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目r} 舀

    《船舶交通管理系统工程技术规范》主要包括船舶交通管理系

统的总体设计、工艺设计和系统设备现场检验等方面的技术内容.

    本规范参照了国际海事组织通过的《VTs指南》和国际上通
用的《雷达手册》以及国际无线电规则、ITU-R, ITU-T的有关标
准和建议，引用了国内有关现行的国家标准和行业标准，概述了船
舶交通管理系统的技术要求，规定了在船舶交通管理系统设计中

所须遵循的原则，为船舶交通管理系统工程设计和系统设备现场

检验提供了依据。

    本规范共分6章26节134条，并附有条文说明。

    请有关单位在使用过程中，将发现的问题和意见及时函告中

交水运规划设计院，以便修订时参考。

    本规范进行局部修订时，修订的内容将刊登在《水运工程标准
与造价管理信息》刊物上。
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1 总 则

1.0.1 为了提高船舶交通管理系统的设计水平，确保工程质量，

制定本规范。

1.0.2 本规范适用于船舶交通管理系统工程的总体设计、工艺设

计和系统设备现场检验。

1.0.3 船舶交通管理系统工程的设计，应做到技术先进可靠、经

济合理实用。

1. 0. 4 本规范中所提到的雷达是指在船舶交通管理系统中采用
的雷达。

1.。，5 船舶交通管理系统工程的设计和现场检验除应符合本规
范外，尚应符合国家现行有关标准的规定。



2 术语和符号

2.1 术 语

    份铂交通管理系统 由主管机关实施的、旨在改善船舶交通

的安全和效率并且保护环境的一种管理系统，该系统有能力与船

舶相互作用并对船舶交通管理系统区域内出现的交通状态作出反

应。

    粉怕交遨曹理系统管理区软 由船舶交通管理系统的主管机

关划定并对外公布的管理区域。

    份铂动态报告制 由船舶交通管理系统主管机关颁布的，船

舶进入或离开船舶交通管理系统管理区域以及在该区域内停泊或

离泊时进行报告的制度。为实施船舶动态报告制而划定的位置线

称为船舶动态报告线。

    40柏交通管理系统中心 船舶交通管理系统的管理和运作中

心 。

    船铂交通管理系统分中心 隶属于船舶交通管理系统中心，

在其分管区域内运作的分支机构。

    交管站 可隶属于船舶交通管理系统中心或分中心的基本机

构 。

    留达.大作用距离 对应于某一工作条件和某一特定目标的

雷达最大检测距离。

    ，达最小作用距离 对应于某一目标的雷达能够观测到的最

近距离 ，

    留达视距 雷达视线所能达到的距离范围。

    系统定位误差 系统平面测量目标所得位置与真实位置之间



的距离统计值。

    系统分辫力 系统能够区分两个相邻点目标的能力口

    系统可娜性 在规定的工作条件下和规定的时间内，系统完

成规定功能的能力。系统可靠度和平均故障间隔时间(MTBF)是

系统可靠性的两个重要特征指标。

    致命故障 当操作维护人员按生产方提供的操作手册进行操

作时，由于设备本身的缺陷造成人身伤害或系统设备重大损失的

故障。

    严皿故阵 引起系统工作中断的故障。

    轻度故障 指示性部件的失效、自检性部件的失效以及不影

响系统规定功能的失效等故障。

2.2 符 号

    V TS 船舶交通管理系统(Vessel Traffic Services)

    VHF 甚高频(Very High Frequency)

    VHF-DF 甚高频测向仪(Very High Frequency Direct
Finder)

    DGPS— 差分全球定位系统(Differential Global Position
System)

    MTBF— 平均故障 间隔时 间(Mean Time Between

Failures)

    ITU-R— 国际电信联盟无线电通信部门(International

Telecommunication Union Radio communication Sector)

UPS
FYI-

不间断供电电源(Uninterruption Power Supply)
平面位置显示器(Plan Position Indicator)

CPA— 到最接近点的距离(Closest Point Approach)

    TCPA

Approach)

到最 接 近 点 的时 间 (Time Closest Point



3 系统总体设计

                    3.1 一 般规定

3.1.1 系统总体设计的基本原则应包括以下内容:
    (1)适应港口、水上运输及社会经济的发展需求;
    (2)满足实施船舶交通管理的基本要求;

    (3)充分考虑安全监督、航运、港口和引航等部门的意见与要
求;

    (4)兼顾系统分期发展的需要。
3.1.2确定系统总体性能指标时，应综合考虑船舶交通管理的需
求、系统性能价格比以及系统运行、维护和保养等因素。

3.2 系统 目的

3.2.1系统目的应包括以下内容:

    (1)增进交通安全;

    (2)提高交通效率;

    (3)保护环境。

3.2.2 提出及确定某一水域VTS的系统目的时，应综合考虑这
一水域所处的地理位置、自然条件、通航条件、船舶交通状况、航行

危险程度以及船舶交通管理的发展需求等因素.

3.3 管理区域

3.3.1 任一VTS都应明确划定该系统的管理区域。

3.3.2 划定VTS的管理区域时，应考虑以下因素:
(1)VTS有效监视和通信覆盖范围;



    (2)船舶动态报告制范围。
3.3.3 系统管理区域可进一步划分成几个分区，分区划分的原则

应符合下列规定。

  3.3-3.1 分区的数量少。
  3.3-3.2 分区的界线不设在船舶经常改变航向或有航线交叉

点的水域。

3.4 系统功能

3.4.1 系统功能应包括内部功能和外部功能，其中，内部功能应

包括信息收集和信息评估;外部功能应包括信息服务、交通监控、
交通组织、助航服务和参与联合行动。

3.4.2 信息收集可包括以下内容:
    (1)获取船舶交通动态信息;

    (2)接收船舶动态报告和有关船舶、人员及危险货物装载的情
况报告;

    (3)收集航行计划信息;
    (4)收集气象水文信息。

3.4.3 信息评估可包括以下内容:

    (1)处理、存储和查询船舶交通动态信息;

    (2)统计处理、存储和查询船舶动态报告和有关船舶、人员及

装载的情况报告以及航行计划和气象水文信息;

    (3)预测未来船舶航行动态和交通态势。

3.4.4 信息服务可包括以下内容:

    (1)播发有关船舶动态、气象水文情况或他船意图的信息，以

协助船舶安全航行;

    (2)发布航行警告或向船舶提供有关船位、航向、碍航物等助

航信息;

    (3)向港口、航运和搜救等有关部门提供信息服务。
3.4.5 交通监控可包括以下内容:

    (1)监视系统管理区域内的船舶交通动态;
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    (2、监视各项船舶交通管理法规的实施情况;

    (3)监视锚泊动态
    (4)在船舶违章航行、对船舶己构成危险局面、船舶前方将可

能遇到的危险情况、恶劣的气象水文状况以及走锚等情况出现时

发出警告或通告;

    (5、依照各项船舶交通法规，实施船舶交通管理，检查及监督

交通违章。

3.4.‘ 交通组织可包括以下内容:
    (1)组织船舶编队航行，允许进入、通过或离开;

    (2)指定应遵循的航线或限制航速;

    (3)指定锚泊位置。

3.4.7 当船方请求或VTS中心认为必要时，VTS应能向船舶提

供协助航行信息。

3.4.8参与联合行动应包括向船舶和有关机构提供信息，协助海
上搜救、抢险及防止污染扩大等项工作。

                  3·5系统总体性能

3.5.1系统监视范围应能覆盖系统所规定的船舶交通管理区域。
3.5.2 系统分辨力应满足表3.5.2的基本要求。

系统分辨力的基本要求 表 3.52

适用水域 监视功能 助航功能

分道通航水城

  单向航道

W,<w,

w,<W.

  W,<W,一2·五..

W,<Wa-w，一2·Em..

    注:W。单向航道宽度;

        W,一通航分隔带宽度，

        wZ一在显示终端上的设计船型目标视颇图象对航道垂直线的投影尺寸.

        W,一在显示终端上的航道两侧标志视频图象对航道垂直线的投影尺寸.

        E-‘一系统定位最大误差的绝对值

3.5.3 系统宁位精度应满早裹 3.5.3的基木要求



系统定位栩度的基本要求 表 3.5.3

适用水域 监视功能 助航功能

分道通航水域 E...<0. 5·W, .E-,<0. 5(WI-W2)

单向航道 E- < 0.5 " Wo Em..<O. 5(Wa-Wi-W,)

    注:W 一单向航遭宽度;

        W,通航分隔带宽度卜

        Wi在显示终端上的设计船型 目标视颜图象对航道垂直线的投影尺寸;

        w3一在显示终端上的航道两侧标志视频图象对航道垂直线的投影尺寸;

        E- 系统定位最大误差的绝对值.

3.5.4系统跟踪处理范围应不小于VTS管理区域的范围。
3.5.5    VHF通信覆盖范围应大于VTS管理区域。其可通概率应
高于90%,

3.5.‘ 系统设备的环境适应能力要求应按表3.5.6确定。

                    系统设备的环境适应能力 表3.5.6

环境要求 室内设备 室 外 设 备

温度 5- 501C -30-50'C

湿度 90%-95% 100%

抗风 >-32./s(工作)，夯45./s(生存)

电慷 380V士15% .220V士15 % , 50H.士50%

3.5.7 确定VTS设备的电磁干扰要求时，应参照国标《计算站场
地技术要求》(GB2887一82)的有关规定执行。

3.5.8 系统可靠性的基本要求可按下式计算:

                          R(t)=e'0                    (3.5.8)

式中 R (t)— 系统可靠度，一般取950a;

          A— 系统失效率 A=1 /MTBF;

          t— 系统连续工作时间。

                    3.6 系统 构成

3.6. 1 VTS的基本构成应包括系统软件、系统硬件、管理机构和

参与船舶四大部分。
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3.6.2系统软件应包括VTS的对外管理规则和内部运行规定两
大部分，并符合下列规定。

  3.6.2. 1  VTS的对外管理规则应由VTS的主管机关颁布。

  3.6.2.2   VTS的对外管理规则宜包括以下内容:
    (1)VTS主管机关;

    (2)VTS管理区域;
    (3)分道通航区域;

    (4)参与船舶;
    (5)VTS的呼号;

    (6)VTS的VHF通信频道;

    (7)VTS工作语言;

    (8)船舶动态报告制;

    (9)信息服务程序;
    (10)助航服务程序。
  3.6.2.3  VTS的内部运行规定宜包括系统岗位值班管理规

定、系统设备操作及维护程序以及系统后勤保障管理制度等。

3.6.3 系统硬件应包括各类传感器、通信设备、信息处理设备、信
息输出及显示设备、记录设备和系统保障设施等，并符合下列规

定。

  3.6.3.1 传感器由雷达设备、监视电视、DGPS设备、VHF-

DF设备和气象水文等设备组成。

  3.6.3.2  VHF通信设备由工作于国际水上频道的VHF岸台
和VHF船台组成。

  3.‘.3.3 信息传输设备根据现场环境条件，采用微波或光缆、

电缆等传输手段。

  3.6-3.4 电信设备由传真机、电传和电话等设备组成。
  3.6.3.5 信息处理设备由雷达数据处理设备、船舶交通数据资

料处理和气象水文数据处理设备等组成。

  3.6-3.6信息输出及显示设备由显示器、打印机、广播机等设

备组成 。



  3.6.3.7 记录设备由录音、录象等设备组成。
  3.6.3.8 系统保障设施由电源设备、机房空调设备、避雷接地

装置、交通工具和必要的生活保障设施等组成。

3.‘.4  VTS的管理机构可包括VTS中心、分中心或交管站。
3.6. 5 VTS应明确界定参与船舶的吨位等级和种类。

                    3.7 系统布局

3.7.1 在一个VTS的管理区域内，应只设置一个VTS中心。

3.7.2 应根据VTS管理区域的地理位置、通航条件、船舶交通状
况以及船舶交通管理方面的需求，按表3.7.2确定VTS布局的基

本模式。

                          VTS布局的基本懊式 表 3. 7.2

基本棋式 方 案 构 成

A类 中心一分中心一交管站(或甘达站)

B类 中心一交管站(或苗达站)

C类 中心兼霄达站

3.7.3  A类布局模式的VTS中心应包括以下功能:

    (1)协调及指导各VTS分中心的日常业务管理工作;
    (2)集中处理来自各VTS分中心的雷达信息和数据(包括中

心本地雷达信息);

    (3)综合分析和预测VTS管理区域内的船舶交通态势;

    (4)集中显示、存储船舶交通总动态图象以及各类交通数据和

资料;

    (5)负责系统技术保障工作;

    (6)为海上搜救、抢险和防止污染扩大等提供信息服务;
    (7)具备进一步扩展及信息交换的能力。

3.7.4  A类布局模式的VTS分中心应包括以下功能:
    (1)负责各雷达站的日常技术管理工作;

    (2)汇集和处理来自各雷达站的信息和数据(包括分中心本地
雷达信息);



    (3)根据VTS中心的授权，在所辖分区域内行使船舶交通管
理的部分职能;

    (4)检测控制VTS分中心所属设备的运行状态;

    (5)显示、记录和重放所辖区域内的船舶交通动态图象、各类
交通数据及资料信息、所属设备的运行状态以及话音信息;

    (6)具备进一步扩展和信息交换及共享信息的能力。
3.7. 5  A类布局模式的雷达站应包括以下功能:

    (1)获取所辖区域内的船舶交通动态信息，并实时传送至

VTS分中心;

    (2)将雷达站内各类设备的运行状况实时传送至VTS分中

心;

    (3)当雷达站为有人值守站时，可负责站上设备的正常运行及

日常维护保养工作。

3.7.6  B类布局模式的VTS中心应包括以下功能:
    (1)集中处理雷达站传至VTS中心的船舶交通动态图象和数

据(包括中心本地雷达信息)、系统设备运行状态信息及日常业务

管理信息;

    (2)综合分析和预测系统管理区域内的船舶交通动态和态势，

在其辖区内具体行使船舶交通管理的职能;

    (3)监测全部系统设备的运行状态;

    (4)显示、记录及重放所辖区域内的船舶交通动态图象、各类
交通数据及资料信息、所属设备的运行状态以及话音信息;

    (5)负责系统设备的技术保障工作;

    (6)为海上搜救、抢险和防止污染扩大等提供信息服务;
    (7)具备进一步扩展及信息交换的能力。

3.7.7  B类布局模式中的雷达站功能要求应符合本规范第3. 7.
5条的规定。

3.7.8  C类布局模式的功能要求应符合本规范第3.7.5条和第

3.7. 6条的规定。
3.7， VTS交管站应包括以下功能:
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    (1)获取船舶交通动态图象和数据、设备运行状态信息以及日

常业务管理信息，并传送至VTS中心或VTS分中心;
    (2)在VTS中心或VTS分中心授权下，在所分管的区域内，

具体行使船舶交通管理的部分职能;

    (3)显示、存储及重放所辖区域内的船舶交通动态图象、各类

交通数据及资料、所属设备的运行状态以及话音信息;

    (4)承担所属设备的日常保养和维修工作;

    (5)具备进一步扩展及信息交换的能力。

3.7.10划定船舶动态报告线时，应综合考虑以下因素:
    Q)船岸VHF通信设备的作用范围;
    (2)便于船舶确认报告线的具体位置。



4 系统工艺设计

                    4.1 一 般规定

4.1.1系统工艺设计的基本要求应包括以下内容:

    <1)系统总体设计的各项要求;
    (2)日常维护、保养和管理方面的实际需求;

    (3)先进性、可靠性、可维修性和实用性;
    (4)多方案比选，以保证所确定的系统设备方案的性能价格比

最优。

4.1.2 微波传输的工艺设计应符合行业标准《数字微波((PDH部

分)接力通信工程设计规范》(YD5004一94)的有关要求。

4.2 系统论证计算

4.2.1雷达视距宜按下式确定:

          R-2.22{饭+叔)
式中 R— 雷达视距(n mile);

    H,— 雷达天线高度(m);

    H,— 目标高度(m),

4.2.2 雷达最大作用距离宜按下式确定:

(4.2.1)

*二.二一129.2'   P,G;"c,Sf "T."Vo"C,"L}‘’‘·F·;(4.2.2)
式中 R-— 雷达最大作用距离((n mile);

        P,— 雷达发射功率((kW) ;

        r— 发射脉冲宽度(us);



        G, 雷达天线增益系数;

        v, 雷达目标截面积(m');

        少一 雷达工作频率(MHz) ;

        T,— 系统噪声温度系数;

        Vo— 可见度系数;

        CB— 带宽修正因子;

        F— 方向性图传播因子;

        占— 电波传输大气衰减的距离因子;

        L— 传输线、天线的损耗系数。

4.2.3雷达最小作用距离宜按下式确定:

              R,}, } (H, -H )·ctg (K,·B.)         (4.2.3)

式中 R,0i� 雷达最小作用距离(m);

        H.— 雷达天线高度(m);

        H— 目标高度(m);

        B,— 雷达天线垂直波束宽度((0):

        K,— 系数,K，一般取。5-20

4.2.4 雷达数据跟踪处理容量应包括动目标和静目标，其中，静

目标跟踪处理容量可按锚泊数和浮标数确定，动目标的跟踪处理
容量宜按下式确定:

                          Q=K,·V ·T                (4.2.4)

式中 Q— 动目标跟踪处理容量(个);

      V— 通过VTS管理区域的船舶交通流量(艘/h);

      T— 以船舶平均航速通过VTS管理区域所用的时间
              (h);

      K,— 系数，根据交通量预测确定，一般取1-3.

4.2.5 系统距离分辨力宜按下式确定:

ARC.--O. 5C (r+t0) +r, (4.2.5)

式中 △尺二— 系统距离分辨力(m);



          C-一 光速(m/s) ;

          r一 发射脉冲宽度(s);

          L一 信号传输后脉冲前沿(s);

        r,、一一扫描变换器距离单元或TV光栅显示器屏幕象

              素单元所对应的距离，取两者较大值。
4.2.‘ 系统方位分辨力宜按式((4.2.6-1)和式((4.2.6-2)确定:

                      Aam,.}--OA(BA>氏) (4.2. 6-1)

                      Aa} 仇(BAG氏) (4.2. 6-2)

式中 △a.i.— 系统方位分辨力(0) ;

        仇— 扫描变换器方位单元或TV光栅显示器屏幕象素

              单元所对应的角尺寸((0)，取两者较大值;

        BA— 雷达天线水平波束宽度((0).

4.2.7 系统平面分辨力宜按下式确定:

    OS-- C (OR.,;.·Cos氏)7+(Aaa.·(7[/1800)·R·sinOo)z) vz

                                                              (4.2.7)

式中 苗— 系统平面分辨力(m);

      00— 两个点目标连线至雷达站方位线的夹角(0);

        R— 目标至雷达站的距离(m).

4.2.8 系统定位固定误差宜按下式确定:

            A.,= CA乳+(R·A..·(7c/180))zwz      (4.2.8)

式中 A..— 系统定位固定误差(m);
      A.,— 系统距离固定误差(m);

      A..— 系统方位固定误差(0);

        R— 目标至雷达站的距离(m).

4.2.， 系统定位偶然误差宜按下式确定:

              a.，二〔皓+(R·a,0·(a/1800))')ve       (4.2.9)

式中 ‘— 系统定位偶然误差(m);

      ‘— 系统距离偶然误差(m);

      口.— 系统方位偶然误差(0);



      R— 目标至雷达站的距离(m),

4.2.10 系统定位均方根误差宜按下式确定:
                  Ap v(A靠十嵘)1/2                (4.2.7.0)

式中 从p— 系统定位均方根误差(m);
      A>p— 系统定位固定误差(m);

      asp— 系统定位偶然误差(m),
4.2.11 系统定位最大误差宜按下式确定:

                    E,o�=A,p+2. 41·a�            (4.2.11)

式中 E-— 系统定位最大误差(M);

        A,p— 系统定位固定误差(m);

        a�— 系统定位偶然误差(m),

                    4.3站址选择

4.3. 1 VTS中心、VTS分中心和交管站的位置宜选择在交通方

便的地方，并应靠近管理区域、安全监督管理机关和港航生产调度

机关 。

4.3.2 应保证VTS中心、VTS分中心、交管站或雷达站相互之

间的信息传输路线畅通。

4. 3. 3 VTS中心、VTS分中心、交管站或雷达站应选择在环境
安全的地方，不应选择在易燃、易爆的仓库和材料堆积场以及在生

产过程中容易发生火灾、爆炸危险的工业企业附近。
4.3.4  VTS中心、VTS分中心、交管站或雷达站应避开经常有

强电磁干扰、较大震动或强噪声的地方。

4.3.5雷达站宜选择在航道轴线的中垂线上，并在监视方向不得厂
有视线遮挡。

4.3.6 应根据船舶交通量、航道条件、雷达分辨力和定位误差等
因素确定两相邻雷达站的距离，并应注意使两相邻雷达站的相邻

覆盖区留有足够的重叠区域。

4.3.7 选择站址时，除应考虑雷达设备要求外，还应兼顾V HF-

DF、微波和气象水文等设备的设置要求。

                                                                                15



4.3.8 当VTS中心或VTS分中心或交管站同时兼作雷达站时，
应同时满足雷达站的站址选择要求。

4.3，确定雷达站站址时，应充分利用地形和地势，以节省投资，
并应具有交通条件和供电条件。

4.4 系统颇率选择

4.4.1雷达工作频率可在S波段、X波段和K.波段选取并应符
合国际电联ITU-R的有关规定。

4.4.2  VHF通信频道应包括呼叫及守听频道、船舶动态报告频

道和系统工作频道。选择VHF通信频道时，应防止与当地现用的
频道相互干扰。

4.4.3 确定微波传输工作频率时，应符合国际电联ITU-R的有

关建议 。

4.5 系统设备配it

4.5.1

标。

4.5.2

系统设备配置的重点是确定设备种类、数量和设备性能指

系统设备的基本配置方案可参照表4.5.2选用。

4.‘ 土 建要求

4.6. 1  VTS中心、VTS分中心、交管站和雷达站的外部造型宜

注意美观和醒目。

4.6.2有关VTS中心、VTS分中心、交管站和雷达站用房的土

建要求详见表46.2。
4. 6. 3  VTS中心、VTS分中心、交管站和有人值守雷达站的控

制室和设备室，应设于建筑物上部，控制室在监控方向上应有良好

的通视条件。

4.6.4 雷达天线高度应满足最大监视覆盖范围及最小盲区半径

要求。

4.6.5 沿海雷达站的建筑物结构风荷载应按风力11级计算，内

    16



A类

V1'S设备配里表

  } B类

1.雷达数据综合处
  理及显示设备
2.交通致据综合处
  理及显示设备

3. VHF通信设备
4.信息传箱设备
5.中心控制台
6.电信设备
7.气象水文设备
8.系统保障设备
9.*雷达设备、VHF-

  DF设备、监视电
  视、大屏幕投影显

  示 设备、图象/话
  音记录设备等

1.雷达数据集中处
  理及显示设备

2.交通数据集中处
  理及显示设备

3.图象/话音记录设

  备
4. VHF通信设备
5.气象水文设备

6.信息传愉设备
7.中心控制台
8.电信设备
9.系统保障设备

10. .雷达 设备、
    VHF-DF设备、

    监视 电视和大

    屏幕 投影显示
    设备等

      表4，5.2

        C类

1.雷达设备
2.雷达数据处理及
  显示设备

3.交通数据处理及
  显示设备

4.图象/话音记录设
  备

5. VHF通信设备

6.中心控制台

7.气象水文设备
8，电信设备
9.系统保障设备
10. VHF-DF设备、

    监视电视和大屏
    幕投影显示设备

    等

甘达站

1.雷达数据集中处
  理及显示设备

2.交通数据集中处
  理及显示设备

3.图象/话音记录设
  备

4. VHF通信设备
5.信息传输设备
6.分中心控制台
7.气象水文设备
8，电信设备
9.系统保障设备
30. 雷 达设备、
    VHF-DF设备、
    监视电视和 大

    屏 幕投影 显示

    设备
1.雷达设备(雷达天

  线，收发机，控制
  器和维修显示器

  等)

2.信息传翰设备
3.系统保障设备
4.由气象水文设备
5. . VHF-DF设备

1.雷达设备(霄达天

  线，收发机，控制

  器和维修显示器
  等)

2.信息传翰设备
3系统保障设备
4.由气象水文设备
5.*VHF-DF设 备

注:*表示此项为选择项。
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河雷达站的建筑结构按当地50年一遇的风荷载设计，但最高风力

不应超过11级。

4.6‘ 独立设置的VTS中心、VTS分中心、交管站和雷达站建

筑物抗展设防烈度应按当地基本烈度提高一度。

4.6.7    VTS中心、VTS分中心、交管站和雷达站的建筑物均应
按一级防火等级设计。

4. 6. 8  VTS中心、VTS分中心、交管站和雷达站内机房均应安

装感烟、感温火灾探测器.

4‘， VTS中心、VTS分中心、交管站和雷达站应有消防给水
设施 。

4.6. 10  VTS中心、VTS分中心、交管站和雷达站的供电等级应
满足一级负荷要求。

4. 6. 11 VTS中心、VTS分中心和交管站的雷达数据处理和船

舶交通数据处理及显示设备，应配备不间断电源(UPS)装置。

4.6.12 防雷及接地设计应参照行业标准《电信专用房屋设计规

范》YDJ24一88的有关规定。

4.6.13  VTS中心、VTS分中心、交管站和有人值守雷达站的供

水设施应满足站上生产用水和生活用水的要求，水质的标准应符

合现行国家标准《饮用水卫生标准)))(GB5749)的要求。

4.7 人 员编制

4.7. 1  VTS应设置值班、技术管理和行政管理三类岗位，并应符

合下列规定。

  4.7.1.1值班岗位包括业务值班和机务值班。

  4.7.1.2技术管理的职责包括对值班人员进行业务技术指导、

解决系统运行中出现的各类技术难题和不断提高系统的使用管理

水平等。

  4.7.1.3 行政管理的职责包括日常性的行政和后勤管理工作
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4.7.2 可按VTS设备24h连续运转，四班制工作，每班 6h和每

班每台1人设置业务值班人员。

4.7.3 除业务值班人员外，岗位人员参照有关行业规定配置。



5 系统设备现场检验条件和内容

51 检验 条件

5.1.1 应完成全套设备到达现场的开箱检验，设备型号、数量、生

产厂家、出厂日期、备品备件数量、技术文件以及生产合格证和设

备外观等均应满足合同要求。

5.1.2 甲乙双方应确认已完成了全套系统的安装、连接、调试和
标定，各项测量误差已调至最小。

5. 1.3 甲乙双方应依据合同及其现场验收测试附件，参照本规范
规定的系统设备现场检验内容与方法，共同拟定检验计划、实施步

骤与方法以及检验记录表格。

5.1.4 应备妥所需的测试仪器、设备与工具，所用仪器应备有近

期(半年内)检验合格证。

5.1.5 应由甲乙双方商定参加系统设备现场检验的人员和分工。

5.2 检验 内容

5. 2. 1  VTS子系统的检验范围应包括雷达、雷达数据处理及显
示、雷达信号记录、雷达信息传输,VHF-DF以及船舶交通数据处

理等子系统。

5.2.2 雷达子系统的检验指标应包括以下内容:
    (1)最大作用距离;

    (2)最小作用距离;
    (3)距离误差;

    (4)方位误差;

    (5)距离分辨力;
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    (6)方位分辨力.

5.2.3雷达数据处理与显示子系统检验指标应包括以下内容:
    (1)目标处理总数及同一方位的目标处理数;

    (2)目标浦获成功率(自动/手动);
    (3)会遇船舶碰撞报警成功率;
    (4)在肮船舶临近危险区报警成功率;

    (5)在航船舶偏离航道报警成功率;
    (6)锚泊船舶走锚报普成功率。

5.2.4 应检验雷达信号记录子系统以下性能指标的附加差值:
    (1)目标检测能力;

    (2)目标分辨能力;
    (3)目标静态测距、测方位误差。

5.2.5通信子系统应检验以下内容:

    (l)有效通信班盖范围;
    (2)船岸通信可通率;
    (3)通信自动录放成功率。

5.2.6应在发端和收端雷达显示器上，测试雷达信息传输子系统

以下性能指标的附加差值:

    (1)最大作用距离;
    (2)最小作用距离;

    (3)测距、测方位误差;

    (4)方位及距离分辨能力。
‘2.7  VHF-DF子系统检验指标应包括以下内容:

    (1)工作范围;

    (2)测向误差。

5.2.8 船舶交通数据处理子系统检验指标应包括以下内容:
    <i)全部使用功能;
    (2)显示输出响应时间。

弓.2.， 系统主要性能指标的检验应包括以下内容:

    (1)监测范围;
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(2)检测能力;

(3)定位误差;

(4)分辨力;
(5)跟踪性能;

(6)可靠性。



6 系统设备现场检验方法

6.1 留达子系统

6.1.1在测试最大作用距离之前，首先应调整接收机增益，使荧

光屏某一平面内(如电子方位线与指北线夹角为扇形区内)噪声虚
警数与雷达照射单元数之比的平均值应达到规定的虚警概率要

求，在约定的海况和气象条件下，选定雷达目标截面积符合规定要
求的目标，使其移至最大作用距离符合规定要求的位置，测定发现

概率(即在天线连接扫描中，从荧光屏上发现目标次数的总和与天
线转数的总和之比，且天线转数应不低于50次)。检验所测结果是

否满足发现概率的要求。也可将目标移至符合发现概率要求的位
置，测定其距离，即为雷达最大作用距离。

6.1.2 应使反干扰“按钮”调到“0"，选用小艇，使其驶向雷达站，

当小艇回波在雷达最小量程荧光屏上接近消失时，用雷达测出小
艇至雷达站的水平距离，测 10次求平均值，即为最小作用距离。

6.1.3 应选取静止和运动两类目标，以高精度定位仪(其精度比

雷达精度至少高一个数量级)测其距离作为真值，用雷达所测距离

与之相比较，可按下式分别算出静态和动态两类目标的距离误差:
    距离固定误差(系统误差):

A一_1ni参(R一R,) (6.1.3-1)

式中 R;— 雷达距离观测值;

      R, - 高精度定位仪距离观测值(真值);

      n— 观测次数，且n)20,

距离偶然误差(随机误差):

  24



a,一〔裁E (Ri-R'-A,)zJ z (6.1.3-2)

距离均方根误差:

m，一「1‘ b' (Ri-R,)}]n i=i (6.1.3-3)

距离最大误差(极限误差):

                    ER- = I A,}+3a,              (6.1.3-4)
    验收数据应以距离最大误差为准。

6.1.4 应选用静止和运动两类目标，以高精度定位仪(其精度比

雷达至少高一数量级)测其方位作为真值，用雷达所测方位与之相

比较，按下式分别计算静态和动态两类目标的方位误差。

方位固定误差:

(6.1.4-1) 
 
ai

n
艺

司

1
一n

 
 
一一

 
 
A

式中 a;— 雷达方位观测值;

      at— 高精度定位仪方位观测值(真值);
      n— 观测次数，且，李20,

方位偶然误差:

      。一〔1 }(ai-a,-A,)}]}
方位均方根误差:

(6.1.4-2)

，。一1 i参   (ain iI 1一)2护 (6.1.4-3)

方位最大误差(极限误差):

                  E-.= IA. I +3a._ (6.1.4-4)
    验收数据应以方位最大误差为准。

6.1.5 应在选定的测点、约定的量程上，将脉冲宽度调整到规定
值，反雨干扰调整到“。”。应选定两个点目标，各支撑1个高度3m,

雷达目标截面积1 mz的全向反射球，使两目标保持相同方位，且
二者间距满足距离分辨力的规定要求，调整海浪抑制和增益按钮，
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使两目标各自的发现概率为90%(二者联合发现概率80%)左右.

以两目标回波能分离显示为合格，或者在两目标联合发现概率为

80%左右的条件下，慢慢改变两目标径向间距，当两目标回波亮点
恰好相切时，用塑料绳量出两目标的径向间距，此间距即为雷达距

离分辨力，共测10次，求其平均值作为测试结果。
6.1.‘应在选定的测点、约定的雷达量程上，脉冲宽度调整到规

定值，反雨干扰调整到“ô。选定两个点目标，各支撑1个高度3m
雷达目标截面积lm，的全向反射球，使两目标保持与雷达站等

距，且二者夹角满足方位分辨力的规定要求，调整海浪抑制和增益
控制，使两目标各自的发现概率为90%(二者联合发现概率80%)
左右，两目标回波处于刚要分离显示的临界状态为合格。或者在两

目标联合发现概率为80%左右的条件下，保持两目标与雷达站等

距，慢慢减小两目标角向间隔，在两目标回波亮点从能分离显示到
不能分离显示的时刻，测出两目标的夹角，即为雷达方位分辨力，

共测10次，求其平均值作为测试结果。

6.2 ，达数据处理与显示终端子系统

6.2.1 雷达数据处理与显示终端子系统的测试方法应包括测试

同一方位目标处理数、目标捕获成功率、会遇船舶碰撞报警成功

率、在航船舶临近危险区报警成功率、在航船舶偏离航道报警成功

率和锚泊船舶走锚报警成功率。

6.2.2 应在雷达数据处理终端显示器屏幕上，采用手动录取的方
式检验同一方位上的目标处理总数，如运动目标不足时，可以快速

捕获静止目标代替，但以出现跟踪标志为准(因静止目标捕获后也
能出现跟踪标志)。

6. 2. 3 应分别以手动和自动捕获全部(不超过最大处理数)运动

目标。检查其中捕获成功者(出现跟踪标志为准)所占的比例，即为

捕获成功率

6.2.4 应先测试CPA,TCPA是否满足要求.然后选用两条小型

船舶，采取对遇、交叉会遇、追越等航行方式，在数据处理显示终端
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上设定发生碰撞危险报警的最小CPA,TCPA数据，应使两船航

行的最小会遇距离大于或小于设定的最小CPA,TCPA数据。检
验会遇前发出正确报警和不报警数之和与试验总数(不少于10

次)之比，即为碰撞报警成功率。

6.2.5 应选用小艇一艘(如反射性能弱，可架全向反射球)，在临

近危险区边界处由外向内航行，检查是否正常报警，正常报警数与

试验总次数(不少于10次)之比，即为报警成功率。

6. 2.6 应选用小艇一艘(如反射性能弱，可架全向反射球)，应使

其在航道内向外航行，统计其偏离航道(超出规定值)正确报警数

与试验总次数(不少于10次)之比，即为报警成功率

6.2.7 应选用小艇一艘(如反射性能弱，可架全向反射球)，使其

在指定抛锚区以极慢速航行，在数据处理终端显示器设置该锚区

所规定的走锚报警距离。当小艇航行到适宜位置，按下抛锚标志

键，在屏幕上对应位置显示出抛锚标志。当小艇驶离该点发出走锚

报警时，在显示器上测出该时刻的小船回波位置与抛锚标志点之

间的距离，如该距离与设置的走锚报警距离相一致(或近似)即为

正确报警，统计正确报警次数与试验总次数之比，即为走锚报警成

功率 。

63 留达信号记录子系统

6.3.1雷达信号记录子系统的测试方法应包括目标检测能力、目
标分辨能力和目标静态测距测角误差。

6.3.2 应采用同一雷达显示器显示记录和重放时的图象质量，以
检验雷达信号记录子系统的记录质量，以测试的性能指标的差异

作为判定依据。

6.3.3 应在信号记录的时刻，从雷达的显示屏幕上选择远区具有

起伏特性的微弱点目标，测定其发现概率，当把记录信号接入同一

雷达显示器重放时，再测定其发现概率，求其重放与记录时发现概

率的差值。

6.3.4 应在信号记录时刻，从雷达的显示屏幕上选择两相邻点目
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标(不必限定同方位或同距离)，调整海浪抑制及增益按钮，应使两

回波联合发现概率达80%左右，并统计二者能分离显示的概率。

重放时，海浪抑制及增益按钮保持与记录时相同位置，再测两回波

能分离显示的概率，计算重放与记录时两回波能分离显示的概率

的差值。

6.3.5 应在信号记录时刻，从雷达的显示屏幕上选择某个距离、

方位真值已知(或由高精度定位仪测定)的静止目标，测出其静态

测量误差，在目标重放时，再测其静态误差，计算重放与记录对所

测误差的差值。

6.4 通信子系统

6.4. 1 通信子系统的性能指标测试方法应包括有效通信覆盖范
围、岸船通信可通率和通信自动录放成功率。

6.4.2 应利用出港船舶，建立通信联系，当其驶至规定的通信覆
盖范围时，检验通信是否正常，以确定有效通信覆盖范围。

6.4.3 应在有效通信覆盖范围内，在与规定的船舶建立通信联
系，统计通信成功数与试验总数(不少于10次)之比，即为通信可

通率。

6.4.4 应在有效通信覆盖范围内，在与规定船舶建立通信联系，
当通话录音被自动记录后，立即重放核对，统计录放成功数与试验

总次数(不低于10次)之比，即为通信自动录放成功率。

6.5 留达信息传输子系统

    雷达信息传输子系统的测试应在其发端和收端的同类型显示

器上，同步检验雷达最大作用距离、最小作用距离、雷达误差、雷达

分辨力等性能，将收端与发端所测数据之差值，作为验收判断依

据。

6.6  VHF-DF子系统

6. 6.28
VHF-DF子系统的测试方法应包括工作范围和测向误



差 。

6.6.2 可与一出港船舶建立VHF通话联系，待其驶至工作范围

边缘时，检验VHF-DF是否正常工作。

6.6.3 应以稳定跟踪情况下的方位读数作为真值，与VHF-DF

测量值进行同步比较，重复20次，计算固定测向误差。

              6.7 船拍交通数据处理子系统

6.7.1船舶交通数据处理子系统的检验测试方法可包括功能检

验和测量输出显示的响应时间。

6.7.2 可利用键盘和显示屏幕逐项检验各项功能，逐一作出记

录，最后做出功能检验判决。

6.7.3 可利用秒表测试各项功能中人工数据键入或调出的操作

时间至屏幕显示时间的时延，或由传感器输入的数据至屏幕显示

输出的时延，所测时延最大值不应超出规定值。

                6.8 系统主要性能指标测试

6.8.1 系统主要性能指标的检验测试方法应包括系统检测能力、

系统定位误差、系统分辨力、目标跟踪可靠性和系统可靠性。

6.8.2 应在系统终端显示屏幕上选定对具有规定反射(或辐射)

电磁波能力的目标(如具有lm，或10.1雷达截面积的目标)，选

用与目标距离最近的雷达站的信号，测出目标的最大检测距离，测

试方法按本规范第6.1节执行。

6.8.3 应选定静止点目标和运动目标，利用高精度定位仪，测定

目标位置的方位与距离作为真值，在系统终端显示器上同时测定

该目标的方位与距离，作为系统观测值，比较观测值与真值，最后

按本规范式((4.2.11)求算定位最大误差。

6.8.4 应在系统监测范围内，选定两个点目标，按照雷达距离和

方位分辨力的测试方法，测出系统终端显示器上的目标距离分辨

力和目标方位分辨力。再求算系统平面分辨力。

6.8.5 应选用两条小型船舶，分别进行捕获并建立稳定跟踪后，
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两船以规定的CPA采取对遇、交叉会遇、追越以及变速、最大航

速、最大舵角等航行方式，检验正常跟踪数与试验总次数之比，即

为目标跟踪可靠性。

‘.S.‘ 应按照国家标准《设备可靠性试验总要求))) (GB5080. 1一

86)和《设备可靠性试验恒定失效率假设下的失效率与平均无故障

时间的验证试验方案)A(GB5080. 7-86)，采用定时(定数)截尾试

验方案，根据表6.8.6确定截尾时间和截尾故障数

                      定时(定数)截尾试验方案 表 6.8.6

方案特征值 截尾时间系数

      T.

(二。的倍数)

截尾故障数风险率(标称值%) 鉴别比

  刀 mp

10     一} } 37

2}     一} 9.4 14

3一一     一} I 6

4 10 } 5. 0 1. 1 一
5 10 一     一} 26

6     } 20 2.0 6. 2 10

7     一     }一 1.4 3

8}一 2。 一一 20 }一 14. 1 18

9}一 2。 一一 2.0 3.9 6

10}一 20 3.0       }一
11}一 30 1. 5 5 3 7

，2}一 3。 一一 2. 0 1. 84 3

13}一 3。 一一 3. 0       一}
14     }一     一} 8

    注:。生产方风险;各使用方风险{T.截尾时间系数，既规定可接受的MTBF的倍

数.

6.8.7 在定时(定数)截尾试验方案中，试验时间应累积到超过预

定的截尾时间(接收)或出现预定的截尾故障数(拒收)为止，试验

时间按下式确定:

                            T=mo·T.                              (6.8.7)
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式中 T— 截尾时间，

    ，。— 规定可接受的MTBF r
      T.— 规定可接受的MTBF的倍数。

6.8.8 试验期间记录的试验时间不包括系统设备的预热时间、维

修时间和停机时间。
6.8.， 在系统可靠性试验期间内，除了更换已到寿命期的磁控管

外，不应对系统进行额外的停机维护。

6.8.10 在试验期间内，系统发生故障可停机检修，并记录故障类
型、次数、原因、严重程度和检修时间.检修时间不计入试验时间

内.

6.8.n 在试验期间内，应定时定点测试并记录系统工作状态的

各主要技术指标和性能指标值，如达不到额定值，即应调试，如经

调试仍达不到额定值，即认为发生故障，必须检修。

6.8.12 总关联故障数应按下式确定:
                      F=F,+O. 333.FL           (6.8.12)

式中 F— 总关联故障数;
      F,— 严重故障数;

    F}- 轻度故障数。
‘.8.13 系统可靠性的相关试验时间超过预定的截尾时间而累积

的总关联故障数未达到截尾故障数，即可判决为接收。

6.8.14 系统可靠性的相关试验时间未达到截尾时间，而累积的

总关联故障数已达到截尾故障数，即可判决为拒收。
6.8.15在系统可靠性试验期间内，一旦发生致命故障，应立即作

出拒收判决。



附录 本规范用词用语说明

    一、对条文执行严格程度的用词采用以下说明:

    (1)表示很严格，非这样做不可的:

    正面词采用“必须”;反面词采用“严禁气

    (2)表示严格，在正常情况下均应这样做的:
    正面词采用“应”;反面词采用“不应”或“不得”。

    (3)表示允许稍有选择，在条件许可时首先应这样做的:

    正面词采用“宜”或“可”;反面词采用“不宜”。

    二、条文中指定应按其他有关标准、规范执行时，写法为“应符
合··⋯的规定”或“应按⋯⋯执行”。
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际无线电规则、ITU,R,ITU,T相关文件以及有关国家标准和行

业标准，并结合我国国情进行编制的。

    本规范在编制过程中，广泛地征求了有关单位及专家的意见，

经多次修改，形成了送审稿，并于1995年11月通过部审。
    参加总校人:鲁德馥、梁宇、梁辉志、王乘风、张润泽、刘占魁、

蒋庆喜、施之平和杨建国。

    随着水上运输事业和VTS的发展，新系统、新工艺、新技术、

新设备不断涌现，本规范在执行中将结合发展需要，不断补充、修

改和完善。
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1 总 则

1.0.2 我国VTS的建设及发展始于70年代初期，历经“探索和
试验”、“组织准备”和“发展建设”三个阶段，约20余年时间，在

VTS的总体设计、工艺设计和系统设备现场检验等方面积累了一

些经验，为编制本规范奠定了一定的基础。船舶交通管理系统工程
技术规范作为具有一定指导意义的行业规范，从整体上讲，应当全

面概括和反映VTS工程设计领域内各个方面的内容，但是，由于

目前在我国VTS的建设发展中，仍有一些技术方面，如VTS的等

级划分标准、V丁S的实施程序、系统设备的工厂检验标准以及

VTS施工技术要求等方面，尚停留在研究探讨或试行推广阶段.

相应的技术水平尚不成熟，为此，确定编制本规范以“求准不求全”

为原则，力求重点总结概括出VTS领域中出现的已应用成熟的技

术和设计经验，对于上述的那些在实践中尚未成熟，有待发展及改

进的方面及内容，这次暂不列入编制范围。



2 术 语

z.1. 12,2.1. 1‘ 参照国标《设备可靠性试验总要求))) (GB5080. 1
-86)和《设备可靠性试验恒定失效率假设下的失效率与平均无故
障时间的验证试验方案》(GB5080. 7-86)结合我国VTS工程设

计和使用情况，定义出我国VTS的可靠性术语。



3 系统总体设计

3.4 系统 功能

3.4.1参照国际海事组织((IMO)通过的《VTS指南》，结合我国
的国情，制定出我国VTS的主要功能。

3.4.5“应船方请求”或“必要”是VTS中心或分中心向船舶提供

助航服务时必须具备的条件。关于“应船方请求”，主要是考虑到船

长对于本船航行安全负有不可推卸的责任，应本着自愿的原则，尊
重船长拥有航行与操纵的决定权;对于“必要”与“不必要”，实际上

是授予VTS中心或分中心实施助航服务的决定权，“必要”或是

“不必要”完全取决于VTS中心或分中心对于该船航行的技术分
析结果，如果船方出于不熟悉所在的航行水域，或由于气象条件等

因素，向岸上的VTS中心或分中心发出助航请求，VTS中心或分

中心通过技术分析后，认为这种情况应属于信息服务的范围，则可

“不必要”采取助航服务，并通知船方。

                  3.5 系统总体性能

    本节内容是根据我国VTS的设计和使用经验，参照下列标准

制定的:

    (1)国标《船用雷达技术要求和使用要求、测试方法和要求的
测试结果》(GB9391一88);

    (2)国标《可靠性名词术语及定义)) (GB3187-82) ;

    (3)国标《设备可靠性试验总要求》(GB5080-1一86).



4 系统工艺设计

                    4.2 系统论证计算

    本节是根据《雷达手册》和参照大连海事大学编制的《船舶导

航雷达》，结合我国VTS多年设计实践和使用经验制定的。

                    4.3 站址选择

4.3.2 信息传输路由一般指:微波传输线路、UHF或VHF线路

以及电缆和光缆传输线路等。

4.3.3-4.3.4  VTS设备一般都是较精密的电子设备，为了使这

些设备不受到外界干扰和环境的影响，能够性能良好、稳定地工

作，同时也是为了保障工作人员和设备的安全，VTS中心在选址
时应尽量避开经常有噪声、电磁干扰、雷击、腐蚀性物质以及易燃

易爆物品等地点。

4.3.7  VHF,DF的设置可根据需要，与雷达站合并设置或设置
在不同地点上。

                    4.‘ 土 邃要求

4.6.1在VTS中心、分中心及雷达站的建筑物外部造型上注意
美观和醒目，使其既可以成为港口及其附近水域内的一个显著标

志，又可为过往船舶识别港口和航道提供方便。

4. 6. 7, 4. 6. 8, 4. 6.， 根据国标《建筑设计防火规范》(GBJl6-
87),VTS中心、分中心及雷达站等应作为重要设施按一级耐火等
级设计。

4.6.10,4.6.11  VTS在保证航行安全、提高航行效率和保护水

                                                                                    41



上环境方面均具有重要的作用，不能中断，因此，V TS中心、分中

心及雷达站的设备供电应属于电力三级负荷中的“一级负荷”。

    对于“一级负荷”的相应配置规定为由两个电源供电，当取得

第二电源有困难时，可设置发电机组。另外，为保证系统设备工作

稳定可靠且不间断供电，应配备不间断电源装置。



5 系统设备现场检验
      条件和内容

5.2 检验内容

    各水域的VTS按其交通环境的复杂程度，总系统的构成繁简

不一。在交通环境比较简单的水域，VTS可能并不包括本《规范》

中所列的全部子系统，而在交通环境十分复杂的水域，VTS除包

括本《规范》中所列子系统外，还可能增设其他子系统，如:GPS监

控子系统、监视电视子系统、中频广播子系统等。本《规范》所列现

场验收测试的内容只反映一般情况，对于更简或更繁的系统，应参

照本《规范》，视具体情况进行增删。

    另外，各子系统的可靠性验收已反映在总系统的可靠性验收

中，不必单独进行。



6 系统设备现场检验方法

                6.8 系统主要性能指标测试

6.8.6 参照国标《设备可靠性试验总要求》(GB5080. 1- 86 )和
《设备可靠性试验恒定失效率假设下的失效率与平均无故障时间

的验证试验方案) (GB5080. 7一86)，采用定时(定数)截尾试验方

案。按照下述公式确定截尾时间和截尾故障数:

L(A.)一 } e-aar·
(凡T)0

  摊!
= 艺 e-T-.。(T/mo)'

    川
二1-a

(6. 8. 6A)

L(A,)= 乏e-z,r·(凡T)"
  n!

= 乏e-rim,·(Tlm,)0

    n!

                                                          (6. 8. 6B)

式中 MAO— 受试系统工作特性曲线中由合格故障率4所

                确定的系统合格概率;

      L以,)— 受试系统工作特性曲线中由不可接受故障率礼

                所确定的系统极限概率;

          k— 合格故障率;

          又1— 不可接受的故障率;

        ，。— 规定可接受的MTBF,m。二1/a.;

          m,— 不可接受的MTBF,m,=1/l,;

          a— 生产方风险，当M=M。时，设备被拒收的概率;

          R— 使用方风险，当M=M;时，设备被接收的概率;

D.—     MTBF的鉴别比,D.=mo/二:;

T 截尾时间;



          r- 截尾故障数。

    依据上列方程组的计算结果，列出表6.8. 6，即含有判定准则

的定时(定数)截尾试验方案。在系统可靠性测试中，应根据截尾试
验的截尾时间和截尾故障数，由生产方和使用方参照表6.8.6确
定。双方所承担的风险越小，截尾时间或截尾故障数越大，反之则

越小。确定具体数值时，应考虑双方的时间、人员投人和测试费用

等项因素。


