
测量精度与汽车的行驶路线无关，
即使驾驶员偏离了车道，汽车蜿蜒曲
折地行驶，该子系统也能获得高精度
的测量结果并记录下来。

专用软件可生成有用的图形、曲线
和计算结果，例如，恢复横坡所需铣
刨和填充的沥青数量。还可生成车辙
数量、积水深度和测试报告。

根据道路的几何参数和
rutbar横断面数据，可以计算出横
坡。当该子系统与陆用车辆定位定向
系统（POS LV?）结合使用时，其测量
精度可达到并超过“水准尺和水准
仪”的测量精度，而检测时间仅为原
来的几分之一，且工作环境更安全。
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ARAN的Smart Rutbar是一套车载
的子系统，它采用超声波传感器来精
确测量道路的横断面。Smart Rutbar
配有自用的微处理器以保证该子系统
能高速地采集数据并获得精确的测量
结果，这也保证了该子系统能够获得
最好的道路横断面数据。

无论选择的测量宽度是多少，所有
的传感器都以100mm的间距布置。该子
系统最多可装37个传感器，其中19个装
在主梁上，在两侧伸缩梁上各装9个，
能覆盖3.6米宽的车道。

与较少传感器的系统相比，传感
器的数量越多，车辙的测量精度越
高。单个传感器的精度为1.0mm。车道
车辙深度的总体测量精度为1.5mm。
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主梁上有19个超声波传感器
2个可伸缩延长臂上各有9个传感器，
共有37个传感器
单个传感器的精度为1.0mm，车辙深
度的总体测量精度为1.5mm
可在各种交通速度下进行测量
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图形报告软件
和所有的ARAN子系统兼容，如POS Lv，
WiseCrax及GPS。
当Smart Rutbar与POS LV结合使用时，ARAN
软件能计算多条车道铣刨/填充的数量，积水
深度，并进行横断面分析，精度达到“水准尺
和水准仪”的测量精度。

Smart Rutbar


