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基于犌犅３８９００—２０２０的汽车和挂车检验软件
符合性与智能化设计

冯忠贵，何永祥
（东莞市机动车检测行业协会，广东东莞　５２３０００）

摘要：ＧＢ３８９００—２０２０《机动车安全技术检验项目和方法》已于２０２１年１月１日起实施。为
进一步提高机动车安全技术检验的规范化、标准化程度，便于检测设备厂家、检验软件开发商和车
辆管理部门核查检测站运行的检验软件是否符合ＧＢ３８９００—２０２０的要求，使检测站能合法、合
规、有效落实该标准规定的检验项目和方法，消除漏检、多检、误检现象，同时提高检验软件的智能
化水平，降低检测数据的出错率，尽可能消除不合理数据生成，文中结合检验软件的登录信息、机
动车安全技术检验表（仪器设备检验部分）、机动车安全技术检验表（人工检验部分）和机动车安全
技术检验报告，探讨基于ＧＢ３８９００—２０２０的汽车和挂车检验软件符合性和智能化设计。
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１　检验软件登录信息和检验项目的确定
检测站登录员通过检验软件链接公安部交通安

全综合服务管理平台下载车辆信息，核对或录入（新
车注册登记安全检验时）车辆基本信息后，按照不同
的检验类别、车辆类型、使用性质、道路营运证号、核
载人数、出厂日期、初次登记日期（使用年限）、驱动
方式、转向轴悬架形式、外廓尺寸、车辆轴数、前轴数
量、转向轴数量、驱动轴位、驻车轴位、电子手刹、空
气悬架轴位、栏板高度、前照灯制式、最大设计速度
等信息，检验软件能自动识别并确定车辆的检验项
目（包括仪器设备检验项目和人工检验项目），而不
是登录员人工自行选择检验项目，从报检登录源头
开始减少车辆检验项目漏检、多检、误检情况发生。
１．１　仪器设备检验项目的确定

检验软件根据登录信息自动确定汽车和挂车安
全技术检验项目（仪器设备检验部分），包括整备质
量或空车质量、行车制动、驻车制动、大灯远光发光
强度和转向轮横向侧滑量。
１．１．１　整备质量／空车质量检验项目的确定

登录信息中，根据车辆检验类别区分注册登记
检验或在用车检验（定检）。整备质量检验项目仅适
用于部分车型（货车、专项作业车和挂车）新车注册
登记安全技术检验，载客汽车不用检验车辆整备质
量；空车质量检验项目也仅适用于部分车型的在用

车安全技术检验。需注意的是，在用车安全技术检
验时，只有２０１５年３月１日起注册登记的货车、重
中型挂车才需检验车辆的空车质量，其他在用车都
不用检验空车质量。
１．１．２　行车制动性能检验项目的确定

行车制动性能检验项目的检验参数与车辆类
型、车辆轴数、驻车轴位、车辆总质量和悬架形式等
有关。登录信息中，根据车辆类型区分汽车和挂车，
汽车又根据车辆轴数区分两轴汽车（车辆轴数为２）
和多轴汽车（车辆轴数≥３）。采用台架检验行车制
动性能时，两轴汽车只检测前后两轴空载制动性能
（检测前后轴的空载制动率和空载制动不平衡率），
前后轴都不用加载检测。但多轴货车除测试各轴空
载制动性能外，还需对中间轴进行加载检测（检测中
间轴的加载轴制动率和加载轴制动不平衡率），如三
轴货车需对第二轴进行加载检测，四轴货车需对第
二、第三轴进行加载检测。检验挂车制动性能时，对
于总质量大于３５００ｋｇ的并装双轴或并装三轴挂
车，除最后一轴外，其他轴还应进行加载检测。但也
有例外，例如：采用空气悬架的汽车、总质量≤３５００
ｋｇ的挂车及总质量为整备质量１．２倍以下的车辆，
无论是两轴车还是多轴车都不需进行加载检测。
ＧＢ３８９００—２０２０《机动车安全技术检验项目和方
法》也没有要求对多轴专项作业车、多轴客车中间轴
采用加载检测，这是因为这些车型的总质量与整备
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质量之比较小，无加载检测的必要。
１．１．３　驻车制动检验项目的确定

驻车制动检验项目的检验参数与车辆类型、车
辆驻车制动控制装置、使用性质、座位数有关。使用
电子手刹的汽车在驻车制动检验时，引车员按检验
要求操作驻车电子按钮，由于电子手刹启动后达到
最大驻车制动效能的时间点和检测设备采集到最大
制动力的时间点难以同步，检验操作失误率较高。
因此，ＧＢ３８９００—２０２０规定驻车制动使用电子控制
装置的汽车不检测驻车制动。登录信息时，对于驻
车制动是否使用电子手刹，若登录为是，则不检测驻
车制动；若登录为否，除使用年限不超过１０年且７座
以下的非营运小型、微型载客汽车（不包括面包车）和
挂车外，其他汽车均要检测驻车制动。
１．１．４　灯光检验项目的确定

登录信息时，应正确选择两灯制或四灯制，因为
两灯制与四灯制的前照灯远光发光强度标准限值不
同。挂车没有前照灯，该项目不用检验。

在机动车安全技术检验表中，四灯制前照灯的
４只远光灯都检测时，在对应前照灯位置打印灯光
仪测得的远光发光强度数据；对于两灯制前照灯，在
左外灯栏打印汽车左远光灯远光发光强度数据，在
右外灯栏打印汽车右远光灯远光发光强度数据，左
内灯、右内灯栏不适用。

按照ＧＢ７２５８—２０１７《机动车运行安全技术条
件》，采用四灯制前照灯的汽车，其中２只对称的灯
达到两灯制的要求时视为合格。需说明的是，若四
灯制汽车的４只灯发光强度都检验，注册登记检验
时每只灯发光强度限值不得低于１５０００ｃｄ，在用车
检验时每只灯发光强度限值不得低于１２０００ｃｄ；若
仅检测２只对称远光灯，每只灯的发光强度不得降
低标准限值，注册登记检验时不得低于１８０００ｃｄ，
在用车检验时不得低于１５０００ｃｄ。

特殊豁免情况为：小型载客汽车（面包车除外）
前照灯远光发光强度检测不合格，但经确认确实属
于灯光仪与车辆前照灯技术不匹配，经授权签字人
确认后视同合格，并记录在检验表中。各检测站要
明确这类型特别车型并向主管部门备案，防止部分
授权签字人滥用权力随意扩大车型范围。
１．１．５　侧滑量检验项目的确定

侧滑量检验项目的检验参数与车辆悬架类型和
转向轴静态轴荷有关。登录信息中，根据转向轴悬
架形式区分独立悬架和非独立悬架。前轴采用非独

立悬架的汽车（包括采用双转向轴的汽车，但不包括
转向轴静态轴荷≥１１５００ｋｇ、不适用于仪器设备检
验的汽车，如前轴不是转向轴的其他特殊结构的转
向轴的车辆），应检测转向轮的横向侧滑量；前轴采
用独立悬架的汽车，不检测侧滑量。值得注意的是，
有些大客车的前轴也采用独立悬架。

挂车无动力装置，必须由牵引车拉动才能在道
路上行驶，也没有转向轮，不需检测侧滑量。
１．２　机动车安全技术检验表的确定

ＧＢ３８９００—２０２０附录Ｉ（规范性附录）汽车安全
技术检验表（仪器设备检验部分）要求按照两轴汽
车、三轴及以上汽车（多轴汽车）、挂车分别出具不同
式样的仪器设备检验表，登录信息界面应

!

加两轴
车、多轴车、挂车３种车辆类别选项，根据汽车类别
自动确定检验程序并打印对应检验表。检验软件根
据检验标准要求自动对检验结果作出评判。

注册登记的机动车检验项目包括联网查询、车
辆唯一性检查、车辆特征参数检查、车辆外观检查、
安全装置检查、底盘动态检验（挂车除外）、车辆底盘
部件检查、仪器设备检验。在用机动车检验项目包
括联网查询、车辆唯一性检查、车辆特征参数检查、
车辆外观检查、安全装置检查、底盘动态检验（挂车
除外）、车辆底盘部件检查、仪器设备检验。所有汽
车和挂车的人工检验部分都包括联网查询、车辆唯
一性检查、车辆特征参数检查、车辆外观检查和安全
装置检查；除使用年限不超过１０年的非营运小型、
微型载客汽车（不包括面包车、７座及以上车辆）不
用进行底盘动态检验和底盘部件检查外，其他汽车
都需增加底盘动态检验（不包括挂车）和底盘部件检
查。发生过人员伤亡交通事故的汽车都需增加底盘
动态检验和底盘部件检查。
１．３　人工检验项目的确定及记录数据要求

ＧＢ３８９００—２０２０中表１、表２明确规定了安全
技术检验人工检验部分中注册登记车辆和在用车的
检验项目，这里不再赘述。需注意的是人工检验表
中其他技术参数的测量和记录，其他技术参数记录
栏共有６项，分别为车辆外廓尺寸、轴距、轮胎花纹
深度、车身对称部位高度差、车厢栏板高度、方向盘
最大自由转动量。对人工检验数据，检验软件也需
具有自动评判功能。
１．３．１　车辆外廓尺寸

非营运小型、微型载客汽车注册登记时，不用测
量外廓尺寸，除此之外的其他车型都需测量外廓尺

７　２０２２年第３期冯忠贵，等：基于ＧＢ３８９００—２０２０的汽车和挂车检验软件符合性与智能化设计　



寸。重中型货车、重中型专项作业车、重中型挂车的
外廓尺寸采用自动外廓仪测量，检验软件自动将测
量数据记录在仪器设备检验表中并作出评判。其他
车型可采用自动测量仪或人工检验法，采用人工检
验法的测量数据记录在人工检验表中。
１．３．２　轴距

注册登记检验时，货车、专项作业车和挂车需测
量轴距，其他车辆不用测量轴距；在用车检验时，所
有车型都不需测量轴距。
１．３．３　轮胎花纹深度

大型客车、重中型货车、重中型载货专项作业
车、危险货物运输车转向轮的轮胎花纹深度采用轮
胎花纹深度计测量并记录测量数据，对其他轮胎有
质疑时，也可使用轮胎花纹深度计测量并记录测量
数据。
１．３．４　车身对称部位高度差

对于大型客车、重中型货车、重中型载货专项作
业车、重中型挂车，测量第一轴和最后一轴（对挂车
测量最后一轴）上方的车身对称部位高度，测量值不
能超过车身高度且不超过１５００ｍｍ。若高度超过
１５００ｍｍ或高度差为零，则提示检验员再次确认。
１．３．５　车厢栏板高度

栏板货车需测量并记录车厢栏板高度，误差不
超过±５０ｍｍ，且挂车及二轴货车的货箱栏板（含
盖）高度不超过６００ｍｍ，二轴自卸车、三轴及三轴
以上货车的货箱栏板（含盖）高度不超过８００ｍｍ，
三轴及三轴以上自卸车的货箱栏板（含盖）高度不超
过１５００ｍｍ。不同车辆类型的栏板高度最大限值
应符合ＧＢ１５８９—２０１６的检验要求且误差不得超
过±５０ｍｍ。
１．３．６　方向盘最大自由转动量

使用转向角测量仪测量并记录大型客车、重中
型货车、重中型载货专项作业车、危险货物运输车的
方向盘最大自由转动量，检验软件根据ＧＢ７２５８—
２０１７第６．４条规定予以判定。对于其他车型，先目
测检查，有质疑时再用仪器检测。

２　检验软件的符合性
２．１　各工位最少检验时间的符合性

检验软件根据ＧＢ３８９００—２０２０设定安全技术
检验时各工位的最少检验时间，若检测未达到相应
车型和相应项目的最少检验时间要求，检验系统将
提示该项目未完成；底盘部件检查由检验员和引车

员共同完成，若出现同一个人，则提示该项目未完
成，不得进入下一工位检验。
２．２　车辆复检检验软件的符合性

（１）若整车制动性能不合格，复检时无需重新
称重，但所有轴行车制动与驻车制动的各项目指标
都应检验。

（２）若驻车制动力不合格，复检时无需重新称
重，只重新检测驻车制动力。

（３）若某一轴制动性能不合格，复检时无需重
新称重，只重新检测该轴制动性能，调修时影响到其
他轴制动性能的情形除外。

（４）若制动初检时不合格，更换其他检验方法
检验，制动各项目指标（包括行车制动、驻车制动）应
全部复检。

（５）若某个或所有前照灯远光发光强度不合
格，应复检所有前照灯。
２．３　检验报告程序的符合性

与ＧＢ２１８６１—２０１４《机动车安全技术检验项目
和方法》相比，ＧＢ３８９００—２０２０对检验报告程序的
升级主要体现在对汽车整备质量或空车质量的限值
和外廓尺寸的限值，许多软件开发商在原国家标准
报告单上的这两项标准限值栏中分别简单地列出相
对误差和绝对误差。根据ＧＢ３８９００—２０２０，整备质
量或空车质量的限值和外廓尺寸的标准限值应根据
登录的基准值来记录误差范围，并按规定的相对误
差和绝对误差中较大的允许误差计算标准限值范
围，不能简单罗列标准。检验报告中整车检验结论
栏要由授权签字人作出是否合格评判，并手签名和
标注日期。
２．３．１　整备质量或空车质量的限值

注册登记时，汽车的整备质量应与汽车产品公
告、汽车出厂合格证相符，误差应满足：重中型货车、
重中型专项作业车、重中型挂车不超过±３％或
±５００ｋｇ，轻微型货车、轻微型专项作业车、轻微型
挂车不超过±３％或±１００ｋｇ。整备质量或空车质
量的限值采用相对误差还是绝对误差作为评判标
准，计算绝对误差值和相对误差值并折算统一单位
后比较哪个更宽松，选择较宽松的误差值作为限值
标准。对于重中型货车、重中型专项作业车、重中型
挂车，如果公告整备质量犿≥５００００／３ｋｇ，采用相
对误差±３％即犿±０．０３犿作为限值标准，并在备注
中记录车辆整备质量的相对误差值；若公告整备质
量犿＜５００００／３ｋｇ，采用绝对误差５００ｋｇ即犿±
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５００ｋｇ作为限值标准，并记录车辆整备质量的绝对
误差值。对于轻微型货车、轻微型专项作业车、轻微
型挂车，如果公告整备质量犿≥１００００／３ｋｇ，采用
相对误差±３％即犿±０．０３犿作为限值标准，并记录
车辆整备质量的相对误差值；如果公告整备质量犿＜
１００００／３ｋｇ，采用绝对误差１００ｋｇ即犿±１００ｋｇ作
为限值标准，并记录车辆整备质量的绝对误差值。

在用车检验时，２０１５年３月１日起注册登记的
货车、重中型挂车，检测的空车质量与汽车注册登记
时记载的整备质量技术参数相比，误差应满足：重中
型货车、重中型挂车不超过±１０％或±５００ｋｇ；轻微
型货车不超过±１０％或±２００ｋｇ，且轻微型货车的
空车质量小于４５００ｋｇ。对于重中型货车、重中型
专项作业车、重中型挂车，如果行驶证记录的整备质
量犿≥５０００ｋｇ，采用相对误差±１０％即犿±０．１犿
作为限值标准，并记录车辆空车质量的相对误差值；
如果行驶证记录的整备质量犿＜５０００ｋｇ，采用绝
对误差５００ｋｇ即犿±５００ｋｇ作为限值标准，并在备
注中记录车辆整备质量的绝对误差值。对于轻微型
货车、轻微型专项作业车、轻微型挂车，如果行驶证
记录的整备质量犿≥２０００ｋｇ，采用相对误差±１０％
即犿±０．１犿作为限值标准，并记录车辆整备质量的
相对误差值，且轻微型货车的空车质量小于４５００ｋｇ；
如果行驶证记录的整备质量犿＜２０００ｋｇ，采用绝
对误差２００ｋｇ即犿±２００ｋｇ作为限值标准，并在备
注中记录车辆整备质量的绝对误差值。
２．３．２　外廓尺寸的限值

注册登记安全检验时，汽车外廓尺寸实测值不
应超过ＧＢ７２５８—２０１７、ＧＢ１５８９—２０１６的限值，且
与汽车产品公告、汽车出厂合格证记载的数值相比，
误差应满足：汽车（三轮汽车除外）、挂车不超过
±１％或±５０ｍｍ。测量结果不合格但误差在±２％
或±１００ｍｍ以内时，进行人工复测。计算外廓尺
寸（车辆的长、宽、高）的绝对误差值和相对误差值并

折算统一单位后比较哪个更宽松，选择较宽松的误
差值作为外廓尺寸的限值标准。对于汽车（三轮汽
车除外）、挂车，如果公告尺寸犔≥５０００ｍｍ，采用相
对误差±１％即犔±０．０１犔作为限值标准，并记录车辆
尺寸的相对误差值；如果公告尺寸犔＜５０００ｍｍ，采
用绝对误差±５０ｍｍ即犔±５０ｍｍ作为限值标准，
并记录车辆尺寸的绝对误差值。

在用汽车安全检验时，重中型货车（半挂牵引车
除外）、重中型载货专项作业车、重中型挂车的外廓
尺寸实测值不应超过ＧＢ７２５８—２０１７、ＧＢ１５８９—
２０１６的限值，且与汽车行驶证记载的数值相比误差
不超过±３％或±１５０ｍｍ。测量结果不合格但误差
在±４％或±２００ｍｍ以内时，进行人工复测。对于
重中型货车（半挂牵引车除外）、重中型载货专项作
业车、重中型挂车，如果行驶证记录的尺寸犔≥
５０００ｍｍ，采用相对误差±３％即犔±０．０３犔作为
限值标准，并记录车辆尺寸的相对误差值；如果公告
尺寸犔＜５０００ｍｍ，采用绝对误差±１５０ｍｍ即
犔±１５０ｍｍ作为限值标准，并记录车辆尺寸的绝对
误差值。

３　路试
对于线轴结构半挂车、静态轴荷≥１１５００ｋｇ的

汽车等不适于制动检验台检验的车辆，制动性能可
采用路试，路试检验结果和前照灯检验结果合成到
检验报告“仪器设备检验结果”栏，并出具检验报告。

４　道路运输车辆技术等级评定的符合性
对于道路运输车辆，登录时必须填写营运证号，

车辆检验结果符合ＧＢ３８９００—２０２０技术要求时，
检验软件根据道路运输车辆技术等级评定要求自动
判定技术等级。若４项技术等级项目全部达到表１
的要求，则车辆技术等级评为一级；若至少有１项不
达标，则车辆技术等级评为二级。

表１　道路运输车辆技术等级（一级）评定要求
评定项目 一级评定要求

方向盘最大自由转动量／（°） 最高设计速度≥１００ｋｍ／ｈ的车辆，方向盘最大自由转动量≤１０°，其他车辆≤２０°

轮胎花纹深度／ｍｍ
乘用车轮胎胎冠花纹深度≥２．５ｍｍ；其他车型转向轮的胎冠花纹深度≥３．８ｍｍ，其他

轮胎胎冠花纹深度≥２．５ｍｍ

空载制动力不平衡率／％
前轴制动不平衡率≤２０％，后轴制动不平衡率≤２４％（当后轴制动力小于后轴轴荷的

６０％时，制动不平衡率≤后轴轴荷的８％）
车身对称部位高度差／ｍｍ 车体外缘左右对称部位高度差≤２０ｍｍ
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５　结语
ＧＢ３８９００—２０２０《机动车安全技术检验项目和

方法》代替ＧＢ２１８６１—２０１４、ＧＢ１８５６５—２０１６，实现
了“三检合一”强制性国家标准的整合修订，明确了
两轴汽车、多轴汽车和挂车３种不同车辆类型的报
告单式样和新车注册登记安全技术检验项目、在用
车安全技术检验项目，人工检验部分对部分车型增
加其他技术参数的检验数据记录和评判。检验软件
需根据车辆登录信息自动确定需检验的项目、采用
哪种检验表式样，且对检验数据智能评判提出了更
高要求，尤其是对人工检验部分的其他技术参数的
检验数据评价。同时，对道路运输车辆的等级评定，
检验软件也需智能评定车辆技术等级。
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　　考虑到能量衰减法的测量数值较小，为进一步
比较２种方法测量结果的稳定性，对１６次测量值进
行统计分析。由于２种测量方法的量纲不同，比较
均值和方差没有意义，以变异系数进行比较。变异
系数为标准差与平均值之比，能反映不同量纲数据
的离散程度。如表１所示，能量衰减法的变异系数
更小，说明该方法测量结果的稳定性更好。

表１　不同评价方法测量结果的统计分析
评价方法 均方差 均值 变异系数
包络面积法 ０．０６４１ ０．７６７１ ０．０８３６
能量衰减法 ０．００４１ ０．０９２２５ｓ ０．０４４５

４　结论
汽车通过减速带时产生的残余抖动可视为一个

自由衰减信号，衰减过程中振动能量被减振器等迅
速吸收，通过观察信号能量的变化可确定残余抖动
的持续时间。对自由衰减信号进行短时能量积分，
获得信号能量的变化曲线，能确定残余抖动时间。
振动能量衰减法减少了信号中的随机波动，其测量
结果更稳定，可用于汽车过坎残余抖动评价。
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