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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un sistem de declangare auto-
mata, la intervale prestabilite ale distantei parcurse, a
unor echipamente montate pe vehicule, ce realizeaza
controlul calitatii suprafetelor arterelor rutiere. Sistemul
conform inventiei cuprinde un traductortahometric ABS
incorporat in structura vehiculului, un bloc (MF) de
multiplicare a frecventei, care primeste semnalul (f1) de
la traductorul ABS si transmite succesiv un semnal de
iesire (f2) la un convertor frecventa/tensiune (CF/T), la
un bloc integrator (BI) si la un bloc comparator (BC), in
vederea obtinerii impulsurilor de declansare a echipa-
mentelor de control.
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DESCRIEREA INVENTIEI el L e M O L

SISTEM DE DECLANSARE AUTOMATA A UNOR ECHIPAMENTE DE CONTROL
MONTATE PE VEHICULE LA INTERVALE PRESTABILITE ALE DISTANTEI
PARCURSE

Prezenta inventie se referd la un sistem de declansare externd automati a unor
echipamente de control, camere video si scannere radar, montate pe vehicule care realizeazi
testarea calitdtii straturilor asfaltice ale arterelor rutiere prin declansarea automati a acestor
echipamente la intervale ale distantei parcurse prestabilite de catre operator in conformitate cu
normativele in vigoare.

Sistemele actuale de declansare externi automata a unor echipamente de control
montate pe vehicule la intervale prestabilite ale distantei parcurse sunt descrise in
legatura si cu figurile 1, 2, 3, 4 5i 5 care prezintﬁ:

FIG. 1: Schema unui encoder rotativ;

FIG. 2: Schemele functionale ale encoderelor;

FIG. 3: Principiul constructiv al encoderului incremental cu o singura banda;

FIG. 4: Diagrama semnalor de iesire pentru rotatia counter-clockwise (CCW) si pentru
rotatia clockwise (CW);

FIG. 5: Modalitati de fixare a unui encoder incremental pe axul rotii unui vehicul.

In mod curent sistemul de declansare externi a echipamentelor de control este realizat
pe baza unui traductor de tip odometric care este montat pe axul rotii motoare a vehiculului
laborator si care realizeaza declansarea echipamentului, ori de cate ori respectivul vehicul a
parcurs o distant3 prestabiliti in functie de necesitaile de esantionare. In acest mod se asigur
ca operatiile de control sd se efectueze la intervale egale de distantd pe drumul parcurs,
independent de viteza de deplasare a vehiculului, in conditiile in care aceastd vitezi nu
depaseste limita impusa de frecventa proprie a echipamentului de declansare a cadrelor de
control.

Pentru a realiza acest obiectiv este necesar ca traductorul de tip odometric
susmentionat si fie constituit dintr-un traductor rotational care si fie in masurd si
converteascd migcarea unghiulard in impulsuri digitale, in modul prezentat in U.S. Patent No.
6566864 B1 [1]. Un asemenea traductor, denumit encoder, constd in mod uzual dintr-un corp
cilindric, o flansad, un arbore §i un conector de iesire. Asa dupa cum se prezintd in FIG. 1, un

disc interior transparent (1) cu marcaje radiale imprimate pe cale fotografica este rotit si
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intrerupe 1n acest fel radiatia produsd de o sursd LED de lumind infrarosie (2). Un receptor
optic (fototranzistor) plasat pe cealaltid parte a discului converteste intreruperile fasciculului
de lumind in pulsuri electrice. Pulsurile sunt apoi amplificate si aduse in format rectangular
inainte de a fi transmise mai departe citre o altd piesd a echipamentului. Asa dupd cum se
prezintd si in U.S. Patent No. 20100307240 A1[1][, pulsurile de iesire pot fi utilizate pentru a
determina deplasarea unghiulara, viteza de rotatie sau acceleratia unghiulara.

In raport cu obiectivul masurdrii trebuie mentionat ci exista doua tipuri principale de
asemenea encodere de tip optic si anume:

- Encodere incrementale care pot masura viteza si sensul rotatiei, dar pentru care
aceste miscari ale axului de rotatie pot fi efectuate numai in raport cu ultima pozitie a
acestuia, prin contorizarea numarului de pulsuri;

- Encoderele absolute care pot determina pozitia in oricare punct din cadrul unei rotatii
complete, independent de pozitia anterioara.

Referitor la modul de constructie al acestor encodere este de precizat cd encoderele
incrementale sunt previzute cu un disc pe care sunt inscrise doud benzi radiale de marcaje
care constituie canalele A si B intre care existd un decalaj de fazd de 90 de grade. Aceastd
metodd care poartd denumirea de “cuadraturd” permite utilizatorului si determine sensul
rotatiei. Conform schemei prezentate in FIG. 2, existi deasemenea un canal optional
reprezentat de banda Z care furnizeaza iesirea de referintd “zero”, prin aceea cd avand un
singur marcaj pe o rotatie, este utilizat ca referintd pentru pozitia zero sau pentru punctul de
start.

In ceea ce priveste encoderele absolute acestea au benzi multiple, fiecare banda
reprezentind un bit al inscrisului digital care reprezinta pozitia unghiulara. In comparatie cu
encoderele incrementale in acest caz existd mai multe benzi iar marcajele sunt dispuse in
conformitate cu un cod binar. Encoderele incrementale au un cost mai redus, insa oricum,
acestea nu pot determina pozitia lor unghiulara absolutd dupa deconectarea sursei electrice de
alimentare.

Encoderele incrementale pot fi rotite si pot produce in acest fel pulsuri pentru ori cét
de multe rotatii sunt necesare. Principala problema este aceea ca instrumentul receptor sa fie
in méasurd si contorizeze i sd stocheze un numér foarte mare de pulsuri. Encoderele absolute
de bazi cu iesire in cod binar sau Gray pot sd determine pozitia unghiulard numai in cadrul
unei singure rotatii. De aceea, acestea nu sunt corespunzitoare pentru aplicatii care implica
mai multe rotafii. Acesta este de alt fel un principal motiv pentru care, asa dupa cum se

precizeaza si in cadrul Comunicirii Tehnice prezentate la Universitatea Tehnica din Cluj [3],
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encoderul incremental este unul dintre cele mai frecvent utilizate traductoare de pozitie
unghiulard in special a acelora care sunt realizate prin utilizarea unei singure benzi de
marcaje, asa cum se prezintd in FIG. 3 si in cele ce urmeaza:

Pe axul rotitor al encoderului este montat fix un disc transparent pe care este marcati o
pistd graduali circulard realizatd sub forma unei secvente periodice alternate de zone radiale
transparente i ne-transparente care moduleaza fasciculele de lumind emise de catre o sursi de
lumina plasati pe o parte a statorului fix al encoderului. Pe cealaltid parte a statorului,
fasciculele de lumina sunt detectate de doud grupe de senzori optici ale caror semnale sunt
procesate in continuare de cétre circuite electronice dedicate. Fiecare dintre cele doud iesiri
ale encoderului (notate cu A si respectiv B) vor genera cite un puls atunci cand arborele se
roteste cu un unghi care este egal cu pasul unghiular al gradatiei 8p, respectiv cu unghiul care
corespunde unei zone succesive transparentd si ne-transparentd. Numdrul de pulsuri
(contorizat de reguld de catre contoare electrice externe) este proportional cu pozifia
unghiulard a arborelui. Datoritd faptului ca fasciculele de lumina sunt plasate unul fatd de
celalalt cu o deplasare unghiulara care este egald cu un sfert, 8p/4, din pasul unghiular al
gradatiei, pulsurile celor doud iesiri vor fi deasemenea deplasate, ficand astfel posibilda
determinarea sensului de rotatie. Un al treilea fascicul de lumind este modulat de o altd pista
cu o singurd gradatie. Semnalul de iesire (denumit Z) asociat cu acest al treilea fascicul
furnizeaza un singur puls in cursul unei rotatii complete (360°). Pozitia arborelui care
corespunde acestui puls poate fi considerata drept pozitie de referintd. In schema din FIG. 4
este prezentat modul de variatie in timp a pulsurilor de iesire ale encoderului.

In mod curent, asa dupd cum se prezinti si in FIG. 4, pentru unghiul 6 se adopti
urmatoarea conventie: sensul opus celui de rotatie a acelor ceasornicului (counter-clockwise -
CCW) este considerat drept pozitiv, in timp ce sensul de rotatie al acelor ceasornicului
(clockwise - CW) este considerat drept negativ.

Aceastd configuratie a encoderului optic incremental asigurd acestuia de reguld o
rezolutie deosebit de ridicati de masurare unghiulard, respectiv echivalenta unei valori de
pana la 2500 pulsuri/rotatie.

Trebuie mentionat insd faptul cd datoritd complexitatii lor constructive si a preciziei
implicate in realizarea lor, acest tip de traductoare odometrice au un cost relativ ridicat. in
afara costului, principalul dezavantaj al acestor encodere este insd constituit, in multe cazuri,
de dificultatea montarii lor pe arborele de rotatie al unor vehicule in stare asamblatd. Aceastd

montare pe axul motor al vehiculului functional se poate realiza numai prin atagarea pe
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exteriorul rotii a componentelor mecanice si ale elementelor de conectare electricid ale
encoderului, intr-unul din modurile prezentate in FIG. 5.

Aceasta este de altfel si principala motivatie a elaborérii acestei propuneri de inventie
care are in vedere renuntarea la utilizarea acestor encodere si utilizarea in locul lor, pentru
aceiasi functie de declansare controlati a echipamentelor de control, a unor traductoare
tahometrice care sunt incorporate in structura majoritifii vehiculelor actuale si care servesc la
controlul functiei de franare a respectivelor vehicule si anume traductoarele din componenta
sistemelor de franare cu anti-blocare ABS (Anti-Lock Bracking System) care fac posibild
oprirea autovehiculelor in conditii de siguranta.

Traductoarele ABS propuse in cadrul acestei inventii pentru a fi incluse in
sistemele de declansare controlati a echipamentelor de control in locul traductoarelor
de tip encoder sunt descrise in legitura si cu figurile 6, 7, 8,9, 10 5i 11 care prezinti:

FIG. 6: Modul de instalare a senzorilor de viteza a rotilor pentru sistemele ABS;

FIG. 7: Principiul de functionare al senzorului de viteza pentru sistemul inductiv ABS;

FIG. 8: Semnalul electric generat de un senzor de viteza inductiv (ABS);

FIG. 9: Senzorul inductiv de turatie ABS;

FIG. 10: Configuratia senzorului de viteza de tip Hall;

FIG. 11: Semnalul electric produs de un senzor Hall.

Un sistem ABS tipic € compus dintr-o unitate centrala electronic3, patru traductoare
de viteza (cate unul pentru fiecare roatd) si doud sau mai multe valve hidraulice pe circuitul de
frnare, asa dupd cum se prezintd in FIG. 6. Unitatea electronicd monitorizeazi constant
viteza de rotatie a fiecarei roti. Atunci cand detecteazi ci una dintre roti se roteste mai incet
decat celelalte (o condifie ce o va aduce in starea de blocare), deplaseazi valvele in sensul
necesar pentru a scidea presiunea in circuitul de franare, reducand astfel forta de franare pe
roata respectiva.

Acest proces se realizeaza foarte rapid, de mai multe ori pe secunda (se poate ajunge
péna la 40 de cicluri pe secunda), si se traduce printr-o pulsatie a pedalei de frana. Atata timp
cat sistemul poate reduce presiunea, trebuie sd fie in egald masurd capabil si o readuca la
valoarea sa normala prin intermediul pompei electrice din componenta sa.

in functie de principiul de functionare al senzorilor ABS, acestia se clasifica in:

e Senzori de turatie pasivi (inductivi);

e Senzori de turatie activi (Hall).
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Functionarea senzorilor de turatie inductivi se bazeazi pe variatia reluctantei
magnetice obtinuta cu un disc danturat fixat solidar cu roata si un circuit magnetic cu magnet
permanent si bobind prezentate in schema din FIG. 7. In momentul in care dintii discului
danturat (1) trec prin dreptul magnetului permanent (3) se modifica intensitatea cdmpului
magnetic generat.

Conform schemei din FIG. 7, tensiunea electricd indusa (4) in bobina (2) va fi pozitiva
in momentul in care un dinte se va apropia de magnet, nuld in momentul in care dintele
discului este aliniat cu magnetul si negativa la departarea dintelui. Se obtine astfel semnalul
periodic prezentat in FIG. 8, a cdrui frecventa si amplitudine sunt dependente de viteza
unghiulara a rotii.

Pe baza acestui principiu senzorul de turatie este alcatuit dintr-un magnet permanent
si 0 bobind. Aceasta este conectatd la unitatea de control. Senzorul de turatie functioneaza
dupa principiul unui generator, respectiv atunci cand roata de semnal (cu dinti) se roteste prin
fata senzorului, iIn bobind se genereazi o tensiune alternativa sinusoidald. Asa dupa cum
rezultd din FIG. 9, frecventa este dependentd de viteza rotii. Unitatea de control converteste
semnalul sinusoidal al senzorului si calculeaza viteza instantanee a rotii.

Intrucat tensiunea indusa in senzor este un rezultat al rotatiei unei axe, acest senzor de
tip inductiv devine imprecis la viteze reduse. Rotatia mai lenti a rotii poate produce fluctuatii
imprecise ale campului magnetic si poate conduce la determindri necorespunzitoare ale
controlerului. Din acest motiv, asupra senzorului este nevoie si se efectueze o diagnoza
pentru a informa calculatorul de bord ABS al autoturismului dacd valoarea semnalului este
plauzibila.

In ultimii ani, senzorii inductivi (alcatuiti dintr-un magnet permanent §i o bobina) au
fost inlocuiti cu senzori activi, iar in locul butucului crenelat se folosesc inele magnetice
integrate in rulmentii rotilor. Senzorii activi sunt alcétuiti din placute semiconductoare de tip
Hall care, atunci cind sunt parcurse de curent, genereazi o tensiune Hall. Aceastd solutie
prezintd avantajul de a putea determina viteze reduse (senzorii inductivi nu pot functiona la
viteze mai mici de 2.5 km/h) si are 0 mai mica sensibilitate la cAmpurile magnetice externe.

Senzorii de viteza de tip Hall sunt considerati ca fiind activi deoarece, pe langi cele
doud borne ale semnalului electric care masoara viteza, mai dispun, asa dupa cum se prezintd
in schema din FIG. 10 si de o bornd aditionald de alimentare electrici. Senzorul are in
componentd un element semiconductor de o compozitie speciald si un circuit electronic de
procesare a ssmnalului. Elementul de rotatie (inel, roatd) contine mai multe perechi de poli N-

S dispusi in mod alternativ.
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Elementul magnetic (1) este atasat de roata a cérei viteza este méasuratd. Alternarea
polilor magnetici va genera un cAmp magnetic in materialul semiconductor al senzorului (3)
care va conduce la aparitia unei diferente de potential electric. Aceasta tensiune este in
continuare prelucrata si furnizata unitétii electronice ABS de calcul care o transformé intr-un
semnal de viteza (4). Calculatorul ABS determina astfel valoarea vitezei de rotatie a rotii, in
modul prezentat in FIG.11, pe baza variatiei frecvenifei tensiunii electrice receptionate de la
senzor.

Senzorii Hall sunt senzori digitali care produc un semnal de iesire cu doar doua valori
(spre exemplu: 0 si +5V). Cu cét frecventa de variatie a cAmpului magnetic este mai mare cu
atat durata semnalului de iesire este mai micé, deci turatia discului mai mare. Calculatorul de
injectie preia semnalul digital (C) de la senzor si-1 transforma in informatie de turatie sau de
pozitie in functie de frecventa acestuia.

Tensiunea de iesire Hall este direct proportionald cu intensitatea campului magnetic.
Deoarece valoarea acestei tensiunii este relativ redusa, toti senzorii de tip Hall au integrate
amplificatoare electronice si circuite de reglare pentru a ridica tensiunea de iesire a senzorului
pana in jurul valorii de +5V.

Senzorii activi de tip Hall prezintd dezavantajul cd efectul Hall pe care se bazeaza
acesti senzori variazd intr-o mare masurd cu temperatura. De accea, sensibilitatea acestor
senzori precum si offset-ul semnalului depinde nu numai de intrefierul de aer, ci si de
temperaturd. Aceasta are ca efect faptul ca reduce foarte mult intrefierul de aer maxim
permisibil intre partea fixa a senzorului §i roata acestuia. Astfel pentru un domeniu de
temperaturi cuprins intre —40°C si 120°C intrefierul maxim admisibil pentru o inregistrare
corecta a semnalului nu trebuie sd depaseasca 1,3 mm.

Deasemenea trebuie mentionat faptul ca la fel ca si in cazul senzorilor inductivi,
senzorii de tip Hall furnizeaza un semnal a cérui frecventd maxima este situati in jurul a 40 de
pulsuri dreptunghiulare pe secunda, valoare care limiteazd rata de preluare a imaginilor
digitale.

Ansamblul constituit de circuitul propus de aceasta inventie pentru declansarea
automata a echipamentelor de control este descris in cele ce urmeaza in legaturi si cu
figurile 12, 13 si 14 care reprezinta:

FIG. 12: Schema circuitului de intrare a tahometrului ABS utilizat pentru declansarea
echipamentelor de control;

FIG. 13: Schema circuitelor de formare a impulsurilor de declansare a echipamentelor

de control;
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FIG. 14: Diagrama de formare a impulsurilor de declangare (triggerare).

Independent de existenta acestor elemente de functionare mai putin performante ale
tahometrelor ABS, avand insi in vedere unele calitafi importante ale acestora, i anume faptul
cd acestea existdnd gata montate in structura unui vehicul functional, nu necesité nici un fel de
asamblari dificile pe rotile respectivului vehicul, precum si costul mult mai redus decét cel al
encoderelor curente, aceastd inventie are drept obiect prezentarea modului in care aceste
encodere pot fi inlocuite de cétre tahometrele ABS in cadrul schemelor care realizeaza
declangarea automati a unor echipamente de control montate pe vehicule la intervale
prestabilite ale distanfei parcurse.

Totodata, pentru ca aceasté inlocuire sa asigure performantele functionale necesare, se
are in vedere corectarea frecventei reduse a pulsurilor de triggerare a dispozitivelor de control
pe care o asigurd tahometrele ABS, prin conectarea lor prin intermediul unui multiplicator
electronic de frecventa.

Ca urmare a introducerii acestei operatii de multiplicare a frecventei pulsurilor
furnizate de tahometrul ABS, schema circuitului de intrare a acestuia, prezentatd in Fig. 12,
cuprinde in afara tahometrului, multiplicatorul de frecventd, un convertor frecventa / tensiune
si un bloc integrator.

Prin folosirea urmatoarelor notatii:

V — Viteza de deplasare a vehiculului;

f 1 - Frecventa semnalului pulsatoriu emis de tahometru;

d — Diametrul rotii vehiculului;

z — Numarul de crestéturi pe o circumferinta a discului tahometrului,
se obtine expresia vitezei de deplasare a vehiculului sub forma:

V= % (relatia 1)

Din aceasta expresie rezultd frecventa semnalului emis de tahometru in functie de

viteza de deplasare a vehiculului:

fi= Z .y (relatia 2)
w-d

Aceasta frecventd f; este in continuare multiplicata cu factorul &;:

Hh=k-f (relatia 3)
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Pe aceastd bazd, urmitoarea componentd, respectiv cea a Converterului frecventi /
tensiune furnizeazd o tensiune Uy care este proporfionald cu viteza V' de deplasare a
vehiculului:

Uy =ky- f (relatia 4)

Pentru a obtine in final tensiunea Up proportionald cu distanta D de deplasare a

vehiculului, tensiunea Uy se aplicd in continuare blocului integrator a cirui ecuatie de

functionare are forma:
Up = L JU -dt (relatia 5)
b=kci™"

in continuare tensiunea Up este configurati pentru formarea impulsurilor de
declansare - triggerare prin utilizarea unei scheme de genul celeia prezentate in FIG.13 in
cadrul cédreia tensiunea Up proportionala cu distanta D de deplasare curentd a vehiculului este
comparati prin intermediul unui grup comparator integrat I/C; cu tensiunea Upp4G
proportionald cu distanta x de esantionare stabilitd de operator.

Modul de functionare al circuitelor de formare a impulsurilor de triggerare este
prezentat in diagrama din FIG. 14.

In cadrul acestei diagrame, pentru o prezentare simplificatd, s-a considerat cazul in
care viteza de deplasare a vehiculului este constantd, astfel cd tensiunea Up proportionald cu
deplasarea vehiculului prezinti o variatie liniara crescétoare in timp.

Conform schemei, functionarea sistemului de formare a pulsurilor de triggerare are loc

in modul urmitor:

- In momentul ty in care tensiunea Up incepe sa depdseascd tensiunea reglabila de
prag UpraG , blocul comparator IC; se deschide si conduce la aparitia uﬁui puls de triggerare
UTrG a camerei video simultan cu incércarea grupului integrator RTC cu care se realizeaza
reglarea duratei impulsului de triggerare;

- in momentul ty in care tensiunea Up ajunge s& incarce condensatorul Ct cu o valoare
de tensiune Upgcr, care este in mdasurd si realizeze deschiderea tranzistorului T; de
scurtcircuitare, tensiunea impulsului de triggerare Utrg este anulatd prin conectarea la mas3 a
plicii cu polaritate pozitiva a condensatorului Cr prin circuitul tranzistorului Tj. In acelasi

timp, tot datoritd deschiderii tranzistorului T, tensiunea Up este adusd la o valoare minima
egald cu suma caderilor de tensiune, Uro + Uro , pe redresorul de blocaj Db si respectiv pe

tranzistorul T}, ambele in regim de conductie;
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- Aceasta scddere a tensiunii Up sub valoarea tensiunii de prag Uprag are ca efect, cu
intarzierea de timp asiguratd de circuitul integrator R7Crt, blocarea tranzistorului de
scurtcircuitare T; ; prin aceasta se asigurd posibilitatea ca tensiunea Up séd-si reia ciclul de
urmarire a deplasarii vehiculului, pana la urmitoarea depasire a valorii de prag Uprag,
insotitd si aceasta de formarea unui nou impuls de triggerare UTrg -

Prezentarea elementelor componente de bazi ale circuitului de prelucrare a
pulsurilor furnizate de traductorul tahometric.

Dupa cum s-a precizat si in paragraful anterior, adaptarea pulsurilor furnizate de
traductorul tahometric pentru declansarea automatd a unor camere video sau a altor
echipamente de control implica trecerea acestor pulsuri de frecventd redusd (maxim 40-50
Hz) printr-un bloc multiplicator de frecvente, iar apoi aplicarea pulsurilor obtinute cu freventa
multiplicatd de cca. 100 de ori, atit cat este necesari de reguld pentru declansarea unor
camere video instalate pe vehicule laborator, la intrarea unui bloc care realizeazi conversia
frecventei pulsurilor intr-un semnal de tensiune continud cu amplitudinea instantanee
proportionald cu valoarea frecventei acestor pulsuri si respectiv cu valoarea vitezei
instantanee de deplasare a vehiculului respectiv, asa dupd cum se prezinti in schema
circuitului de conectare a tahometrului ABS din FIG. 12.

Aceste blocuri cu o configuratie speciald dedicatd sunt conectate in continuare la un
bloc integrator de tip uzual care realizeazd acumularea valorilor instantanee de tensiune
furnizate de blocul convertor, valori proporgionale cu viteza de deplasare a vehiculului, pentru
a obtine in acest fel o tensiune continud proportionald cu distanta parcursd de la momentul
secventei anterioare de triggerare a camerei video.

In final, aceasta tensiune propor{ionald cu distanta curents parcursa este aplicatd unui
bloc integrat in cadrul céruia se realizeazd comparatia cu valoarea tensiunii proportionale cu
distanta de esantionare stabiliti de operator. in momentul in care se ajunge la egalarea celor
doua tensiuni, respectiv atunci cand distanta parcursi ajunge si egaleze valoarea distantei de
esantionare stabilite, circuitul acestui bloc integrat genereazd urmatorul puls de declansare a
dispozitivului de control.

Configuratia blocului multiplicator de frecvente joase este descrisa in legituri si
cu schema care prezinti:

FIG. 15: Multiplicator de frecventd cu factorul “x 100” si cu comparator pentru

eliminarea zgomotului.
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Pulsurile de frecventd joasa furnizate de traductorul tahometric sunt aplicate la intrarea
circuitului unui bloc multiplicator de frecvente joase de tipul celui prezentat in schema din
FIG. 15, circuit care asigurd multiplicarea cu un factor fix cu valoarea de 100 a frecventei
unor semnale de intrare a caror frecventa este cuprinsd intre 1 si 150 Hz, respectiv in gama
corespunzitoare semnalelor furnizate de un traductor tahometric. Acest circuit realizeaza
multiplicarea frecventelor joase prin masurarea respectivelor semnale §i prin eliminarea
zgomotului care le insotegte.

In componenta acestui circuit intrd urmatoarele elemente:

- Circuitul Integrat IC1 de tip CA3130 — un amplificator operational de tip BiMOS
care combind avantajele, atit cele ale tranzistoarelor bipolare, cat si cele ale dispozitivelor
CMOS si care poate fi utilizat la regulatoarele si urmaritoarele de tensiune, la comparatoarele
cu impedantd de intrare ridicatd si la amplificatoarele de banda larga, la timerele
(cronometrele) de lungé durata si la amplificatoarele cu retinere rapidi a esantioanelor;

- Circuitul Integrat IC2 de tip 4046 — un circuit integrat CMOS a cérui logica are
configuratia unei bucle inchise de fazid si care este utilizat pentru conditionarea si
sincronizarea datelor i pentru multiplicarea si sinteza frecventelor;

- Circuitul Integrat IC3a-IC3b de tip 4518 — un contor dual BCD (Binary Coded
Decimal) realizat din dispozitive MOS cu canale P §i canale N incluse intr-o structurd
monoliticd unicd si care sunt utilizate in primul rdnd in aplicatii de contorizare in mai multe
etape sincrone sau pulsatorii care necesitd o disipare redusa a puterii gi/sau o imunitate inalta
fata de zgomot, caracteristici pe care le asigura datoritd capacitantei sale de intrare reduse,
conceptiei logice bazate pe ceas, a ratei de contorizare de 6 MHz, a protectiei cu diode la toate
intrarile, a capabilititii de conducere a doui sarcini TTL de micad putere si a sincronizarii
interne pentru vitezele interne si externe ridicate.

{n multiplicatorul de frecventte din cadrul acestui circuit semnalele sunt transformate
in unde dreptunghiulare regulate, chiar daca acestea contin initial mici variatii in timp sub
forma de cresteri i adancituri, precum si un semnal parazit de zgomot. Aceastd procedura de
filtrare este efectuatd inainte de aplicarea semnalului la intrarea circuitului integrat IC
configurat dupa schema unui circuit cu faza inchisa. In aceasta situatie circuitul va functiona
ca un comparator care poate procesa semnale cu frecvente de pani la 50 kHz, in conditiile in
care prin utilizarea comutatorului S1 se poate trece circuitul in regimul “conectat” sau
“deconectat” (IN / OUT). La iegirea oscilatorului VCO (Voltage Controlled Oscillator) se
obtine un semnal de comandi care prin intermediul filtrului trece jos compus din divizorul

rezistiv R3 - R4 si condensatorul C5 este aplicat la intrarea comparatorului de faza IC2 4046.

10
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In acest mod frecventa semnalelor va fi multiplicatd de la valori mai mici de 1 Hz, pani la
valori ale componentelor care ajung la sute de Hertzi.
Configuratia blocului care realizeazi conversia de la frecventa semnalului la
tensiunea acestuia este descrisa fin legéiturii si cu schema care prezinta:
FIG.16: Bloc de conversie a frecventei semnalului intr-o valoare proportionald de
tensiune.
fn schema acestui bloc este inclus circuitul integrat IC1 de tipul LM331 care este un
converter de precizie de la frecventi la o tensiune proportionala care este extrem de liniard cu
frecventa de intrare. Conversia de la frecventd la tensiune este obtinutd prin diferentierea
frecventei de intrare prin utilizarea unui condensator C3 si a unui rezistor R7 si prin aplicarea
trenului de pulsuri rezultat la pinul 6 de prag (threshold) al integratului IC1, asa dupd cum se
prezintd in FIG. 16. Marginea cu sens negativ al trenului rezultant de pulsuri de la pinul 6 face
circuitul comparator incorporat sa triggereze circuitul de marcare a timpului (Timer). In orice
moment, curentul care trece prin pinul de iesire a curentului (pinul 6) va fi proportional cu
frecventa de intrare si cu valoarea componentelor de temporizare (R1 si C1). Ca rezultat, o
tensiune (Vout) proportionala cu frecventa de intrare (Fin) va putea fi preluata de pe rezistenta
de sarcind R4.
Note:
- Pentru testarea circuitului se utilizeaza o tensiune de alimentare +Vs de 15 V c.c.;
- Circuitul LM331 poate fi operat cu oricare tensiune cuprinsa intre 5 i 30 Vc.c.;
- Valoarea rezistentei R3 depinde de tensiunea de alimentare conform relatiei:
R3= (Vs -2V)/ (2mA). Conform acestei ecuatii, pentru Vs = 15V, rezulta R3=68K.

- Tensiunea de iesire este data de ecuatia:

Vout = _R4 RI1C1-2.09V - Fin
R5+R6

- Potentiometrul R6 poate fi utilizat pentru calibrarea circuitului.

11
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REVENDICARI

1. Sistem de declansare automata, la intervale prestabilite ale distantei parcurse, a unor
echipamente montate pe vehicule care realizeazi controlul repetitiv al calitdtii unor suprafete
de artere rutiere, sistem care se bazeaza pe utilizarea in configuratia acestor echipamente a
dispozitivelor de tipul traductoarelor tahometrice ABS care sunt incorporate in structura
majoritatii vehiculelor actuale si care servesc la controlul functiei de frinare a respectivelor
vehicule.

2. Echipament pentru implementarea sistemului de declansare automati 1in
conformitate cu revendicarea 1 caracterizat prin aceea cd, avand in vedere cd frecventa
pulsurilor furnizate de traductoarele ABS poate sa nu fie suficient de ridicata pentru a asigura
declangarea echipamentelor de control (camere video, scannere radar) la intervalele de
distantd specificate in normativele in vigoare, independent de viteza (V) de deplasare a
vehiculului laborator, semnalul (f7) al traductorului ABS este aplicat mai intai unui bloc (MF)
de multiplicare a frecventei acestui semnal.

3. Echipament pentru implementarea sistemului de declansare automatd 1in
conformitate cu revendicarile 1 si 2 caracterizat prin aceea cd, pentru a obtine o dependenta
liniard de distanta parcurs3, semnalul (f>) al blocului de multiplicare este aplicat mai intii la
intrarea unui bloc de conversie frecventd/tensiune (CF/T) de la a cérui iesire rezulta o tensiune
continud (Uy) proportionald cu frecventa semnalului de intrare, astfel ci, prin aplicarea in

continuare a acestei tensiuni (Uy) la intrarea unui bloc integrator (BI) se obtine o tensiune

continua (Up) a carei valoare este proportionala cu distanta parcursd in cadrul intervalului
curent de esantionare.

4. Echipament pentru implementarea sistemului de declansare automatd in
conformitate cu revendicérile 1, 2 si 3 caracterizat prin aceea cd, pentru a asigura formarea

impulsurilor de declansare a echipamentelor de control, circuitul sistemului se incheie cu un

bloc comparator (BC) care efectucaza diferenta dintre tensiunea continua (Up) si tensiunea

continua (Upr4g) proportionald cu distanta de esantionare propusa.

12
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DESENE EXPLICATIVE

(1) Disc cu marcaje radiale ; (2) Dispozitiv de scanare

FIG.1

a) Encoder incremental b) Encoder absolut
Variatia unghiulara a pulsurilor generate

FIG.2
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1. Senzor de viteza ABS

2. Disc de frana

3. Semnalul electric de viteza al sistemului ABS
FIG.6
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1. Roata dintatd ; 2. Bobina ; 3. Magnet permanent ; 4. Semnal electric de viteza
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FIG. 8
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1 — Roata de semnal ¢
2 — Linii de camp magnetic
3 — Magnet permanent inclus in senzorul de turatie

FIG.9
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A - alternanta dintilor metalici ;
B - intensitatea cAmpului magnetic ;
C - tensiunea de iesire a senzorului.

FIG. 11
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