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公路三维视距的检验方法
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摘　要：为了精确计算公路在三维空间中的实际视距，在公路行车视距的基础上，结合道路平、纵、

横的道路线形，提出了三维计算模型和三维视距计算模型；通过检验三维视线上任意一点与其对应

道路上点的高程关系，判断路面或路侧是否对视线造成遮挡，最后提出了三维视距检验的流程。研

究结果表明：该模型和算法简洁直观，易于实现；在设计中，能及时表现行车视距的不利因素，为改

进线形设计提供帮助；为自动检验三维视距提供了实现手段，同时也为利用三维视距进行安全性评

价提供了技术支撑。
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０　引　言

行车视距是否充分，直接关系着行车的安全与

快速，它是分析和评价公路设计和使用质量的重要

指标之一［１］。目前的公路路线设计，行车视距是从

平面线形和纵面线形２个方面考虑的。然而，公路

是由平、纵、横３方面组合而成的不规则的三维空间

体。因此，有必要在三维空间中对所设计的公路路

线行车视距进行检验和校核，找出对视距产生不利

影响的路段，以便设计人员调整和修改平、纵、横的



参数设计，以满足视距要求。近年来，关于视距计算

检验方面的探讨和研究也有报道，如将公路行车道

和路肩等几何特征以参数化的形式来描述，提出了

计算三维视距的方法和数学模型［２］；通过构建一般

公路的三维计算模型，提出了驾驶人视线在三维道

路计算模型中的遮挡计算方法［３］；通过计算机仿真

试验来研究驾驶人特征和公路几何参数对视距的影

响，在统计分析的基础上建立了线性的视距模型［４］；

引进分段式三次抛物线，提出了分段式三次抛物线

的视距计算方法［５］；将路面描述为三角网模型，提出

了通过检验驾驶人视线与该模型是否相交来计算行

车视距的方法［６］。这些研究的目的大都在于更为精

确和便捷地计算三维条件下的行车视距，其主要考

虑的是行车道、路面对行车视距的影响。但是，实际

上公路周围附属设施对公路行车安全至关重要。为

此，本文提出三维视距的计算方法，据此探讨视距检

验的方法和流程，以便设计人员自动高效地分析视

距，为调整公路平、纵、横线形提供依据，提高公路线

形的设计质量［７１０］。

１　视　距

１．１　停车视距

停车视距指从驾驶人发现车道上有障碍物到汽

车在障碍物前安全停止所需要的最短距离，包括反

应距离、制动距离和汽车停止后距障碍物的安全距

离（５～１０ｍ）。表１是中国规定的最小停车视距。

表１　各等级公路停车视距

道路等级 高速公路、一级公路 二、三、四级公路

设计速度／

（ｋｍ·ｈ－１）
１２０ １００ ８０ ６０ ８０ ６０ ４０ ３０ ２０

停车视距／ｍ ２１０ １６０ １１０ ７５ １１０ ７５ ４０ ３０ ２０

１．２　超车视距

在双车道公路上，高速车辆利用对向车道超越

慢速车辆时，首先判断本车与对向车道上的车辆是

否有足够的间距，在不至于与对向车辆发生碰撞时

才能超车。在该段时间内，双向车辆同时驶过的路

程长度之和，称为超车视距（表２）。

表２　中国二、三、四级公路的最小超车视距

设计速度／（ｋｍ·ｈ－１） ８０ ６０ ４０ ３０ ２０

超车视距／ｍ ５５０ ３５０ ２００ １５０ １００

２　公路三维视距检验原理

通过建立道路线形三维计算模型和视线三维计

算模型，计算驾驶人视点到物点所构成的三维视线

上任一点的高程值，并根据三维视线在道路上的投

影原理，计算路线上任一点对应道路上的高程值。

比较两者之间关系，便可检查出道路上遮挡视线的

范围。根据规定：小客车对应规定视点高１．２ｍ，物

高０．１ｍ；大货车对应视点高２．０ｍ，物高０．１ｍ。

三维视距检验的步骤为：①建立道路线形三维

计算模型，通过模型计算出道路上任意点的三维坐

标；②建立驾驶人视点到物点所构成的三维视线计

算模型，通过模型计算出视线上任一点的高程和投

影到道路上的平面坐标；③根据视线上任意一点投

影的平面坐标，反算投影点对应主线的桩号和距离；

④通过道路线形三维计算模型，求出投影点的高程；

⑤通过比较视线上任一点和其投影点的高程，判断

视线是否被路面或者路侧所遮挡；⑥记录所有路面

或路侧遮挡点的桩号和高程。

３　道路线形三维计算模型

３．１　道路中心线三维坐标计算方程

根据文献［３］，可得出路线的中心线方程为

犽（狊）＝犪狓（狊）＋犫

φ（狊）＝φ０＋∫
狊

０
犽（狊）ｄ狊

狓（狊）＝狓０＋∫
狊

０
ｃｏｓ（φ（狊））ｄ狊

狔（狊）＝狔０＋∫
狊

０
ｓｉｎ（φ（狊））ｄ

烍

烌

烎
狊

（１）

式中：犽（狊）为桩号点狊处的曲线曲率，直线上犽（狊）＝

０，圆曲线上各点曲率相同，为半径的倒数，犽（狊）＝

犫，回旋线上各点曲率呈线性变化，犽（狊）＝犪狓（狊）＋

犫；φ０、φ（狊）分别为起点、狊点的切线与狓轴正方向的

夹角（规定以逆时针方向为正）；狓（狊）、狔（狊）分别为

中线上桩号点狊对应的横、纵坐标值；狓０、狔０ 为起点

坐标；犪、犫均为参数。

路中线的标高方程狕（狊）为

狕（狊）＝

狕ｆ犽＋犌２犽（狊－狏ｆ犽）　狊∈ ［狏ｆ犽，狏ｏ（犽＋１）］

狕ｆ犽＋犌２犽（狊－狏ｆ犽）－
狘犌１犽－犌２犽狘

２
·

　　（狊－狏ｏ（犽＋１））
２
　狊∈ ［狏ｏ（犽＋１），狏ｆ（犽＋１）

烅

烄

烆 ］

（２）

式中：犌１犽、犌２犽 分别为第犽段竖曲线的前坡和后坡；

狏ｏ犽，狏ｆ犽 分别为第犽段竖曲线的起点、终点桩号，其他

以此类推；狕ｆ犽 为第犽段竖曲线终点的高程值。

３．２　 道路中心线平行线的三维坐标计算方程

路中线切线方向的单位向量犜（狊）表示为

犜（狊）＝
狓′（狊）／ （狓′（狊））２＋（狔′（狊））槡

２

狔′（狊）／ （狓′（狊））２＋（狔′（狊））槡

烄

烆

烌

烎
２

（３）
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通过单位向量推出路线的法线方程犖（狊）为

犖（狊）＝
　０　１

－１　［ ］０犜（狊）＝
　犜狔（狊）

－犜狓（狊［ ］） （４）

根据式（３）、式（４），推出与路中线平行、且距离

中线宽度为狑的轨迹线方程为

犘（狊）＝
狓（狊）

狔（狊［ ］）＋狑
　犜狔（狊）

－犜狓（狊［ ］） （５）

式中：犘（狊）为与犜（狊）平行的向量；狑 为驾驶人距道

路中线的距离（对于一条公路，其值一般为常数）；

犜狓（狊）、犜狔（狊）分别为向量犜（狊）在狓、狔方向的值。

考虑超高因素，可推出与路中线平行、且距离中

线宽度为狑的轨迹线上任一点的高程方程为

犲（狊）＝

ｓｇｎ（狑）（狊－狉ｏ犽）·

犲犻ｓｇｎ（φ（狊））ｓｇｎ（狑）－犲ｃ
狉ｆ犽－狉ｏ犽

＋犲ｃ　狉ｏ犽 ≤狋＜狉ｆ犽

犲犽ｓｇｎ（φ（狊））　　　　　 　　 　狋≥狉ｆ

烅

烄

烆 犽

狕狀（狊）＝狕（狊）＋狑
犲（狊）

烍

烌

烎１００

（６）

式中：ｓｇｎ（·）为符号函数；犲犻 为路线超高绝对值；犲犽

为第犽段路线超高绝对值；犲ｃ 为路拱横坡值；狉ｏ犽、狉ｆ犽

分别为超高过渡段的起点、终点桩号。

假设路线横断面方向坡度变化较多，比如与行

车道横坡值不同的硬路肩、土路肩、边沟和边坡等

（图１），则路面上任一点的高程犠（狊，狑）计算式为

犠（狊，狑）＝狕（狊）＋∑
狀－１

犼＝１

狑犼
犻犼
１００

＋（狑－∑
狀－１

犼＝１

狑犼）
犲狀
１００

（７）

式中：狑犼为横断面各部分的宽度；犻犼 为横断面各部

分的坡度；犲狀 为最后一段标高值。

图１　 横断面坡度的变化

利用式（７）还可以考虑中央分隔带或者路侧存

在护拦的情况，此时，可以把护拦看成是横断面的一

部分，且由垂直边坡和平距构成。

４　 三维视距计算模型的建立

４．１　 视线三维坐标计算方程

假设驾驶人位于桩号点狊（其值为狊）处，距离道

路中线距离为狑，驾驶人视点高度为犇ｄ，物点高度

犇ｏ，如图２、图３所示。驾驶人视点犃投影到路面点

图２　 三维视距计算模型

图３　 视线上任意一点的高程计算

犃′的坐标为犙（狊）。根据视距值犱推出物点犅投影到

路面点犅′的坐标为犙（狊＋犱）。犃′犅′上任一点平面坐

标（犜点与犃 点间的距离）犛（狋）的计算式为

犛（狋）＝犙（狊）＋狋
犙（狊＋犱）－犙（狊）

‖犙（狊＋犱）－犙（狊）‖
（８）

式中：犜为平面上任意一点；犜′为犜 点的投影；狋见

图３中标注。

如图３所示，利用空间三角形的相似关系，可以

得出视线犃犅 上任一点犜 的高程犣（狋）的计算式为

犣（狋）＝
犱－狋

（犇ｄ－犇ｏ）犱
＋犇ｏ （９）

４．２　视线水平投影上任一点对应主线的桩号和距离

以点犃′对应的中线点犛为初始点，使其逐步趋

近犜′点对应的中线点，为此计算犜′至犛 右侧法线

方向的距离ｄ犓 和ｄ犇（见下页图４）。其计算式为

ｄ犓 ＝Δ狔犜′犛ｓｉｎ（φ（狊））＋Δ狓犜′犛ｃｏｓ（φ（狊））

ｄ犇＝－Δ狓犜′犛ｃｏｓ（φ（狊））＋Δ狔犜′犛ｓｉｎ（φ（狊 ｝）） （１０）

式中：Δ狔犜′犛为点犜′与点犛纵坐标的差值；Δ狓犜′犛为点

犜′与点犛横坐标的差值。

给定计算精度ξ＞０，若狘ｄ犓狘≤ξ，则犛点即为

犜′对应的中线点，ｄ犇 即为犜′与中线的距离；若

狘ｄ犓狘＞ξ，则令犛＝犛＋ξ，利用式（１０）重新计算。

５　 三维视距检验流程

利用计算机仿真技术，可自动快速地将道路起

点至终点的视距在三维条件下进行检查，并依次记

录存在视距障碍点所对应的主线桩号和视线与道路

的高差值。为了保证行车视距，根据桩号差和高程差
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图４　 视线水平投影上任一点对应主线的桩号和距离

能进一步计算需要改造的段落长度和工程量大小。

三维视距检验流程如图５所示（Δ为微小增量）。

注：犣狀（狋′）为道路高程。

图５　 三维视距检验流程

６　结　语

（１）构建了道路线形三维模型和视线三维计算

模型的方法，通过分析视线上任意一点与其对应路

面或路侧上点的标高之间关系，判断路面或者路侧

是否对三维视线造成遮挡。

（２）模型和算法简洁直观，易于实现，为路线平、

纵、横设计提供了有效的辅助手段，能够及时发现影

响行车视距的不利因素，便于调整和改进路线设计。

（３）利用计算机仿真技术，提出基于三维视距的

视距安全检验流程，能对道路三维视距进行快速检

验，对公路几何设计和安全评价具有重要的意义。
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