有限公司

上海卓致力天仪器设各有限公司

本规程委托交通运输部公路科学研究院负责解释
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车载式路面激光构造深度仪检定规程

1 范围

本规程适用于车载式路面激光构造深度仪(以下简称激光构造深度仪)的首次检定、

后续检定和使用中的检查。

2 引用文件

本规则引用下列文件 :

GB”58 机动车运行安全技术条件

JT/T弘0车载式路面激光构造深度仪

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 术语

JT/T8硐 界定的下列术语和定义适用于本规程。

3.1 激光测量法路面构造深度 Iaser measured texture dep山

采用激光构造深度仪等非接触式测距设各进行路面构造深度检测时,对 300mm长度

段落内等间距测试点的高度数列 ,进行二次抛物线回归后的计算残差。符号为 TD,单位

为毫米(mm)。

4 概述

激光构造深度仪采用激光测距设各对被测表面进行连续测距 ,在一定的概率分布假

设的基础上 ,通过理论模型推算被测表面的构造深度。由于计算模式的差别 ,对于相同的

被测表面,激光构造深度仪计算示值存在一定差异 ,因此在工程应用中,须按照相应规范

经过相关性试验 ,才可用于路面构造深度的评价。

激光构造深度仪主要由激光测距传感器、纵向距离传感器和计算机处理系统等部分

组成 ,见图 1。

图 1 激光构造深度仪示意图

5 计量性能要求

5.1 垂直测距示值误差

垂直测距示值误差应符合表 1规定。

纵向距离传感器

激光构造深度仪
计算机处理系统
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准确度等级 垂直测距示值误差

I级 ±O.1

Ⅱ级 ±0.5

5.3

5.4

表 1 激光构造深度仪准确度等级及要求 单位为毫米

5。 2 纵向距离传感器误差

纵向距离传感器误差范围为±0.1%。

构造深度测量重复性

构造深度测量变异系数

构造深度示值误差

I级激光构造深 仪示值误差范围为
±15%。

6 通用技术要求

6.1 激光构造 滑、均匀。

名称、生产厂6.2 激光构

商名称、产品

日期等。

一次的检定

7 计量器具

7.1 检定条

7.1.1 检定

检定环境

a) 环境温
b) 环境湿

c) 试验路段 防滑刻槽的水泥

路面 ;

d) 承载车应符合

7.1.2 检定器具

不小于 100knl/h。

7.1.2.1 标准量块及检测平否

标准量块及检测平台应满足以下

a) 标准量块 :规格为 5mm、⒛mm、硐mm、⒛mm,准确度等级 2级
;

b) 检测平台:长 ×宽 ×高为 150mm× 150mm× 10mm,不平整度 0。 Ⅱn.n/150mm,表

面粗糙度 Ra=0· 8um,可手动调整水平。

7.1.2.2 标准激光测距传感器

标准激光测距传感器应满足以下技术要求 :

a) 测量范围:不少于 100mm;

b) 有效采样频率 :不小于 8kHz;

c)~垂直测距示值误差不大于 0.∞ mm,光斑直径不大于 0。 乃mm。

2

范围为 ±5%,Ⅱ 级

损、无污染、无积水、无冰雪 ,不

用车的规定 ,且

应光洁、无缺

应清曦幽豳
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7.1.2.3 构造深度标准圆盘

如图2,应选用轻质、不易变形的材料 ,线膨胀系数不超过 7.2× 10ˉ
5/℃

。直径为
3ωmm± 2mm,最大厚度为 ⒛mm± 2mm。 沿辐向由里向外分为四个台阶状构造深度区

域 ,各台阶宽度为乃mm± 2mm,其构造深度值应分布在 0mm~o.5mm,0.5mm~1.0mm,
1.0mm~1.5mm,1.5mm~2.0mm四 个区间,圆截面为标准正弦曲线。

通过不

用激光测量

造深度 TD采

7.1.2.4路

如图 3,模 ,厚度为 ⒛mm±

5m品。表面模

发黑处理。

(。 采用喷砂氧化

o.5mm× 45°

图3 路面构造深度模拟盘示意图

7.1。 2.5 底座

自由转动 ,转速不小于 2⒛0r/而 n。

7.1.2.6 钢卷尺

量程 0m~mm,分度值 1mm。

4-M5nⅡ n衫畏10nⅡn

躞
蹰
婴

组合 ,在四
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7.1.2.7 温度湿度计

温度量程 一10℃ ~+TO℃ ,分度值 0.2℃ 。

湿度量程 0~100%,分度值 1%。

7.2 检定项目

激光构造仪的检定项 目见表 2,检定记录格式见附录 A。

表2 检定项目一览表

7.3 检定方法

7.3.1 夕卜9见

用目测和手感检查激光构造深度仪的外观 ,应符合 6.1的规定。

7。 3.2 垂直测距示值误差

激光构造深度仪的垂直测距示值误差按以下步骤检验 :

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

证稳定 ;

b) 启动检测系统 ,激光测距传感器开始工作 ,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 ,并调平检测平台 ;

c) 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 ,然后分别放入标准

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

计算检测系统输出示值与标准量块的标称值之差 ,该值应符合 5.1的规定。

7。 3.3 纵向距离传感器误差

激光构造深度仪的纵向距离传感器误差按以下步骤检验 :

a) 选择合适的平直路段 ,用钢卷尺准确量取∞0m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 ,将纵向距离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,计算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 ,该值应

符合 5.2的规定。

7.3.4 构造深度测量重复性及构造深度示值误差

7.3.4.1 一般要求

构造深度测量重复性及构造深度示值误差的检验有标准圆盘法或模拟盘测试法。 I

级激光构造深度仪的检定应采用标准圆盘法。

4

检 验 项 目 首 次 检 定 后 续 检 定 使 用 中 检 查

外观 十 +

垂直测距示值误差 + + +

纵向距离传感器误差 + + +

构造深度测量重复性 + +

构造深度示值误差 + +

注 :“ +” 表示检验项目;“ -”表示不检验项目。
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7.3.4.2 标准圆盘法

标准圆盘法按以下步骤进行 :

a) 将构造深度标准圆盘(以下简称标准圆盘)安装在底座上 ,保证底座转动过程中 ,

不发生倾覆或与标准圆盘分离 ;

b) 将安装好标准圆盘的底座置于标准激光测距传感器下方 ,根据所要测试的台阶
区域 ,使标准圆盘按表 3规定的转速转动 ,启 动激光测距系统开始检测 ,检测时间超过们s

后 ,保存数据 ,结束检测 ;

c) 按照路面构造深度的定义 ,对标准激光测距传感器输出的距离数据进行分析计

算 ,得到构造深度标称值 TDb;

d) 重复 b)~c),分别对圆盘四个台阶区域进行检测 ,得到四个构造深度标称

彳tI:宫:TDb;

e) 对被检定激光构造深度仪重复 b)~c),得到四个构造深度测量值 TDc;

o 按上述试验方法 ,重复测试 10次。

7.3.4.3 模拟盘测试法

模拟盘测试法按以下步骤进行 :

a) 选择一套四块路面构造深度模拟盘(以下简称模拟盘),要求其构造深度范围分

布在 0mm~o.5mm,0.5mm~1.0mm,1.0mm~1.5mm,1.5mm~2.0mm四 个区间内。其

标称值 TDb应由标准测距传感器 ,按照 7.3.4.2规定的方法赋值 ;

b) 将单块模拟盘安装在底座上 ,保证底座转动过程中,不发生倾覆或与模拟盘

分离 ;

c) 将安装好模拟盘的底座置于被检定激光构造深度仪下方 ,使模拟盘以2100r/雨 n

±⒛r/min的 转速转动 ,启 动系统开始检测 ,检测时间超过们s后 ,保存数据 ,结束检测 ;

d) 系统输出被检定激光构造深度仪的示值 TDc;

e) 重复 b)~d),分别对一套四块模拟盘进行检测 ,得到四个构造深度标准值 TDc;

o 按上述试验方法 ,重复测试 10次。

7.3.4.4 构造深度测量重复性

计算标准圆盘各台阶区域(或模拟盘)构造深度 10次测量结果的变异系数 Cv,计算公

式如下 :

(1)

5

表 3 标准圆盘转速对照表

序  号
所测试台阶区域的构造深度值

(mm)
底 座 转 速

(r/min)

1 0~0.5 1800± 20

2 0.5~1.0 1400± 20

3 1.0~1.5 1200± 20

4 1.5~2.0 1000± 20
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s
~
死

〓C (2)

式中:s——重复性标准差 :

猊——第 氵次测量结果 TD。
;

死——测量结果算术平均值。

取标准圆盘各台阶区域(或模拟盘)构造深度变异系数最大值作为检验结果 ,该值应

符合 5.3的规定。

7.3.4.5 构造深度示值误差

取标准圆盘各台阶区域 平均值作为测量结果TDc,

按照公式(3)计算构造

式中 :TDc——激

TDb-———标

R—
取标准圆 作为检测结

果 ,该值应符

7.4 检定结

经检定合 定结果通知

书 ,并注明不

7.5 检定周

激光构造

以进行相应项

生怀疑时 ,可

(3)

盘)构造深度 10次

仪所测的构造深度平均值 ,单位为

中检查 ,若 查不稠 掇前
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附录 A

检定记录格式

车载式路面激光构造深度仪检定记录

检定时温度 :

核验员 : 嘎    检定时       检检定员 :
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附录 B

检定证书内页格式

车载式路面激光构造深度仪主要项 目检定结果

检 定 项 目 技 术 要 求 检 定 值

车

载

式

路

面

激

光

构

造

深

度

仪

外观检查 合格

垂直测距示值误差
I级 :± 0.1mm

Ⅱ级 :± 0.5mm

纵向距离传感器误差 ±0.1%

构造深度测量重复性 Cv≤ 10%

构造深度示值误差
I级 :± 5%
Ⅱ级 :± 15%
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