电子行业计量技术规范项目建议书
	建议项目名称
	卫星信号矢量测速仪校准规范

	制定或修订
	   █制定    □修订
	被修订计量技术规范号
	/

	计量技术规范性质
	 □检定规程

 █校准规范
	计量技术规范类别
	█重点

□基础

	主要起草单位
	广州广电计量检测股份有限公司

	联系人
	王卓念
	联系电话
	17520070959

	任务年限
	2年
	申请经费
	4万

	参加单位
	/

	具备的特点
	█安全 □节能 □环保 █自主创新 □其他＿＿＿

	目的、意义和

必要性
	卫星信号矢量测速仪，由GNSS接收单元（部分含差分功能）、IMU惯导单元、分析软件组成。主要通过GNSS载波信号中的频率偏移计算速度和航向信息；通过导出的矢量速度信息与时间信息相结合，可以实现加速度、距离等参数的测量；测得运动数据经过软件处理后，输出数字/模拟量至其他设备完成并行工作。广泛用于新能源汽车、车联网、自动驾驶等项目的研发测试，也有部分厂家运用在无人机、智能穿戴设备的运动数据测试；现有测试应用场景包括：自适应巡航、自动紧急刹车、前碰撞预警、车道偏离预警、车道保持辅助、盲点探测、后端穿插交通探测、自动泊车辅助等高级驾驶辅助系统。
    由于卫星信号矢量测速仪在获取矢量运动信息方面发挥的重要作用，目前大型的汽车制造商、轮胎制造商、汽车检测机构都拥有该类仪器用于测试或研发，我司统计每年大约有数百台该类仪器，所提供的数据在其他并行工作设备与行驶安全密切关联，从技术上确保测试仪表处于正常运行状态，有助于确保测试数据的真实性和有效性。对提升行驶安全系数、保障用户权益有着积极的意义。

目前国内还没有针对卫星信号矢量测速仪的计量技术规范，无法满足仪器用户在计量校准和量值溯源方面的需求；而且由于缺乏统一的计量性能要求和校准方法，无法利用计量手段确定卫星信号矢量测速仪测试结果的准确性和一致性，这对获取精确运动信息非常不利，对综合提升工程质量安全也会产生一定的影响。

制定卫星信号矢量测速仪的校准规满足“新能源汽车、智能网联汽车”领域关于大力发展新能源汽车、无人驾驶的需求，到2020年，掌握智能辅助驾驶总体技术及各项关键技术，初步建立智能网联汽车自主研发体系及生产配套体系。到2025年，掌握自动驾驶总体技术及各项关键技术，建立较完善的智能网联汽车自主研发体系、生产配套体系及产业群，基本完成汽车产业转型升级。

基于上述考虑，急需制定卫星信号矢量测速仪校准规范。

	范围和主要
计量特性
	1. 计量技术规范的适用范围：
本规范适用卫星信号矢量测速仪的校准，其他类似设备可参照设备实际功能使用。
2. 计量特性的技术指标：
单点定位误差：≤3m；

广域差分测量误差： ≤1.5m；

实时动态差分测量误差： ≤(20 + 1×10-6×D) mm；

航向示值允许误差：±0.5°；

速度测量范围：0.1km/h ~ 1600km/h，允许误差±0.1km/h；

加速度测量范围：-10g ~ 10g（g≈9.8m/s2），允许误差±0.5%；

距离示值允许误差：±0.1%；

模拟信号输出幅度范围：0 ~ 10V，允许误差：±5mV；

数字信号输出频率范围：DC ~ 50kHz，允许误差：±2.5Hz；

或按送检仪器技术说明书要求。
3. 主要测量标准的技术指标：
GNSS模拟器：伪距精度：≤5mm (rms)，伪距率精度：≤5mm/s (rms)；
电压测量装置：电压测量最大允许误差±1mV；
频率测量装置：频率测量最大允许误差±0.5Hz。
4. 主要计量项目的技术原理：
4.1 单点定位误差：设置GNSS模拟器场景可见卫星数不少于4颗，输出经纬度以及高度信息，记录卫星信号矢量测速仪示值，计算误差。
4.2 广域差分测量误差：设置GNSS模拟器场景可见卫星数不少于4颗，打开SBAS选项增加地球静止轨道(GEO)卫星类型，输出经纬度以及高度信息，记录卫星信号矢量测速仪示值，计算误差。 
4.3 实时动态差分测量误差：设置GNSS模拟器场景可见卫星数不少于4颗，打开的公共误差（时钟、多径等），设置RTK基站的位置，输出经纬度以及高度信息，记录卫星信号矢量测速仪示值，计算误差。
4.4 航向示值误差：设置GNSS模拟器场景可见卫星数不少于4颗，模式为匀速矩形运动，分别记录0°、90°、180°、270°方向时卫星信号矢量测速仪示值，计算各航向下的角度误差。
4.5 速度示值误差：设置GNSS模拟器场景可见卫星数不少于4颗，模式为匀速v1直线运动，记录卫星信号矢量测速仪示值v2，速度误差：v2-v1。
4.6 加速度示值误差：设置GNSS模拟器场景可见卫星数不少于4颗，模式为匀加速a1直线运动，记录卫星信号矢量测速仪示值a2，加速度误差：a2-a1。 
4.7 距离示值误差：设置GNSS模拟器场景可见卫星数不少于4颗，模式为：直线运动，速度为0状态持续时间大于冷/热启动时间保证仪器在卫星信号下正常工作，速度为v状态持续时间为t然后速度变为0。分别记录卫星信号矢量测速仪示值s，距离误差为：s-v*t。
4.8 模拟信号输出幅度：设置GNSS模拟器场景可见卫星数不少于4颗，模式为匀速直线运动，标称值为当前速度下的电压，使用电压测量装置记录该速度下卫星信号矢量测速仪输出电压。
4.9 数字信号输出频率：设置GNSS模拟器场景可见卫星数不少于4颗，模式为匀速直线运动，标称值为当前速度下的频率，使用频率测量装置记录该速度下卫星信号矢量测速仪输出频率。


	水平
	       □国际先进        █国内先进        

	国内外情况
简要说明
	1.与国内相关技术规范之间的关系
与GNSS接收机相关规范有“JJG(粤)013-2009 卫星定位汽车行驶记录仪”、“JJF(机械)1017-2018 机动车综合性能测试仪校准规范”、“JJF_1403-2013全球导航卫星（GNSS）接收机（时间测量型）校准规范”，各规范对该仪器覆盖如下表所示：
     参数

规范

单点定位精度

广域差分精度

RTK精度

航向

速度

加速度

距离

模拟信号

数字信号

JJG(粤)013-2009

●

●

○
JJF(机械)1017-2018

●

●

○
JJF1403-2013

●

●

校准方法区别主要在于“距离”参数：
 “JJG(粤)013-2009 卫星定位汽车行驶记录仪”距离参数校准过程无法实现：由于存在启动时间，模拟器输出信号时接收机不可能同时锁定，期间存在的时间差导致距离参数校准过程引入不必要的计算误差。
“JJF(机械)1017-2018 机动车综合性能测试仪校准规范” 需要提供触发信号至标准装置和待校仪器，无法适用于本规范内的相关仪器，例如模块和移动终端类型的设备。
综上所述，本规范覆盖参数全面，可满足各类各种卫星信号矢量测速仪的校准需求，并且应用范围更为广泛。
2.指出是否发现有知识产权的问题，或涉及专利的情况
.    与该仪器相关专利均是采用该仪器组成系统对车辆运动场景进行测量，不涉及该仪器本身的测试方法。

	主要

起草单位
	（签字、盖公章）
月  日
	技术

委员会
	（盖公章）
月  日
	部委托

支撑

单位
	（盖公章）
月  日


填写说明：1.表中第2，3，8行，请在选定的内容上填写 “█”的符号。

          2.填写制定或修订项目中，若选择修订则必须填写被修订计量技术规范号。
