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Prezenta inventiie se refera la un sistem accelerometric de declansare externa
automata a unor echipamente de control, camere video si scannere radar, montate pe vehi-
cule care realizeaza testarea calitatii straturilor asfaltice ale arterelor rutiere prin declansarea
automata a acestor echipamente la intervale ale distantei parcurse prestabilite de catre
operator in conformitate cu normativele in vigoare.

In mod curent, sistemul de declansare externa 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 respec-
tivul vehicul a parcurs o distantd prestabilitd in functie de necesititile de esantionare. in
acest mod se asigura ca operatiile de control sa se efectueze la intervale egale de distanta
pe drumul parcurs, independent de viteza de deplasare a vehiculului, in conditiile in care
aceasta viteza 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 sa fie constituit dintr-un traductor rotational care sa fie in
masura sa converteasca miscarea unghiulara in impulsuri digitale, Tn modul prezentat in
U.S. 6566864 B1. Un asemenea traductor, denumit encoder, consta in mod uzual dintr-un
corp cilindric, o flansa, un arbore si un conector de iesire. Asa dupa cum se prezinta in fig. 1,
un disc interior transparent 1 cu marcaje radiale imprimate pe cale fotografica este rotit si
intrerupe n acest fel radiatia produsa de o sursa LED de lumina infrarosie 2. Un receptor
optic (fototranzistor) plasat pe cealalta parte a discului converteste intreruperile fasciculului
de lumina in pulsuri electrice. Pulsurile sunt apoi amplificate si aduse in format rectangular
fnainte de a fi transmise mai departe catre o alta piesa a echipamentului. Asa dupa cum se
prezintd si in cadrul Comunicarii Tehnice prezentate la Universitatea Tehnica din Cluj,
pulsurile de iesire pot fi utilizate pentru a determina deplasarea unghiulara, viteza de rotatie
sau acceleratia unghiulara.

Tn raport cu obiectivul masurarii trebuie mentionat ca existd 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 ca encoderele
incrementale sunt prevazute cu un disc pe care sunt inscrise doua benzi radiale de marcaje
care constituie canalele A si B intre care exista un decalaj de faza de 90 de grade. Aceasta
metoda care poarta denumirea de "cuadratura" permite utilizatorului sa determine sensul
rotatiei. Conform schemei prezentate in fig. 2, exista deasemenea un canal optional
reprezentat de banda Z care furnizeaza iesirea de referinta "zero", prin aceea ca avand un
singur marcaj pe o rotatie, este utilizat ca referinta pentru pozitia zero sau pentru punctul de
start.

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

Aceasta configuratie a encoderului optic incremental asigura acestuia de regula o
rezolutie deosebit de ridicata de masurare unghiulara, respectiv echivalenta unei valori de
pana la 2500 pulsuri/rotatie.
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Trebuie mentionat insa faptul ca datorita complexitatii lor constructive si a preciziei
implicate in realizarea lor, acest tip de traductoare de tip odometric au un cost relativ ridicat,
in afara costului, principalul dezavantaj al acestor encodere este insa constituit, in multe
cazuri, de dificultatea montarii lor pe arborele de rotatie al unor vehicule n stare asamblata.
Aceasta montare pe axul motor al vehiculului functional se poate realiza numai prin atasarea
pe exteriorul rofii a componentelor mecanice si ale elementelor de conectare electrica ale
encoderului, intr-un mod asemanator celui prezentat in fig.3, mod care a fost inscris in cadrul
brevetului US 20100307240 A1 realizat de Mitsubishi Electric Corporation.

Aceasta este de altfel si principala motivatie a elaborarii acestei propuneri de inventie
care are in vedere renuntarea la utilizarea acestor encodere si utilizarea in locul lor, pentru
aceeasi functie de declansare controlatd a echipamentelor de control, a unui traductor
accelerometric montat solidar cu caroseria vehiculului purtator si a carui axa de masurare
este orientata pe directia axei longitudinale a vehiculului.

Problema tehnica propusa spre rezolvare este realizarea unui sistem de declansare
automata a unor echipamente de control, respectiv, camere video montate pe vehicule
pentru testarea calitatii straturilor asfaltice ale arterelor rutiere la intervale ale distantei
parcurse, prestabilite.

Sistemul accelerometric de declansare automata, la intervale prestabilite ale distantei
parcurse, a unor echipamente de control montate pe vehicule, conforminventiei, este alcatuit
din:

- un traductor accelerometric de tip capacitiv ca element de intrare, care este
conectat la intrarea unui ansamblu format din doua circuite integratoare, inseriate succesiv,
configurate astfel incat sa furnizeze la iesirea celui de al doilea circuit o tensiune propor-
tionala cu distanta parcursa de vehicul in mod curent in raport cu o referinta anterioara; si

- un bloc comparator pentru a asigura formarea impulsurilor de declansare a
echipamentelor de control, care efectueaza diferenta dintre tensiunea continua U, pro-
portionala cu distanta curenta parcursa fata de punctul anterior de referinta si tensiunea
continua Upgag proportionala cu distanta de esantionare propusa, astfel ca in momentul in
care se ajunge la egalarea celor doua tensiuni, respectiv atunci cand distanta parcursa
ajunge sa egaleze valoarea distantei de esantionare stabilite, circuitul acestui bloc integrat
declanseaza formarea urmatorului puls de triggerare a unui dispozitiv optic prin intermediul
unui grup integrator R;C+;

- un tranzistor de scurtcircuitare conectat la iegirea grupului integrator R;C; care, in
momentul in care tensiunea de dezechilibru de la iesirea circuitului comparator atinge o
valoare prestabilita, se deschide si prin conectarea sa la potentialul de masa realizeaza
anularea, atat aimpulsului curent de triggerare, cat si a tensiunii U, proportionala cu distanta
parcursa care a produs declansarea semnalului de triggerare, tensiune prin a carei anulare
intermitenta se realizeaza si o reducere a efectului tensiunilor de offset ale circuitului
integrator de iesire.

Avantajele inventiei sunt:

- se foloseste principiul triangulatiei, blocul de masura este alcatuit din doua surse
laser cu emisie continua si o camera video digitala cu senzori fotoelectrici in linie si care
asigura o mare viteza de scanare, axa de vedere a camerei fiind inclinata in plan vertical in
raport cu fasciculele laser, perpendiculare pe suprafata pavimentului, asigura o rezolutie
superioara de masurare a deplasarii pe verticalg;

- datorita faptului ca axa camerei video este perpendiculara pe suprafata pavimen-
tului, nu exista situatii in care neregularitatile de drum sa fie obturate in cAmpul de vedere
al camerei;

- eroarea totala de masurare este redusa.
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Se dain continuare un exemplu de realizare al inventiei in legatura cu fig. 1...11 care
reprezinta:

- fig. 1, schema unui encoder rotativ conform, stadiului tehnicii;

- fig. 2, schemele functionale ale encoderelor, conform stadiului tehnicii;

- fig. 3, modalitate de fixare a unui encoder incremental pe axul rofii unui vehicul,
conform stadiului tehnicii;

- fig. 4, schema de principiu a sistemului accelerometric de triggerare automata a
camerelor video, conform inventiei;

-fig. 5, schema detaliata a sistemului accelerometric de triggerare, conform inventiei;

- fig. 6, accelerometru constituit sub forma unui servo-sistem liniar cu referentiere
gravitationala, conform inventiei;

- fig. 7, schema unui integrator de inversare modificat prin introducerea unui rezistor
in paralel cu condensatorul de integrare, conform inventiei;

- fig. 8, exemplu numeric pentru caracteristica amplitudine-pulsatie stabilitd pentru
un circuit de integrare din schema ansamblului de triggerare, conform inventiei;

- fig. 9, schema circuitului de formare a impulsurilor de triggerare, conform inventiei;

- fig. 10, diagrama de formare a impulsurilor de triggerare, conform inventiei;

- fig. 11, prezentarea modului de stabilire a parametrilor sistemului de triggerare pe
baza unui model de diagrama cinematica a vehiculului purtator al echipamentului, conform
inventjei.

Sistemul cu traductoare accelerometrice propuse in cadrul acestei inventii pentru a
fi incluse In sistemele de declansare controlatd a echipamentelor de control in locul
traductoarelor de tip encoder sunt descrise in legatura si cu fig. 4...11.

Asa dupa cum se prezintd in schema de principiu din fig. 4, un traductor
accelerometric Ac-M este conectat la intrarea unui ansamblu Tn care sunt inseriate succesiv
doua circuite integratoare, C.I1.1 si C.1.2, care sunt configurate astfel incat sa furnizeze la
iesirea celui de al doilea circuit o tensiune proportionala cu distanta parcursa de vehicul in
mod curent in raport cu o referinta anterioara. Aceasta tensiune este aplicata in continuare
la intrarea unui bloc comparator C.C., in opozitie cu o tensiune reglabila de catre operator
care Tn acest mod fixeaza distanta de esantionare x; prescrisa. Atunci cand tensiunea pro-
portionala cu distanta x parcursa, ajunge sa fie egala cu cea prestabilita, xg blocul com-
parator furnizeaza un semnal de tensiune la intrarea unui circuit formator de impulsuri F.I.
Impulsul de triggerare declangat de circuitul formator de impulsuri F.l. este aplicat atat
camerei video C.V., cat si unui circuit C.M., care realizeaza in acel moment conectarea la
masa a intrarii in circuitul comparator C.C. In acest mod este intrerupt impulsul de triggerare
si in acelasi timp este anulata tensiunea proportionala cu deplasarea x de la iesirea celui de
al doilea circuit integrator C.1.2. Sistemul va continua astfel sa integreze pornind de la
aceasta referinta nula pana la atingerea din nou a valorii de esantionare x.. Aceasta anulare
periodica a tensiunii de iesire din blocul circuitelor integratoare are in acelasi timp un efect
favorabil pentru evitarea formarii la aceste circuite, intr-o duratd mai mare de timp, a unor
tensiuni de offset perturbatoare. In ceea ce priveste durata impulsurilor de triggerare,
aceasta poate fi reglata la valoarea necesara pentru respectiva camera video, cu ajutorul
unui circuit integrator capacitiv R;Cy, care este inclus n circuitul formator F.l.. in modul
prezentat in "Schema detaliata a sistemului accelerometric de triggerare” din fig. 5.
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In continuare sunt prezentate in detaliu, in succesiunea in care sunt inscrise n
schema generala din fig. 5, principalele componente ale sistemului accelerometric de
triggerare conform inventiei:

A) Senzorul accelerometric;

B) Circuitele integratoare;

C) Circuitul de formare a impulsurilor de triggerare.

A) Un senzor de tip accelerometric permite masurarea distantelor parcurse in timp
scurt de un robot mobil sau de o platforma. Distanta strabatuta este obtinuta prin dubla
integrare in timp a semnalului senzorului. Trebuie avut insa in vedere ca deriva offsetului de
polarizare prezenta in semnalul acceleratiei este acumulativa astfel ca precizia de masurare
a distantei se poate deteriora in timp datorita operatiei de integrare. Prin aplicarea unei
compensari corespunzatoare a efectului gravitatiei, accelerometrul poate constitui insa o
solutie valabila pentru un dispozitiv de masurare a distantelor cu durata scurta.

Acest fapt este important pentru aplicatia propusa de triggerare a unei camere video
montata pe un vehicul aflat in deplasare, deoarece rata de date furnizata de un accelero-
metru poate fi mult mai ridicatd decat cea a unui odometru. in plus, asa dup& cum s-a mai
mentionat, un odometru trebuie sa fie fixat pe arborele unor rofi a vehiculului laborator, ceea
ce poate fi o problema neconvenabila pentru multe aplicatji.

in general exista doua clase de accelerometre:

- cu raspuns in CA (curent alternativ);

- cu raspuns in CC (curent continuu).

La un accelerometru cu raspuns in CA, iesirea este cuplata in curent alternativ. Un
dispozitiv cuplat in CA nu poate fi utilizat pentru a masura o acceleratie statica asa cum este
gravitatea sau, spre exemplu, o acceleratie centrifugala constanta. Acesta este corespun-
zator numai pentru masurarea evenimentelor dinamice.

Pe de alta parte, un accelerometru cu raspuns in CC este cuplat in curent continuu
si poate raspunde la limita inferioara pana la zero Hertz. De aceea poate fi utilizat pentru a
masura atat acceleratia statica, cat si cea dinamica. Oricum, asa dupa cum se arata in
lucrarea "Choosing the Right Type of Accelerometers”, posibilitatea de masurare a accelera-
tiei statice nu este singurul motiv pentru care trebuie sa fie selectat un accelerometru cu
raspuns in CC.

Pentru a obtine viteza si deplasarea din iesirea de tip acceleratie, semnalul de la
accelerometru este integrat si respectiv dublu integrat in domeniul analog sau digital.
Aceasta este situatia in care un accelerometru cu raspuns in CA poate sa prezinte dificultafj.
Un dispozitiv cu raspuns in CC nu are asemenea probleme datorita faptului ca acesta poate
urmari cu precizie o marime de intrare cu variatie lenta, asa dupa cum se arata si in
comunicarea: "Calculation of displacements of measured accelerations, analysis of two
accelerometers and application in road engineering" .

Pentru a realiza accelerometrele cu iesirea in curent continuu sunt utilizate doua
tehnologii curente:

- accelerometre piezorezistive;

- accelerometre capacitive.

In functionarea sa, un accelerometru de tip piezorezistiv produce modificari ale
rezistentei in extensometrele care sunt o parte a sistemului seismic al accelerometrului. Pe
aceasta baza, latimea de banda a accelerometrelor piezorezistive poate ajunge pana la
5.000 Hz. Datorita faptului ca iesirea senzorului piezorezistiv este diferentiala si pur rezisti
va, raportul semnal - zgomot este in general de un nivel optim; gama sa dinamica este
limitata numai de calitatea amplificatorului de curent continuu in punte. Pentru masurari de
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socuri foarte ridicate, unele dispozitive piezorezistive pot sa cuprinda nivele de acceleratie
de panala 10.000 g. Datorita capabilitatilor lor de latime de banda extinsa, accelerometrele
de tip piezorezistiv sunt cele mai potrivite pentru masurarile de impuls/impact la care
domeniul de frecvente si nivelul de acceleratii sunt in mod tipic ridicate.

Cele mai multe dispozitive piezorezistive sunt insa sensibile la variatiile de tempe-
ratura. De aceea, pentru o functionare corecta a acestor accelerometre este necesar sa se
aplice o compensare de temperatura la iesirea lor, interna sau externa.

Accelerometrul de tip capacitiv (bazat pe modificarile de capacitanta ale maselor
seismice supuse acceleratiilor) constituie tehnologia cea mai comuna utilizata in prezent
pentru accelerometre si care este propusa si pentru acest brevet de inventie.

Pentru aceste accelerometre se utilizeaza tehnologia de fabricatie Micro-Electro-
Mechanical Systems (MEMS) care asigura economii de dimensiuni pentru aplicatiile de
volum mare, si de aici un cost de fabricatie mai scazut, asa dupa cum se arata si in lucrarea
"Evaluation of a Low-Cost MEMS Accelerometer for Distance Measurement"[6]. Latimea de
banda a accelerometrului capacitiv este limitata insa la cel mult cateva sute de Hertz, in
parte datoritd geometriei sale fizice si a amortizarii sale cu gaz greu. Deasemenea structura
senzorului capacitiv favorizeaza o gama mai coboratd a masuratorilor de acceleratie. in mod
tipic, gama maximé este limitata la mai putin de 100 g. In afara acestor restrictii, accelero-
metrele capacitive moderne, in special dispozitivele de grad instrumental, ofera o buna
linearitate si o stabilitate Tnalta a iegirii.

Un asemenea tip de accelerometru capacitiv constituit dintr-un servo-sistem liniar cu
referentiere gravitationala este prezentat in schema din fig. 6. Toate aceste accelerometre
functioneaza sub forma unui servo-sistem cu circuit inchis de echilibrare a cuplurilor. Cu
referire la aceasta schema, se mentioneaza faptul ca masa oscilanta dezvolta un cuplu
proportional cu produsul dintre dezechilibrul sau de masa si acceleratia aplicata. Miscarea
masei A este detectata de senzorul de pozitie B al carui semnal de iesire este conectat la
un servo-amplificator. Curentul rezultat este introdus ntr-un motor de cuplu C care dezvolta
atunci un cuplu egal dar de sens contrar celui initial al masei oscilante A. Aceasta masa A
se opreste din miscare, preluand o pozitie care difera la nivel de minute unghiulare de pozitia
sa de zero introdusa de acceleratia gravitational& "g". Tn mod simultan, curentul care este
trecut prin motorul de cuplu strabate si un rezistor stabil pentru a obtine in acest fel o
tensiune de iesire proportionala cu acceleratia aplicata. Sistemul este amortizat pe cale
electronica cu ajutorul unui circuit de decalaj in avans al fazei in cadrul servo-amplificatorului
integrat. Prin ajustarea parametrilor servo-amplificatorului si ai circuitelor electronice
aferente, caracteristicile operationale ale servo-accelerometrului pot fi optimizate pentru a
corespunde unei aplicatii particulare.

B) Cele doua circuite integratoare care preiau semnalul traductorului accelerometric
se propune a se realiza sub forma unor integratoare de inversare a caror schema este
modificata prin introducerea unui rezistor in paralel cu condensatorul de integrare, in modul
prezentat in fig. 7.

Aceasta solutie a fost adoptata {inand seama de faptul ca pentru functionarea circui-
tului de integrare cu amplificator operational AO este importanta reglarea offsetului deoarece
existenta unui dezechilibru intre intrari conduce la trecerea amplificatorului in saturatie.
Pentru compensarea acestui offset se realizeaza o reactie negativa suplimentara prin
introducerea rezistorului suplimentar R in paralel cu condensatorul integrator C..
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Valoarea rezistorului R; trebuie sa fie suficient de mare astfel incat sa poata fi
neglijata fata de impedanta echivalenta X; a condensatorului C;. la frecventa de lucru:
B 1

27[ * f * CF

In cazul practic avut in vedere, respectiv cel al unui echipament montat pe un vehicul
care se deplaseaza, pentru C. = 0,1 yF si pentru o frecventa medie de operare
107

F = 1Hz rezulta: X =——=159MQ .
2w

(1)

C

Pentru stabilirea valorii rezistorului R si respectiv pentru verificarea conditiei:
Re << X, este necesar sa se adopte o valoare pentru polul de frecventa f, care separa
primul segment al caracteristicii de frecventa, respectiv cel orizontal care realizeaza functio-
narea ca filtru trece jos, de cel de al doilea segment cu panta de - 20 dB/dec care realizeaza
functionarea ca integrator de semnale:

Fo 1
°" 27 R.-C. @)
8
Pentru f, = 0,1 Hz rezulta: R = 1 = 10 =159 MQ
2r-f,-Cr 27

Valoarea rezistorului de intrare R, se determind pe baza valorii adoptate pentru
constanta de timp T care reprezinta timpul necesar semnalului de iesire pentru a creste pana
la 63,2% din valoarea de regim stabilizat.

T=R,C; (3)

T

Pentru T=0,1ssiC.=0,1 yF rezultd: R, = o 1MQ

F

Frecventa f; corespunzatoare constantei de timp T reprezinta frecventa semnalului
la care factorul de amplificare are valoarea 0 dB, iar valoarea acestei frecvente este data de
expresia: 1 10

fr————=—=159Hz 4)
2r-R -C-  2x

Tot pentru obtinerea unei tensiuni minime de offset datorate curentilor de intrare,
respectiv de polarizare (bias) a amplificatorului operational, in cea de a doua intrare a sa
conectata la masa se insereaza un rezistor R, a carui valoare este data de relatja:

R-Re _
R, = Sk (5)
R+ Re
Expresia in functie de timp a tensiunii de iesire vy(t) a amplificatorului operational
integrator inversor este:

1 t
= . 6
Vo RlcFLV' dt (6)

Factorul de amplificare A, (jw) in functie de frecventa semnalului este dat de relatia:
Vo Z R- 1
i

Aljo)= t=-"Zm i b
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Pe baza acestor relatii s-a obtinut, in cele care urmeaza, sub forma unui exemplu
numeric, caracteristica amplitudine-pulsatie prezentata in fig. 8, pentru un circuit de integrare
din schema ansamblului de triggerare.

Astfel pentru w = 0 rezulta:

A = E =159= IOQE =12= 20- IOQE = 24dB

Pentru w = 2m - f, rezulta:

A -- 15,9 - 159 _ 159
1+j-27-01-159-10°-107 1+ j-27-0159 1+ |
Deci: |A|= 159 _ 11243 = 10g11,243= 1,05083 = 20105088 = 21dB

V2

in final se mentioneaza faptul ca circuitul integreaza doar in domeniul f > f,, deoarece
in acest domeniu rezistenta R; este practic suntata de reactanta X a condensatorului.

C) Declansarea siformarea impulsurilor de triggerare este realizata de catre un circuit
complex a carui schema este prezentata in fig. 9. in cadrul acestui circuit tensiunea U, care,
fiind obtinuta de la iesirea celui de al doilea circuit integrator este proportionala cu distanta
D de deplasare a vehiculului, este comparata prin intermediul unui grup comparator integrat
AO3 cu tensiunea U, proportionala cu distanta x de esantionare stabilitéd de operator prin
reglareril pozitiei cursorului unui potentiometru R,,.

In momentul in care se ajunge la egalarea celor doua tensiuni, respectiv atunci cand
distanta parcursa ajunge sa egaleze valoarea distantei de esantionare stabilite, circuitul
acestui bloc integrat declangeaza formarea urmatorului puls de triggerare a dispozitivului
optic.

Diagrama de formare in timp a impulsurilor de triggerare este prezentata in fig. 10
pentru cazul in care viteza de deplasare a vehiculului este constanta, astfel ca tensiunea U,
proportionala cu distanta de deplasare a vehiculului prezinta o variatie liniara crescatoare in
timp. Functionarea in continuare a sistemului prezinta urmatoarele faze:

- in momentul t, in care tensiunea Uy incepe sa depaseasca tensiunea reglabila de
prag Uprae, blocul comparator AO3 se deschide si conduce la aparitia unui impuls de
triggerare U.zc @ camerei video, simultan cu incarcarea unui grup integrator R;C; cu care
operatorul realizeaza reglarea duratei impulsului de triggerare;

- in momentul t, in care tensiunea U, ajunge sa incarce condensatorul C; cu o
valoare de tensiune Uy, care este in masura sa realizeze deschiderea unui tranzistor T,
de scurtcircuitare prezentat in schema din fig. 10, tensiunea impulsului de triggerare U;gg
este anulata prin conectarea la masa a placii cu polaritate pozitiva a condensatorului C; prin
circuitul tranzistorului T,. n acelagi timp, tot datoritéd deschiderii tranzistorului T,, tensiunea
U, este adusa la o valoare minima egala cu suma caderilor de tensiune, Ug,+U,, pe
redresorul de blocaj Dy si respectiv pe tranzistorul T,, ambele in regim de conductje;

- aceasta scadere a tensiunii U, sub valoarea tensiunii de prag Upg,g are ca efect,
cu Intarzierea de timp asigurata de circuitul integrator R;G;, blocarea tranzistorului de
scurtcircuitare T,; prin aceasta se asigura posibilitatea ca tensiunea U, sa-si reia ciclul de
urmarire a deplasarii vehiculului, pana la urmatoarea depasire a valorii de prag Upgag,
insotita si aceasta de formarea unui nou impuls de triggerare U;gg.
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Tn conformitate cu cele susmentionate, in fig.11 se prezintd modul in care se produce
stabilirea parametrilor sistemului de triggerare pe baza unui model de diagrama cinematica
a vehiculului purtator al echipamentului. In aceastd diagraméa cinematica este inscrisa
corelarea curbelor de variatie in timp ale vitezei V(t) si ale distantei de deplasare D(t) in
functie de un exemplu de curba de variatie in timp a acceleratiei A(t). Parametrii sistemului
de triggerare care sunt pusi in evidenta in acest mod pe diagrama cinematica sunt: Distanta
de esantionare D.E. si momentul triggerarii camerei video, tD.

Nota:

Pentru determinarea valorii curente a vitezei V(t), o conditie de baza este aceea ca
sistemul de integrare al accelerometrului sa fie conectat Tnainte sau in momentul pornirii
vehiculului.
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Revendicare

Sistem accelerometric de declansare automata, la intervale prestabilite ale distantei
parcurse, a unor echipamente de control montate pe vehicule, caracterizat prin aceea ca
este alcatuit din:

- un traductor accelerometric (Ac-M) de tip capacitiv ca element de intrare, care este
conectat la intrarea unui ansamblu format din doua circuite integratoare, (C.l.1 si C.1.2)
inseriate succesiv, configurate astfel incat sa furnizeze la iegirea celui de al doilea circuit o
tensiune proportionala cu distanta (A) parcursa de vehicul in mod curent in raport cu o
referinta anterioara; si

- un bloc comparator (AO3) pentru a asigura formarea impulsurilor de declansare a
echipamentelor de control, care efectueaza diferenta dintre tensiunea continua (Up)
proportionala cu distanta curenta parcursa fata de punctul anterior de referinta si tensiunea
continua (Uprag) Proportionala cu distanta de esantionare propusa, astfel ca in momentul in
care se ajunge la egalarea celor doua tensiuni, respectiv atunci cand distanta parcursa
ajunge sa egaleze valoarea distantei de esantionare stabilite, circuitul acestui bloc integrat
declanseaza formarea urmatorului puls de triggerare a unui dispozitiv optic prin intermediul
unui grup integrator (R;C);

- un tranzistor (T,) de scurtcircuitare conectat la iesirea grupului integrator (R;C;)
care, In momentul in care tensiunea de dezechilibru de la iesirea circuitului comparator
atinge o valoare prestabilitd, se deschide si prin conectarea sa la potentialul de masa
realizeaza anularea, atat a impulsului curent de triggerare, cat si a tensiunii (Up)
proportionala cu distanta parcursa care a produs declansarea semnalului de triggerare,
tensiune prin a carei anulare intermitenta se realizeaza si o reducere a efectului tensiunilor
de offset ale circuitului sau integrator (C.1.2) de iesire.

10
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