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引    言 

本规范依据 JJF1071-2010《国家计量校准规范编写规则》、JJF1001-2011《通用计

量术语及定义》、JJF1059.1-2012《测量不确定度评定与表示》、JJF 1196-2008 《机

动车方向盘转向力-转向角检测仪校准规范》、JJF(汽车)07-2008 《转向力角测试仪校

准规范》、GB/T 6323-2014 《汽车操纵稳定性试验方法》、GB/T 25979-2010 《道路车

辆重型商用汽车列车和较接客车横向稳定性试验方法》、JT/T 884-2014  《营运车辆抗

侧翻稳定性试验方法稳态圆周试验》等编制。本规范为首次发布。 
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机动车辅助驾驶检测设备（动态转向参数）校准规范 

1 范围  

    本规范适用于新制造、使用中和维修后机动车辅助驾驶检测设备（动态转向参数）

（以下简称检测设备）的校准。 

2 引用文件 

本规范引用下列技术文件： 

JJF 1001-2011    通用计量术语及定义 

JJF 1059.1-2012  测量不确定度评定与表示 

JJF 1071-2010    国家计量校准规范编写规则 

JJF 1196-2008    机动车方向盘转向力-转向角检测仪校准规范 

JJF (汽车)07-2008 转向力角测试仪校准规范 

GB/T 6323-2014    汽车操纵稳定性试验方法 

GB/T 25979-2010   道路车辆重型商用汽车列车和较接客车横向稳定性试验方法 

JT/T 884-2014     营运车辆抗侧翻稳定性试验方法稳态圆周试验 

凡是注日期的引用文件，仅注日期的版本适用于本规范；凡是不注日期的引用文件，

其最新版本（包括所有的修改单）适用于本规范。 

3  概述 

作为替代驾驶员进行可靠性、危险性和高精度车辆道路测试的机动车辅助驾驶检测

设备，主要由编码器、扭矩传感器、数据采集器等组成。检测设备目前广泛应用于汽车

操纵稳定性试验、车辆抗侧翻稳定性试验方法稳态圆周试验、车辆动态转向系统的测试

试验，用于检测在极端条件下驾驶员驾驶数据。 
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4 计量特性 

4.1 外观检查 

检测设备应有唯一性的识别标识，各部件操作灵活，显示清晰，不应有影响校准的

缺陷。 

4.2 示值误差 

4.2.1动态转向角度示值误差要求见表 1 

表 1 动态转向角度示值误差要求 

测量范围 允许误差  

±50° ±0.5° 

±180° ±2.0° 

±360° ±4.0° 

±1080° ±10.0° 

4.2.2 瞬时角速度示值误差要求见表 2 

表 2 瞬时角速度示值误差要求 

测量范围 允许误差  

-50°/s～50°/s ±0.5°/s 

-100°/s～100°/s ±1.0°/s 

-500°/s～500°/s ±2.0°/s 

4.3 示值重复性 

4.3.1动态转向角度示值重复性要求见表 3 

表 3 动态转向角度示值重复性要求 

测量范围 允许误差  

±50° ±0.2° 

±180° ±0.5° 

±360° ±1.0° 

±1080° ±3.0° 

注：上述技术要求仅供参考 

5 校准条件 

5.1 环境条件 

环境温度： 0℃～40℃ 

相对湿度： ≤85%RH 

室内无腐蚀性介质、无明显的干扰振源和强电磁环境 
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5.2标准装置 

5.2.1 动态转向参数检测设备校准装置，由转向盘固定基座，伺服电机，编码器及数据

采集器组成。 

表 4 标准装置及要求 

 名称 测量范围 最大允许误差 
 

动态转向参数

校准装置 

角度：无限制 ±0.06° 

角速度：（-2000～2000） °/s ±0.06°/s 

模拟负载力矩：（0～100）Nm ±0.8Nm 

6 校准项目和校准方法 

6.1 外观检查 

检测设备应有唯一性的识别标识，各部件操作灵活，显示清晰，不应有影响校准的

缺陷。 

6.2 示值误差校准 

6.2.1 校准前的准备工作 

      1）将检测设备安装固定在动态转向参数校准装置，保证被校方向盘和校准装置的

编码器、伺服电机的同轴安装。 

      2）将检测设备连接至动态转向参数校准装置的数据采集器中，如供电不同可外接

24V或 12V电源。 

      3）设置检测设备和校准装置采样频率一致。 

6.2.2 动态转向角度示值误差校准 

6.2.2.1 设置动态转向参数校准装置扭矩参数（建议参数0Nm、70Nm），校准点的选择一

般为0°、180°、360°、540°、720°、1080°，（也可根据用户的要求选择校准点）。 

6.2.2.2 将检测设备转向角和校准装置同时清零。 

6.2.2.3 分别在所设置的扭矩下转动检测设备和校准装置至相应校准点。记录检测设备和

校准装置示值。 

6.2.2.4 按公式（1）计算各校准点的示值误差： 

   

i0ii θθθ −=∆                            （1） 
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式中： iθ∆ --第i校准点检测设备转向角度示值误差，°； 

     iθ --第i校准点检测设备转向角度，°； 

     0iθ --第i校准点校准装置转向角度，°。 

6.2.3 瞬时角速度示值误差校准 

6.2.3.1 将被检测设备和校准装置同轴固定保证被校方向盘和校准装置的编码器、伺服

电机的同轴安装，设置动态转向参数校准装置扭矩参数（建议参数0Nm、70Nm）。 

6.2.3.2 将检测设备转向角和校准装置同时清零。 

6.2.3.3 转动检测设备和校准装置至360°、720°。 

6.2.3.4 读取检测设备转向角和校准装置瞬时角速度曲线，找到峰值，按公式（2）计算

的示值误差 

mi0mii VVV −=∆                            （2） 

式中： iV∆ --第i校准点检测设备瞬时角速度示值误差，°/s； 

     imV --第i校准点检测设备瞬时角速度峰值，°/s； 

     0mV i --第i校准点校准装置瞬时角速度峰值，°/s。 

6.3 示值重复性校准 

6.3.1 动态转向角度示值重复性校准 

6.3.2.1 设置动态转向参数校准装置扭矩参数（建议参数0Nm、70Nm），校准点的选择一

般为0°、180°、360°、540°、720°、1080°重复测量三次。 

，按公式（3）计算被校检测设备动态转向角度重复性： 

                      iminimaxi θθθ −=R                   （3） 

式中： iθR --第 i校准点检测设备动态转向角度示值重复性，°； 

          maxiθ --第 i校准点检测设备动态转向角度示值最大值，°； 

          miniθ --第 i校准点检测设备动态转向角度示值最小值，°。 
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7 校准结果的表述 

经校准的机动车辅助驾驶检测设备，出具校准证书或校准报告。注明校准项目，校准

用测量标准的溯源性及有效性说明，测量不确定度等（详见附录 A、附录 B）。 

8 复校时间间隔 

 机动车辅助驾驶检测设备的复校时间间隔由用户自定。 
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 附录 A 机动车辅助驾驶检测设备动态转向角度示值误差测量结果的不确定度评定示例 

A.1 测量方法 

用本规范规定的测量方法如正文 6.2.2所述。 

A.2 动态转向角度示值误差数学模型 

     i0ii θθθ −=∆                            (A.1) 

式中： iθ∆ --第i校准点检测设备转向角度示值误差，°； 

     iθ --第i校准点检测设备转向角度，°； 

     0iθ --第i校准点校准装置转向角度，°。 

A.3 方差和灵敏系数 

因为各输入量彼此独立，依不确定度传播定律： 

[ ]
2

1

2 )()( ∑
=

=
n

i
iic xucyu                          (A.2) 

由（A.1）式得方差： 

）（ i0
22

2i
22

1i
2 )()( θθθ ucucuc +=∆                       (A.3) 

式中： )( iθu ─被校检测设备引入的不确定度分量； 

          )( 0iθu ─标准装置引入的不确定度分量。 

 

灵敏系数：  

                      
1

)(
)(

i

i
1 =

∂
∆∂

=
θ
θc                                    (A.4) 

                           
1

)(
)(

i

i
2 −=

∂
∆∂

=
θ
θc                                  (A.5) 

根据（A.4），(A.5)式得标准不确定度： 

）（ i0
2

i
2

i
2 )()( θθθ uuuc +=∆                            (A.6) 
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A.4 标准不确定度分量 

本测量主要有两项不确定度分量，即由标准装置引入的不确定度 )( i0θu 和被校检测

设备引入的不确定度 )( iθu ，其他的不确定度来源如同轴度等可忽略不计。 

A.4.1标准装置引入的不确定度  

A.4.1.1 由校准装置最大允许误差引入的不确定度分量 )( i0θu  

 校准装置的最大允许误差为±0.02°，服从均匀分布。其标准不确定度分量为： 

 

°=
°

= 012.0
3

02.0)( i0θu  

 

A.4.2 被校检测设备引入的不确定度 )( iθu  

A.4.2.1 由被校检测设备测量重复性引入的标准不确定度分量 )( i1 θu  

以扭矩 70Nm 动态转向角度 180°校准点为例，进行 10 次独立、等精度测量，测量

结果如表 A.1。 

表 A.1 180°校准点检测设备动态转向角度测量数据表        （单位：°） 

179.87 179.96 179.92 179.87 179.93 179.91 179.99 179.92 179.92 179.86 

得单次测量的实验标准差： 

 

=
−

= ∑ =

1-n
)(s

10

1i
2

ii
i

）（ θθ
θ 0.041°（其中 n=10） 

A.4.2.2由检测设备数显量化误差引入的标准不确定度分量 )( i2 θu  

检测设备分辨力为 0.01°，服从均匀分布，因此： 

°=
°

= 0058.0
3

01.0)( i2 θu  

由重复性引入的不确定度分量大于由分辨力引入的不确定度分量，因此：  

°== 041.0)()( i1i θθ uu  
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A.4.3合成标准不确定度： 

°=+= 043.0)()( i0
2

i
2

c θθ uuu  

取置信因子 k=2,其扩展不确定度为：U =2×0.04=0.08° 

上述得到检测设备动态转向角度示值误差的扩展不确定度为：U=0.08°，（k=2）。 
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附录 B 机动车辅助驾驶检测设备瞬时角速度示值误差测量结果的不确定度评定示例 

B.1 测量方法 

用本规范规定的测量方法如正文 6.2.3所述。 

B.2 检测设备瞬时角速度示值误差数学模型 

mi0mii VVV −=∆                            （B.1） 

式中： iV∆ --第i校准点检测设备瞬时角速度示值误差，°/s； 

     imV --第i校准点检测设备瞬时角速度峰值，°/s； 

     0mV i --第i校准点校准装置瞬时角速度峰值，°/s。 

B.3 方差和灵敏系数 

因为各输入量彼此独立，依不确定度传播定律： 

     

[ ]
2

1

2 )()( ∑
=

=
n

i
iic xucyu                         (B.2) 

由（B.2）式得方差： 

）（ mi0
22

2mi
22

1i
2 V)V()V( ucucuc +=∆                      (B.3) 

式中： )V( miu ─被校检测设备瞬时角速度峰值引入的不确定度分量； 

          )V( mi0u ─校准装置瞬时角速度峰值引入的不确定度分量。 

灵敏系数：  

                      
1

)V(
)V(

mi

i
1 =

∂
∆∂

=c                                    (B.4) 

                           
1

)V(
)V(

mi

i
2 −=

∂
∆∂

=c                                  (B.5) 

根据（B.4），(B.5)式得标准不确定度： 

  ）（ mi0
2

mi
2

i
2 V)V()V( uuuc +=∆                          (B.6) 

B.4标准不确定度分量 

本测量主要有两项不确定度分量，即被校检测设备瞬时角速度峰值引入的不确定度

分量和校准装置瞬时角速度峰值引入的不确定度分量，其他的不确定度来源可忽略不计。 
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B.4.1被校检测设备瞬时角速度峰值引入的不确定度分量 )V( miu  

以扭矩 70Nm转动 360°校准点为例： 

其峰值为 202.23°/s，分辨力为 0.01°/s，服从均匀分布，则 

s/0058.0
3

s/01.0)V( mi °=
°

=u  

B.4.2校准装置瞬时角速度峰值引入的不确定度分量 )V( mi0u  

标准装置的最大允许误差为 0.05°/s，服从均匀分布。其标准不确定度分量为： 

 

 

B.4.3合成标准不确定度： 

°=+= 031.0)V()V( mi0
2

i
2

c uuu
 

取置信因子 k=2, 其扩展不确定度为：U =2×0.04=0.08°/s
 

上述分析及计算得到检测设备瞬时角速度示值误差测量结果的扩展不确定度为：

U=0.08°/s，（k=2）。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

su /03.0
3

s/05.0)V( 0mi °=
°

=
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附录 C                校准证书或校准报告内容 

a) 标题，如“校准证书”或“校准报告”； 

b) 实验室名称和地址； 

c) 进行校准的地点（如不在实验室内进行校准）； 

d) 证书或报告的唯一性标识（如编号），每页及总页的标识； 

e) 送校单位的名称和地址； 

f) 被校对象的描述和明确标识； 

g) 进行校准的日期，如果与校准结果的有效性的应用有关时，应说明被校对象的接收日

期； 

h) 如果与校准结果的有效性和应用有关时，应对抽样程序进行说明； 

i) 对校准所依据的技术规范的标识，包括名称及代号； 

j) 本次校准所用测量标准的溯源性及有效性说明； 

k) 校准环境的描述； 

l) 校准结果及测量不确定度的说明； 

m) 校准证书或校准报告签发人的签名标识，以及签发日期； 

n) 校准结果仅对被校对象有效的声明； 

o) 未经实验室书面批准，不得部分复制证书或报告的声明。 
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