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复位前一行
原行号 47068

处理前：混入复位前的位置

-72.5 -72.0 -71.5 -71.0 -70.5 -70.0 -69.5
车辆原 X 坐标（米）

本轮起点
原行号 47069

处理后：从本轮复位开始

开头旧状态：只排除复位前的那一行
真实案例：P01 · 第 42 轮；用车辆位置显示复位边界，坐标未改写。

总体排除 105 行复位前记录；原行保留在原包中，排除表保存文件名与行号。
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完成后的 390 行
不再参与本轮过街分析首次到达对侧，保留这一行

完整原记录
保留的过街分析区间

完成后尾段：到对岸为止，后面的记录单列
真实案例：P01 · 第 3 轮；11.352 秒首次完成，原记录仍继续。

总体排除 187,733 行完成后尾段；没有完成的试次保留到实际记录结束。
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整段 0.517 秒分配 0.753 米过街位移
估计过街方向速度 = 1.456 m/s

原记录：保持后突跳
两侧原观测
这段的离线线性估计

这次把前面的保持段和末端突跳一起处理
真实案例：P08 · 第 2 轮；前后同轴均速分别约 1.464、1.455 m/s，支持连续运动假说。

8 处桥接、7 个事件给出估计；173 个内部点被标为估计。其他可疑片段不强行均摊。
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完整范围：原始突跳对应约 69.1 m/s 的相邻差分
原位置算出的 XYZ 速度模
估计位置算出的 XYZ 速度模
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同一段放大到 0–3.5 m/s：估计段约为 1.470 m/s

速度对照已纠正：只比较同一物理量

P08 · 第 2 轮。两条曲线都由 XYZ 位移模 ÷ 原时间间隔计算，不再叠加原 P.speed。

另存 XZ 平面速率与有符号过街速度；P.speed 原值保留，原维度与计算尺度仍待核实。



此次局部更新

173 个位置点新增估计值

181 个速度区间重新估计

2,515 个原零速区间改为不确定

逐轮重算后的变化

首次入路时刻 0 轮

首次完成时刻 0 轮

完成 / 未完成分类 0 轮

完成后的截断位置 0 轮

仍为：527 完成 · 848 未入路 · 45 结束时仍在路内 · 20 入路后退回

连带影响已重算：事件与截断这次没有改变
当前 1,440 轮，分别按原位置和离线估计位置重新判断，再生成分析区间。

“事件未变”不证明补全是真实运动。补全点及所需后端锚点时间均单独标记。
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起始侧路沿

对侧路沿（完成）

记录结束：已回到起始侧
未到过对岸

0 100 200 300 400 500 600 700
20 轮各自最远越过近侧路沿多少毫米

最浅 3 mm 最深 724 mm

“入路后退回”是位置分类，不等于已知道主观取消

真实案例：P17 · 第 15 轮，最大过街位置 2.774 米，结束位置 1.850 米。

20 轮都没有到达对岸，记录末已在近侧路沿外；个别只是轻微越界，不能一概推断取消意图。



1 6 12 18 24 30 36 38
原试次顺序：第 1 轮 → 第 38 轮

1 0 0 0 1 1 1 0 1 1 0 0 1 0 1 0 1 0 0 1 1 1 0 0 1 0 1 1 0 1 0 0 1 0 1 0 1 0

此前各轮是否亮灯

1 6 12 18 24 30 36 38
原试次顺序：第 1 轮 → 第 38 轮

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0

此前各轮是否误导

第 37 轮：误导 = 1、亮灯 = 1。当前是第 39 轮，因此只取前 38 轮。

现在保留完整 0/1 序列，而不只是累计次数
真实案例：P01 · 第 39 轮。每个格子对应一次此前实验；0 = 否，1 = 是。

全部 3,000 轮都有历史数组；第 1 轮为空数组。当前与未来试次不进入前序字段。


