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Ⅱ
引   言
本规范以JJF1071《国家计量校准规范编写规则》、JJF1001 《通用计量术语及定义》、JJF1059《测量不确定度评定与表示》作为校准规范制定工作的基础性规范。以《Euro NCAP-Whiplash Testing Protocol 欧洲新车评价程序—乘用车座椅颈部伤害保护试验规程动态评价》《ECE/TRANS/WP.29/1101/Amend.3第50百分位男性生物模拟（BioRID II UN）试验装置的构造、制备和认证规范》作为技术性规范编制依据。本规范是针对汽车追尾碰撞试验用的BioRID II人形试验装置的特性展开
本规范为首次发布。









Ⅲ

[bookmark: _Toc127278035][bookmark: _Toc127264928]汽车追尾碰撞试验用人形试验装置（BioRID II）校准规范
1. 范围
本规范适用于汽车追尾碰撞试验的BioRID II人形试验装置的校准（以下简称BioRID II假人）。
[bookmark: _Toc127278036][bookmark: _Toc127264929]引用文件
JJF 1001 《通用计量术语及定义》
JJF 1059 《测量不确定度评定与表示》
JJF 1071 《国家计量校准规范编写规则》
JJF1230《汽车正面碰撞试验用人形试验装置校准规范》
ISO 6487 道路车辆 碰撞试验测量技术 仪器设备 （Road Vehicles-measurement techniques in impact tests-instrumentation）
《ECE/TRANS/WP.29/1101/Amend.3第50百分位男性生物模拟（BioRID II UN）试验装置的构造、制备和认证规范》
《Euro NCAP-Whiplash Testing Protocol 欧洲新车评价程序—乘用车座椅颈部伤害保护试验规程动态评价》
凡是注日期的引用文件，仅注日期的版本适用于本规则；凡是不注日期的引用文件，其最新版本（包括所有的修改单）适用于本规则。
[bookmark: _Toc127278037][bookmark: _Toc127264930]术语 
3.1 零时刻Time-zero
    摆锤撞击面与ETD（能量转换装置）撞击面初始接触的时刻，此时所有数据通道的时间定义为零位（即所有校准参数时间都统一设为零）。
3.2 “OC”平面 Occipital condyle plate
本规范中特指假人上颈部载荷传感器和颈椎第一节的安装平面。
3.3  1g~2g调整 1g~2g  Adjustment
见《1230-2009汽车正面碰撞试验用人形试验装置校准规范》3.8条。
3.4  BioRID II人形试验装置是指追尾碰撞假人，用于汽车追尾碰撞时测试汽车座椅和头枕的性能。
[bookmark: _Toc127264937][bookmark: _Toc127278044]概述
[bookmark: _Hlk102981802]BioRID II假人其大小和质量代表第50百分位的成年男性。
[bookmark: _Toc127264938][bookmark: _Toc127278045]计量特性
   BioRID II假人计量特性见表1
表1 BioRID II假人颈椎、脊椎计量特性
	标定项目
	计量特性
	技术指标

	静态标定
	OC平面与水平面的夹角α
	29°~30°

	
	T2脊椎平面与水平面的夹角β
	36.5°~37.5°

	
	OC轴至底平面距离
	570mm~580mm

	
	OC轴H点工具孔距离
	199mm~209mm

	动态标定（颈椎、脊椎冲击特性标定）
	
摆锤冲击力峰值
	8000N~ 9700N

	
	
滑台加速度峰值
	

137.0 ~ 170.0

	
	
头颈部链接旋转角度峰值
	10.10° ~ 15.10°

	
	
头颈部链接旋转角度通道
	Pass

	
	
颈部脊椎链接旋转角度峰值
	4.00° ~ 6.50°

	
	
颈部脊椎链接最小旋转角度 
	-36.00° ~ 0.00°

	
	
颈部脊椎链接旋转角度通道
	Pass

	
	
胸椎第一节最小旋转角度 
	-19.00° ~ -16.50°

	
	
胸椎第一节旋转角度通道
	Pass

	
	
头部旋转角度通道
	Pass

	
	
胸椎旋转角度通道
	Pass

	
	
胸椎第一节加速度峰值
	

-267.0 ~ -183.0

	
	

胸椎第一节加速度峰值时刻
	18.5ms ~ 30.5ms

	
	
滑台速度峰值
	

2.250~ 2.500

	
	

滑台速度峰值时刻
	20.0ms ~ 30.0ms

	
	
滑台速度通道
	Pass

	
	
上颈部“Y”轴方向最大力矩
	7.70Nm ~ 17.80Nm

	
	

上颈部“Y”轴方向最大力矩时刻
	20.0ms ~ 35.0ms

	
	
上颈部“Y” 轴方向最小力矩
	-23.50Nm ~ -15.00Nm

	
	

上颈部“Y”轴方向最小力矩时刻
	66.0ms ~ 83.0ms

	主躯干标定(躯干材料特性标定)
	
摆锤冲击力峰值
	1110N~ 1360N

	
	滑台速度值
	0.378m/s~ 0.422 m/s

	
	压缩量
	18.3mm~20.3mm

	下躯干标定（骨盆材料特性标定）
	
摆锤冲击力峰值
	3250N~ 4620N

	
	滑台速度值
	0.325m/s~ 0.375 m/s

	
	压缩量
	17.8mm~19.5mm



注：以上指标仅供参考。
2. [bookmark: _Toc127278049][bookmark: _Toc127264942]校准条件
0. [bookmark: _Toc223168201][bookmark: _Toc177195368][bookmark: _Toc177191737][bookmark: _Toc223168203][bookmark: _Toc127278052][bookmark: _Toc127264945]校准环境条件
[bookmark: _Toc223168202][bookmark: _Toc177191736][bookmark: _Toc177195363]校准环境条件见表2。
表2 校准环境条件
	校准项目
	环境条件

	
	温度（℃）
	相对湿度（%）

	静态标定
	20.6~22.2
	10%～70%

	动态标定
	
	

	主躯干校准
	
	

	下躯干校准
	
	


0. 校准用仪器设备
校准用设备见表3。

表3 设备要求配置表
	序号
	所需主要标准及配套设备
	技术要求

	1
	数据通道记录仪
	6×10-4（k=2）

	2
	加速度传感器
	非线性度≤±1%

	3
	加速度传感器
	非线性度≤±1%

	4
	加速度传感器
	非线性度≤±1%

	5
	角度传感器
	非线性度(绝对值)≤±0.5°

	6
	角度传感器
	非线性度(绝对值)≤±0.5°

	7
	角度传感器
	非线性度(绝对值)≤±0.5°

	8
	角度传感器
	非线性度(绝对值)≤±0.5°

	9
	颈部载荷传感器
	非线性度≤±1%F.S.

	10
	肩部/腹部/骨盆/胸部冲击装置
	摆锤速度(0~7)m/s ±0.1m/s   
摆锤1质量  37.60kg ±0.11kg
摆锤2质量  13.97kg ±0.02kg

	11
	滑台导轨装置
	滑台质量44.25kg ±0.5kg

	12
	能量转换装置
	质量2.90 kg±0.01 kg（含安装螺丝）

	13
	数显倾角仪
	±40°,分辨力0.1°

	14
	钢直角尺
	600mm×500mm,分辨力1mm

	15
	台秤
	量程150kg  II级












校准项目和方法
各校准对象安装完毕需在实验室里静置4小时以上。每个校准项目除有特殊说明，二次校准间隔30分钟以上。
7.1 静态（脊椎部件）
7.1.1校准前准备
7.1.1.1被测对象脊椎部件（如图三）应做外观检查以确定其是否损坏。
7.1.1.2被测对象应置于符合表2规定的环境条件中至少4小时。
7.1.2 校准方法
把脊椎部件放置在工作台上，如图三所示 
7.1.2.1使用数字倾角仪放置在OC平面，使用阻尼器以确保OC平面与水平面的夹角α保持在29°~30°如图三所示
7.1.2.2使用直角尺测量OC销中心位置到水平放置面的距离H，H必须控制在570mm~580mm之间。如图三所示
7.1.2.3使用直角尺测量OC销中心位置到H点工具孔中心位置的距离L，L必须控制在199mm~209mm之间。如图三所示
7.1.2.4使用数字倾角仪放置在T2脊椎平面，T2脊椎平面与水平面的夹角β保持在36.5°~37.5°如图三所示
[bookmark: OLE_LINK9][image: ]
图三  标定项目示意图 
7.2动态校准（颈椎、脊椎冲击特性）
7.2.1 校准用设备
1）快速释放机构：尽可能快速释放。
2）摆锤质量37.60 kg±0.11kg，包括所有的附件，1 / 3悬挂电缆质量。摆锤冲击端为一个厚度不小于12.7mm扁平、连续且不变形的直径254 mm±0.25mm的圆形平面，有1毫米至2毫米厚的聚四氟乙烯覆盖，与纵向摆锤轴垂直同心。摆锤由至少3.5m长的6根刚性铰链悬吊连接，其与摆锤中心线的夹角不大于20°（沿摆锤的中心线角度观察）。如图五所示。
[image: ]
图四 摆锤6线悬吊方法
3)导轨滑台装置，滑台行程不小于711mm，如图五所示为典型滑台导轨装置。
4) 刚性平台水平度小于±0.5°，大小能容纳滑台导轨装置。
5）ETD（能量转换装置）的质量包含固定螺丝在内为2.55 kg±0.25 kg。
7.2.2 校准前准备
7.2.2.1 被检对象应做外观检查以确定其是否损坏，其大小、质量应符合规范要求。
7.2.2.2 被检对象应置于符合表1规定的环境条件中至少4小时。
7.2.3 校准方法
7.2.3.1 将BioRIDII假人（无下躯干和手臂）安装于滑台安装板上，拆卸头部，确认OC板（头颈链接板）横向角度在±0.5°的范围内。






7.2.3.2 重新安装头部，并确认头部载荷传感器已安装，并把头部和颈部链接销更换为长销，在此处安装角度传感器，与角度传感器同侧，在颈部和脊椎链接销处安装角度传感器，在角度传感器对侧安装角度传感器，在滑台上安装下脊椎角度传感器，并调整四个角度传感器角度为0°±0.25°。其它加速度传感器安装与相应位置，如图五所示。
[image: BioRID1.JPG]
图五 颈椎、脊椎冲击特性标定安装示意图
7.2.3.3 调整头部前后角度，使头部水平工具平台水平度在0±0.5°的范围内，如图五所示。
7.2.3.4 将摆锤以4.75±0.05的碰撞速度（测量位置为摆锤的轴线处）冲击能量转换装置，冲击过程中确保摆锤没有横向及垂直运动。
7.2.3.5 假人两次标定时间间隔为30分钟。
7.2.4 数据处理
7.2.4.1 摆锤加速度传感器通道按照ISO 6487 CFC180滤波。
7.2.4.2 T1和滑台加速度传感器通道按照ISO 6487 CFC60滤。
7.2.4.3 角度传感器信号按照ISO 6487 CFC60滤波。
7.2.4.4 力矩传感器信号按照ISO 6487 CFC600滤波。
7.2.5 结果表达

7.2.5.1 摆锤冲击力的峰值：摆锤冲击过程中摆锤力的峰值，N。



=0.00981××

式中：	——摆锤力，N；

		——摆锤质量，kg；

		——摆锤加速度，g；


7.2.5.2 滑台加速度峰值：冲击过程中，滑台加速度的峰值，。

7.2.5.3 头颈部链接旋转角度峰值：假人受冲击的过程中，头部和颈部链接处的旋转角度峰值，°，其运动过程需满足表4要求。

表4 头颈部链接处运动过程要求表
	运动时刻
	头颈部链接旋转角度

	25.0ms~70.0ms
	10.10°~15.10°

	125.0ms~135.0ms
	-9.00°~2.00°




7.2.5.4 颈部脊椎链接旋转角度峰值和最小颈部脊椎链接旋转角度：假人受冲击的过程中，颈部和脊椎链接处旋转角度的峰值，°和颈部和脊椎链接处最小的旋转角度，°，其运动过程需满足表5要求。
表5 颈部脊椎链接链接处运动过程要求表
	运动时刻
	颈部脊椎链接旋转角度

	≥0.0ms
	≥-36.00°

	18.5ms~28.5ms
	4.00°~ 6.50°

	98.0ms~108.0ms
	≤-30.00°

	165.0ms~175.0ms
	≤-29.00°



7.2.5.5 胸椎第一节最小旋转角度：假人受冲击的过程中，胸椎第一节最小的旋转角度，°，其运动过程需满足表6要求。
表6 胸椎第一节运动过程要求表
	运动时刻
	第一节胸椎旋转角度

	≥0.0ms
	≥-19.00°

	73.0ms~78.0ms
	≤-16.50°



7.2.5.6头部旋转角度通道：假人受冲击的过程中，头部的旋转角度，°，其运动过程需满足表7要求。
表7 头部运动过程要求表
	运动时刻
	头部旋转角度

	100.0ms~190.0ms
	≥-41.00°

	100.0ms~110.0ms
	≤-25.00°

	170.0ms~190.0ms
	≤-25.00°





=+

式中：	——头部旋转角度，°；

		——头部和颈部链接处旋转角度，°；

		——颈部和脊椎链接处旋转角度，°。

7.2.5.7胸椎旋转角度通道：假人受冲击的过程中，胸椎的旋转角度，°，其运动过程需满足表8要求。
表8 胸椎运动过程要求表
	运动时刻
	胸椎旋转角度

	≥0.0ms
	≥-21.00°

	125.0ms~135.0ms
	≤-10.00°





=+

式中：	——胸椎旋转角度，°；

		  ——第一节胸椎旋转角度，°；

		——下脊椎旋转角度，°。


7.2.5.8胸椎第一节加速度峰值：假人受冲击的过程中，胸椎第一节加速度的峰值，。

7.2.5.9胸椎第一节加速度峰值时刻：假人受冲击的过程中，胸椎第一节加速度为峰值的时刻，ms。


7.2.5.10滑台速度峰值：假人受冲击的过程中，滑台速度的峰值，，其运动过程需满足表9要求。


表9 滑台运动过程要求表
	运动时刻
	滑台速度

	20.0ms~30.0ms
	

2.250~2.500

	135.0ms
	
≥2.100

	140.0ms
	
≥2.000

	135.0ms
	
≤2.500

	140.0ms
	
≤2.400






式中：	 ——滑台速度，；


		——滑台加速度，；

		    ——滑台所受冲击的时刻，ms。

7.2.5.11滑台速度峰值时刻：假人受冲击的过程中，滑台速度为峰值的时刻，ms。

7.2.5.12上颈部“Y”轴方向最大力矩：假人受冲击的过程中，上颈部“Y”轴方向最大的力矩，Nm。

7.2.5.13上颈部“Y”轴方向最大力矩时刻：假人受冲击的过程中，上颈部“Y”轴方向为最大力矩的时刻，ms。

7.2.5.14上颈部“Y”轴方向最小力矩：假人受冲击的过程中，上颈部“Y”轴方向最小的力矩，Nm。

7.2.5.15上颈部“Y”轴方向最小力矩时刻：假人受冲击的过程中，上颈部“Y”轴方向为最小力矩的时刻，ms。
7.3 主躯干校准
7.3.1校准用设备
导轨滑台装置，滑台行程不小于711mm，如图五所示为典型滑台导轨装置。
7.3.2校准前准备
7.3.2.1. 摆锤使其纵向中心线与其作用线平面平行±0.5度。将加速计安装在摆锤与冲击面相对的一端，使其灵敏轴与其纵向中心线对齐。
7.3.2.2 定位滑车系统，使线性导轨平行于摆锤的纵向中心线。将底座加速计安装到底座上，使其灵敏轴平行于摆锤的纵向中心线。
7.3.2.3. 在摆锤自由悬挂的情况下，确保其中心线与底座冲击板上的对齐孔对齐。作用线中心线应与碰撞点处的摆锤中心线水平和垂直为0mm±2mm。
7.3.2.4. 试验前，被检对象应置于符合表1规定的环境条件中至少4小时。
7.3.2.5. 从假人上取下躯干皮肤包括15个躯干连接销、手臂枢轴螺钉和水，躯干皮肤的质量应为21.87 kg±0.26 kg。
7.3.2.6.将躯干安装到专用夹具上，并连接到导轨滑台上。试验躯干和冲击连接夹具的组合质量为55.75±0.08 kg。[不包括护套或脊柱-躯干接口销]。
7.3.2.7 在摆锤自由悬挂的情况下，调整滑台的位置，使躯干刚好接触到摆锤的表面。确保在该位置，滑台至少有500mm的无限制前进行程。
7.3.3校准方法
7.3.3.1摆锤以（1.50～1.55 ）m/s的碰撞速度释放。应确保摆锤为水平±0.5度。摆锤表面的中心应在撞击位置2mm以内。
7.3.3.2 在对同一样品进行连续冲击之间，应提供至少30分钟的时间间隔。
[image: ]
图六 躯干安装示意图
7.3.4数据处理
7.3.4.1 摆锤加速度传感器通道按照ISO 6487 CFC180滤波。
7.3.4.2 滑台加速度传感器通道按照ISO 6487 CFC60滤波。
7.3.5结果处理

7.3.5.1摆锤冲击力的峰值：摆锤冲击过程中摆锤力的峰值，N。



=0.00981××

式中：	——摆锤力，N；

		——摆锤质量，kg；

		——摆锤加速度，g；


7.3.5.2滑台速度峰值：假人受冲击的过程中，滑台速度的峰值，




式中：	 ——滑台速度，；


		——滑台加速度，；

		    ——滑台所受冲击的时刻，ms。
7.3.5.3躯干压缩量
C𝑜𝑚𝑝𝑟𝑒𝑠𝑠𝑖𝑜𝑛(𝑡)=𝐷pendulum(𝑧𝑒𝑟𝑜𝑒𝑑)(𝑡)− 𝐷𝑠𝑙𝑒𝑑(𝑧𝑒𝑟𝑜𝑒𝑑)(𝑡)
其中：	；
；

如7.3.2.7所述位置的平均速度值
	；
；


7.4下躯干校准
7.4.1校准用设备
同7.3.1
7.4.2校准前准备
7.4.2.1滑台和摆锤的准备同7.3.2.1到7.3.2.3
7.4.2.2试验前，被检对象应置于符合表1规定的环境条件中至少4小时。

[image: ]
图七 下躯干安装示意图
7.4.2.3 取下下躯干，使用下躯干专用夹具将下躯干安装在滑台上，如图7所示
7.4.2.4下躯干左右中心线平面应与碰撞器的作用面水平距离在±3mm以内。前脊柱接口板连接孔中心线应位于摆锤（如图七）上对齐孔下方（23±3）mm处。
7.4.2.5在摆锤自由悬挂的情况下，调整滑台的位置，使下躯干刚好接触到摆锤的表面。确保在该位置，滑台至少有500mm的无限制前进行程。
7.4.3校准方法
7.4.3.1下躯干试验程序应如7.3.3.1
7.4.3.2在对同一样品进行连续冲击之间，应提供至少30分钟的时间间隔。
7.4.4数据处理
同7.3.4
7.4.5结果处理
  计算公式同7.3.5
[bookmark: _Toc215423160][bookmark: _Toc127278056][bookmark: _Toc127264949][bookmark: _Toc223168210]校准结果表达
[bookmark: _Toc215423161][bookmark: _Toc223168211]8.1	校准结果表达应包括静态标定和动态标定的结果。
8.2	各部位校准结果应在校准证书或校准报告上反映。校准证书或校准报告至少应包括以下信息：
8.2.1标题，“校准证书”或“校准报告” ；
8.2.2实验室名称和地址；
8.2.3证书或报告的编号，每页及总页数的标识；
8.2.4校准单位校准专用章；
8.2.5送校单位的名称和地址；
8.2.6被校设备的名称、制造厂、型号规格、编号；
8.2.7进行校准的日期；
8.2.8对校准所依据的技术规范的标识，包括名称及代号；
8.2.9本次校准所用的测量标准的名称、出厂编号、准确度/等级、证书编号、溯源性及有效性说明；
8.2.10校准环境条件的描述，包括：温度、湿度等；
8.2.11校准结果及其测量不确定度的说明；
8.2.12校准证书或校准报告签发人的签名、职务，以及签发日期；
8.2.13校准试验的操作人及核验人的签名；
8.2.14校准结果仅对被校设备有效的声明；
8.2.15未经实验室书面批准，不得部分复制证书或报告的声明。
[bookmark: _Toc127264950][bookmark: _Toc127278057]复校时间间隔
BioRID II假人复校间隔应根据使用频度、时间及储存环境由用户自定。
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附录A 
校准记录内容
	器具名称： 

	委托单位： 

	委托单编号：

	型号： 
	制造厂： 

	出厂编号：

	温度： 
	相对湿度： 

	校准日期：     

		校准设备信息

	名称/型号
	测量范围
	不确定度/准确度
	证书编号
	有效期至

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	





	校准所参照的规程：

	计量标准考核证书号： 

	本次校准结果： 



样品受样时间                        
样品校准前检查：     □ 正常    □ 有异样                      
样品校准后检查：     □ 正常    □ 有异样                      
装置检查：           □ 正常    □ 有异样                       
	样品
	校准部位
	关键操作步骤
	实行状态
	备注

	BioRID II
	静态标定
	OC平面与水平面的夹角α保持在29°~30°
	□
	

	
	
	T2脊椎平面与水平面的夹角β保持在36.5°~37.5°
	□
	

	
	动态标定
	调整头部前后角度±0.5°的范围内 
	□
	

	
	
	调节四个角度传感器角度为0°±0.25°
	□

	



	静态标定校准项目
	校准结果

	OC平面与水平面的夹角α保持在29°~30°
	

	T2脊椎平面与水平面的夹角β保持在36.5°~37.5°
	

	OC轴至底平面距离570mm~580mm
	

	OC轴H点工具孔距离199mm~209mm
	



	动态标定项目
	校准结果
	相对扩展测量不确定度

	摆锤峰值力（N）
	
	

	滑板峰值加速度（m/s2）
	
	

	头部转动角度峰值（°）
	
	

	头部转动控制区
	
	

	颈部链接转动角度峰值（°）
	
	

	颈部链接转动角度谷值（°）
	
	

	颈部链接转动角度控制区1
	
	

	颈部链接转动角度控制区2
	
	

	T1转动角度谷值（°）
	
	

	T1转动角度控制区
	
	

	总头部转动控制区
	
	

	胸部转动控制区
	
	

	T1加速度峰值（m/s2）
	
	

	T1加速度峰值时间（ms）
	
	

	滑板速度峰值（m/s）
	
	

	滑板速度峰值时间（ms）
	
	

	滑板速度控制区
	
	

	最大上颈部扭矩MY (Nm)
	
	

	最大上颈部扭矩时间（ms）
	
	

	最小上颈部扭矩MY (Nm)
	
	

	最小上颈部扭矩时间（ms）
	
	






	躯干校准项目
	校准结果
	相对扩展测量不确定度

	摆锤冲击力峰值（N）
	
	

	滑台速度值（m/s）
	
	



	下躯干校准项目
	校准结果
	相对扩展测量不确定度

	摆锤冲击力峰值（N）
	
	

	滑台速度值（m/s）
	
	





附录B 
校准证书内页
静态标定结果汇总表

	静态标定校准项目
	校准结果

	OC平面与水平面的夹角α保持在29°~30°
	

	T2脊椎平面与水平面的夹角β保持在36.5°~37.5°
	

	OC轴至底平面距离570mm~580mm
	

	OC轴H点工具孔距离199mm~209mm
	



颈部拉伸特性校准结果汇总表
	动态标定项目
	校准结果
	相对扩展测量不确定度

	摆锤峰值力（N）
	
	

	滑板峰值加速度（m/s2）
	
	

	头部转动角度峰值（°）
	
	

	头部转动控制区
	
	

	颈部链接转动角度峰值（°）
	
	

	颈部链接转动角度谷值（°）
	
	

	颈部链接转动角度控制区1
	
	

	颈部链接转动角度控制区2
	
	

	T1转动角度谷值（°）
	
	

	T1转动角度控制区
	
	

	总头部转动控制区
	
	

	胸部转动控制区
	
	

	T1加速度峰值（m/s2）
	
	

	T1加速度峰值时间（ms）
	
	

	滑板速度峰值（m/s）
	
	

	滑板速度峰值时间（ms）
	
	

	滑板速度控制区
	
	

	最大上颈部扭矩MY (Nm)
	
	

	最大上颈部扭矩时间（ms）
	
	

	最小上颈部扭矩MY (Nm)
	
	

	最小上颈部扭矩时间（ms）
	
	




	躯干校准项目
	校准结果
	相对扩展测量不确定度

	摆锤冲击力峰值（N）
	
	

	滑台速度值（m/s）
	
	



	下躯干校准项目
	校准结果
	相对扩展测量不确定度

	摆锤冲击力峰值（N）
	
	

	滑台速度值（m/s）
	
	




[bookmark: _Toc215423165][bookmark: _Toc223168213][bookmark: _Toc215423166][bookmark: _Toc223168215]附录C
BioRID II假人头部转动角峰值校准测量结果的不确定度评定
1、测量装置
用于提供冲击输入能量摆锤装置、角度传感器，以及数据处理（算法）组成。
2、测量过程
冲击试验装置输入冲击能量，被试件按照一定方式安装、碰撞并吸收一定的能量后，其输出的角度响应由测量传感器转换为电信号并经数据采集变为电压序列，经过一定的算法，最终得到输出的角度值。
3、不确定度的来源
3.1肩部/腹部/骨盆/胸部冲击装置
3.2 测量传感器
3.3 数据采集器
3.4算法

3.5重复性
1. 标准不确定度评定
4.1吸能材料厚度引入的的相对标准不确定度

吸能材料作为冲击的接受面，其密度和厚度影响冲击能量的分配，允差控制在±0.35%，取k=其引入的相对不确定度为0.2%。
4.2冲击轴线对齐接触面积引入的相对不确定度分量估计为0.5%
4.3温度、湿度影响被试件引入的相对不确定度
校准时，假人本身对温度、湿度要求严格，校准时要求温度在（18~22）℃，相对湿度为（10.0~70.0）%RH恒温恒湿环境里放置4小时以上，而且两次标定试验间隔至少为30分钟。其对温湿度的敏感性体现在撞击过程的持续时间变化上，所以环境因素所引起的冲击持续时间变化控制在0.1%以内。
4.4测量传感器引入的相对不确定度

4.4.1 角度传感器最大允许误差为±0.5°，取k=。对于测量时，数据测量得出，则引入不确定度分量为0.29°。
4.4.2 加速度传感器不确定度为3%，取k=2，则引入不确定度分量为1.5%

4.4.3颈部扭矩传感器最大允许误差为±1%，取k=则引入不确定度分量为0.58%
4.5数据采集器引入的相对不确定度

按照规程要求数据采集器最大允许误差为±0.5%F.S.，取k=得出数据采集器的相对不确定度为0.29%。
4.6算法引入的相对不确定度
由于数据离散化、零线漂移、峰值噪声等和算法相关的因素而引入的不确定度，采用国标GB/T20485.22-2008附录B给出的该项值为0.29%。
4.7重复测量引入的相对标准不确定度
采用A类评定，对头部转动角度峰值特性的值进行10次测量，得到相应的角度值（°）如下：
	12.12
	12.22
	12.65
	12.31
	12.96
	12.56
	12.73
	12.85
	12.08
	11.98


 
算术平均值为12.446°；实验标准偏差为0.348°；单次测量值相对不确定度为2.80%。
校准测量结果的不确定度评分量表

头部转动角峰值幅值范围：（10.10°~15.50°）
	不确定度分量描述
	相对标准不确定度（％）

	A. 冲击发生装置
	

	1
	吸能材料厚度
	0.2

	2
	冲击轴线对齐接触面积
	0.5

	3
	温度、湿度影响被试件
	0.1

	B. 测量传感器
	

	4
	角度传感器
	1.76

	C. 数据采集器
	

	5
	不确定度分量
	0.29

	D. 
	算法
	

	6
	数据离散化、零线漂移、峰值噪声等
	0.29

	E. 重复性
	

	7
	重复性
	2.80

	

	相对合成标准不确定度 
	3.4

	相对扩展不确定度U（k=2）
	6.8


1. 合成标准不确定度

以上各不确定度分量之间互相独立不相关，因此，代入各项数值得到如上表

	项目
	相对扩展测量不确定度

	头部转动角度峰值
	6.8%  (k=2)


1. 扩展不确定度
				11
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