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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un sistem accelerometric de
declansare externd automata a unor echipamente de
control, camere video si scanere radar, montate pe
vehicule ce realizeaza testarea calitatii straturilor asfal-
tice ale arterelor rutiere, prin declansarea automata a
acestor echipamente la intervale ale distantei parcurse

restabilite de cétre operator in conformitate cu norma-
ivele in vigoare. Sistemul conform inventiei se bazeaza
Pe utilizarea n configuratia acestor echipamente a unui
raductor (A, - M) conectat |a intrarea unui ansamblu in
care suntinseriate succesiv doua circuite (tC.I.1 siC.l.2)
integratoare, care sunt configurate astfel incat sa
furnizeze la iesirea celui de-al doilea circuit o tensiune
proportionala cu distanta (x) parcursa de vehicul in mod
curent, in raport cu o referintd anterioard, tensiunea
fiind aplicata Tn continuare la intrarea unui bloc (C.C.)
comparator in opozitie cu o tensiune reglabila de catre
operator, cu ajutorul unui potentiometru (R,) care, in
acest mod, fixeaza distanta (x,) de esantionare pre-
scrisd, iar cand tensiunea, proportionala cu distanta (x)
Barcursé, ajunge sa fie egala cu cea prestabilita (xg),

locul comparator furnizeaza un semnal de tensiune la
intrarea unui circuit (F.l1.) formator de impulsuri, impulsul
de triggerare declansat de circuituIéF.I. formator de
impulsuri este aplicat atat camerei (C.V.) video, céat si
unui circuit (C.M.) ce realizeaza Tn acel moment
conectarea la masa a intrarii in circuit (C.C.), moment

in care este intrerupt impulsul de triggerare si, in
acelasi timp, este anulata tensiunea proportionala cu
deplasarea (x) de la iesirea celui de-al doilea circuit
(C.1.2), sistemul continuand astfel sa integreze pornind
de la aceasta referinta nuld, pana la atingerea din nou
a valorii (xg) de esantionare.
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Sistem accelerometric de declansare automati a unor echipamente de

control montate pe vehicule la intervale prestabilite ale distantei parcurse.

Prezenta inventie sc referd la un sistem accelerometric de declansare externa automata
a unor cchipamente de control, camere video i scannere radar, montate pe vehicule care
realizeaza testarca calitatii straturilor asfaltice ale arterclor ruticre prin declansarca automata a
acestor echipamentc la intervale alc distantei parcurse prestabilite de catre operator in
conformitate cu normativele in vigoare.

Sistemele actuale de declansare cxternd automatd a unor echipamente de control
montatc pc vehicule la intervale prestabilite ale distantei parcurse sunt descrise in legdtura si
cu figurile 1, 2 si 3 carc prezinta:

FIG. 1: Schema unui encoder rotativ;

FIG. 2: Schemele functionale ale encoderelor;

FIG. 3: Modalitate de fixarc a unui encoder incremental pe axul rotii unui vehicul.

In mod curent sistemul de declansare externd a echipamentelor de control este realizat
pe baza unui traductor de tip odometric care estc montat pe axul rotii motoarc a vehiculului
laborator si care rcalizeaza declansarca cchipamentului, ori de cate ori respectivul vehicul a
parcurs o distantd prestabilita in functie de necesititile de esantionare. In acest mod se asigura
ca opcratiile de control sa se cfectueze la intervale egale de distantd pe drumul parcurs,
independent de viteza de deplasare a vehiculului, in condititle Tn carc accastda viteza nu
depaseste limita impusd de frecventa propric a echipamentului de declansare a cadrelor de
control.

Pentru a realiza acest obiectiv este necesar ca traductorul dec tip odometric
susmentionat sa fie constituit dintr-un traductor rotational care sa fie in masura sa
converteascd miscarea unghiulara in impulsuri digitale, in modul prezentat in U.S. Patent No.
6566864 Bl [1]. 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 prezintd in FIG. 1, un
disc interior transparent (1) cu marcaje radiale imprimatc pe cale fotograficd este rotit si
intrerupe in acest fel radiatia produsa de o sursa LED de lumina infrarosie (2). Un receptor
optic (fototranzistor) plasat pe cealaltd parte a discului converteste intreruperile fasciculului
de lumina in pulsuri electrice. Pulsurile sunt apoi amplificate si adusc in format rectangular

inainte dc a fi transmise mai departe catre o altd piesa a cchipamentului. Asa dupa cum se
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prezintd si in cadrul Comunicarit Tehnice prczentate la Universitatea Tchnicd din Cluy | 2].
pulsurilc de icsirc pot fi utilizate pentru a determina deplasarca unghiulard, vitcza dc rotatic
sau acccleratia unghiulara.

In raport cu obiectivul masurarii trcbuic mentionat ¢ existd doua tipuri principale dc
ascmenca cncodcre dce tip optic si anumc:

- Encodcrc incrementale care pot masura viteza si scnsul rotatici, dar pentru care
accstc miscari ale axului dc rotatie pot fi efectuatc numai in raport cu ultima pozitie a
accstuia, prin contorizarea numarulut de pulsuri;

- Encodcrcle absolute care pot determina pozitia in oricarc punct din cadrul unei rotatii
complete, indepcndent de pozitia antcrioara.

Referitor la modul de constructie al accstor encodcere estc de precizat ca cncoderele
incrementale sunt prevazute cu un disc pe care sunt inscrise doud benzi radiale de marcajc
care constituie canalclc A si B intrc carc cxista un decalaj de faza de 90 de gradc. Aceasta
metoda carc poartd denumirea dc “‘cuadraturd™ permite utilizatorului sa determine sensul
rotatiei. Conform schemci prczentate in FIG. 2, cxistd deasemenca un canal optional
rcprezentat de banda Z care furnizcaza icsirca de rcferintd “zcro”, prin aceea c¢d avand un
singur marcaj pe o rotatic, cstc utilizat ca referintd pentru pozitia zero sau pentru punctul de
start.

In ccca ce priveste encoderele absolute acestca au benzi multiple, fiecare banda
reprezentand un bit al inscrisului digital carc reprezinta pozitia unghiulara. In comparatic cu
encodercle incrementale in acest caz cxistd mai multe benzi iar marcajcle sunt dispusc in
conformitatc cu un cod binar. Encodcrcle incrementale au un cost mai redus, insa oricum,
accstca nu pot dectermina pozitia lor unghiulard absolutd dupa deconectarea sursei electrice de
alimentarc.

Accasta configuratic a cncoderului optic incremental asigura accstuia dc regula o
rezolutic dcoscbit dc ridicatd de masurare unghiulard, respectiv cchivalenta unei valori de
pana la 2500 pulsuri/rotatie.

Trcbuic mentionat insa faptul ca datorita complexitatii lor constructive si a preciziei
implicatc in rcalizarea lor, acest tip de traductoarc de tip odomectric au un cost relativ ridicat.
In afara costului, principalul dczavantaj al acestor cncodcre cste insa constituit, in multe
cazuri, de dificultatca montirii lor pe arborclc dc rotatie al unor vchicule in stare asamblata.
Accasta montare pe axul motor al vchiculului functional sc poate realiza numai prin atasarca

pe extcriorul rotit a componentelor mecanice si ale clementclor de conectare clectricd ale
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encoderului, intr-un mod asecmanator celui prezentat in FIG. 3, mod carc a fost inscris in
cadrul brevetului US20100307240 Al realizat de Mitsubishi Electric Corporation [3].

Aceasta este de altfel si principala motivatic a elaborarii acestei propuneri de inventie
carc arc in vedere rcnuntarea la utilizarea acestor encodere si utilizarea in locul lor, pentru
acciasi functie de declansare controlata a cchipamentelor de control, a unui traductor
accelerometric montat solidar cu caroseria vehiculului purtator si a carui axa de masurarc este
orientata pe directia axci longitudinale a vehiculului.

Sistemele cu traductoarc accelerometrice propuse in cadrul acestei inventii pentru a fi
incluse in sistemele de declansare controlata a echipamentelor de control in locul
traductoarclor de tip cncoder sunt descrise in legatura si cu figurile 4, 5, 6, 7, 8 s1 9 care
prezinta:

FIG. 4: Schema de principiu a sistemului accelerometric de triggerare automata a
camerelor video;

FIG. 5: Schema detaliata a sistemului accelerometric de triggerare:

FIG. 6: Accelerometru constituit sub forma unui servo-sistem liniar cu referenticre
gravitationala;

FIG. 7: Schema unui integrator de inversare modificat prin introduccrea unui rezistor
in paralel cu condensatorul de integrare:

FIG. 8: Exemplu numeric pentru caracteristica amplitudine-pulsatie stabilita pentru un
circuit de integrare din schema ansamblului de triggerarc:

FIG. 9: Schema circuitului de formare a impulsurilor de triggerarc:

FIG. 10: Diagrama de formare a impulsurilor de triggerare:

FIG. 11: Prezentarca modului de stabilirc a parametrilor sistemului de triggerare pe
baza unui model de diagrama cinematica a vechiculului purtator al echipamentulur.

Asa dupa cum se prezinta in schema de principiu din FIG. 4, un traductor
accelecrometric Ac-M este conectat la intrarca unui ansamblu in care sunt inseriatc succesiv
doua circuite integratoare, C.I.1 si C.1.2, carc sunt configurate astfel incdt sa furnizeze la
iesirea celui de al doilea circuit o tensiunc proportionala cu distanta x parcursa de vehicul in
mod curent in raport cu o referintd anterioard. Aceasta tensiune este aplicata in continuare la
intrarca unui bloc comparator C.C., in opozitie cu o tensiune reglabild de catre operator care

in acest mod fixeaza distanta de¢ esantionare x;; prescrisa. Atunci cand tensiunea proportionala
cu distanta x parcursa, ajunge sa fie egala cu cea prestabilitd, x;., blocul comparator furnizcaza

un semnal de tensiune la intrarea unui circuit formator de impulsuri F.I. Impulsul de triggerarce

?
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declansat de circuitul formator F.1. este aplicat atat camerci vidco C.V., cat si unui circuit
C.M. carc realizeaza in acel moment conecctarca la masa a intrarii in circuitul comparator
C.C. In acest mod este intrerupt impulsul de triggerare si in acelasi timp cste anulata tensiunea
proportionala cu deplasarea x dc la icsirca cclui de al doilea circuit intcgrator C.1.2. Sistemul
va continua astfel sa integreze pornind de la accasta referintd nula pana la atingerea din nou a
valorii de esantionare x; . Accasta anularc periodica a tensiunii de icsire din blocul circuitelor
intcgratoarc arc in acelasi timp un efect favorabil pentru evitarca 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 poatc fi reglatd la valoarea ncccsara pentru
respectiva camera vidco, cu ajutorul unui circuit integrator capacitiv RyCy care cste inclus in

circuitul formator F.I. in modul prezentat in “Schema dectaliatd a sistemului accelerometric de
triggerarc” din FIG. 5.

in continuare sunt prezentate in detaliu, in succesiunca in carc sunt inscrise in schema
generala din FIG. 5, principalele componente ale sistemului accelerometric de triggerare
conform inventiet:

A) Senzorul accelerometric:

B) Circuitele integratoare;

C) Circuitul de formare a impulsurilor de triggerare;

A) Un senzor de tip accelerometric permite masurarca distantelor parcurse in timp
scurt de un robot mobil sau de o platforma. Distanta strabatuta estc obtinuta prin dubla
intcgrarc in timp a semnalului senzorului. Trebuie avut insd in vedere ¢a deriva offsetului de
polarizarc prezenta in semnalul acceleratici este acumulativa astfel ¢a precizia de masurare a
distantei se poate deteriora in timp datoritd operatici de¢ intcgrarc. Prin aplicarca unei
compensari corcspunzatoare a cfectului gravitatici, accelcrometrul poatc constitui insa o
solutic valabila pentru un dispozitiv de masurare a distantclor cu durata scurta.

Acest fapt cste important pentru aplicatia propusa de triggerare a unei camerc video
montatd pc un vehicul aflat in deplasare, decoarecc rata de date furnizata de un accclerometru
poate fi mult mai ridicata decat cea a unui odometru. In plus, asa dupi cum s-a mai mentionat,
un odometru trebuie sa fic fixat pe arborele unor roti a vehiculului laborator, ceca ce poate fi o
problema neconvenabild pentru multe aplicatii.

In gencral existd doud clasc de accelerometre:

- cu raspuns in CA (curent alternativ);

e
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- cu raspuns in CC (curent continuu).

La un accclcrometru cu raspuns in CA, iesirea estc cuplata in curent alternativ. Un
dispozitiv cuplat in CA nu poate fi utilizat pentru a masura o acceleratie staticd asa cum cstc
gravitatca sau, spre exemplu, o acceleratie centrifugala constanta. Acesta este corespunzator
numai pentru masurarea evenimentclor dinamice.

Pe de alta parte, un accelerometru cu raspuns in CC este cuplat in curcnt continuu si
poate raspunde la limita inferioara pana la zcro Hertz. De aceea poate fi utilizat pentru a
masura atat acceleratia statica, cat si cea dinamica. Oricum, asa dupa cum se arata in lucrarca
*“Choosing the Right Type of Accclcromcters™ [4], posibilitatea de masurarc a acceleratiel
staticc nu cste singurul motiv pentru care trebuie sa fic sclectat un accelerometru cu raspuns in
CcC.

Pentru a obtine viteza si deplasarea din icsirca de tip acceleratie, semnalul dc la
accelerometru este integrat si respectiv dublu integrat in domeniul analog sau digital. Aceasta
este situatia in carc un accclerometru cu raspuns in CA poatc sa prezinte dificultati. Un
dispozitiv cu raspuns in CC nu are ascmenea probleme datorita faptului ca acesta poate urmari
cu precizic o marime de intrare cu variatie lenta, asa dupa cum sc arata si in comunicarea:
“Calculation of displacecments of measured accelerations, analysis of two accelerometers and
application in road cngincering” [5].

Pentru a realiza accelerometrele cu icsirca in curent continuu sunt utilizate doua
tchnologii curente:

- Accelerometre Piczorczistive.

- Accelerometre Capacitivc;

in functionarea sa, un accelcrometru de tip piezorczistiv produce modificari ale
rezistentel in cxtensometrele care sunt o parte a sistemului seismic al accelerometrului. Pe
aceasta baza, latimea de bandd a accelerometrclor piczorezistive poatc ajunge pana la 5.000
Hz. Datoritd faptului ca iesirea senzorului piezorezistiv estc diferentiald si pur rezistiva,
raportul semnal — zgomot este in gencral de un nivel optim; gama sa dinamicd este limitatd
numai dc calitatea amplificatorului de curcnt continuu in punte. Pentru masurdri dc socuri
foartc ridicate, unclc dispozitive piezorczistive pot sa cuprinda nivcle de acceleratic de pana la
10.000 g. Datorita capabilitdtilor lor dc latime de banda extinsd, accelcrometrele dc tip
piczorezistiv sunt cele mai potrivite pentru masurarile de impuls/impact la care domeniul de

frcevente si nivelul de acccleratii sunt in mod tipic ridicate.

/ [/



=12013--00834-

f3-1- 2013

Cele mai multe dispozitive piezorezistive sunt insd sensibilc la variatiile de
temperaturd. Dc aceea, pentru o functionarc corecta a acestor accclcrometre este neccsar sa se
aplicc o compensarc de temperatura la iesirea lor, internd sau cxterna.

Accelcromctrul de tip capacitiv (bazat pc modificarile dc capacitanta ale masclor
seismicc supusc acccleratiilor) constituie tchnologia cca mai comuna utilizatd in prezent
pentru aceclerometre si carc cste propusa si pentru acest brevet de inventie.

Pentru aceste accclcrometre se utilizcaza tehnologia dc fabricatie Micro-Electro-
Mechanical Systems (MEMS) care asigura cconomii de dimensiuni pentru aplicatiile dc
volum marc, si de aici un cost de fabricatic mai scdzut, asa dupd cum se aratd si in lucrarea
“Evaluation of a Low-Cost MEMS Accclcrometer for Distancc Measurement™ [6]. Latimea
de banda a acceleromctrului capacitiv cstc limitata insa la ccl mult cateva sute de Hertz, in
parte datoritd geometriei salc fizice si a amortizarii sale cu gaz grcu. Dcasemenea structura
senzorului capacitiv favorizeaza o gama mai coboratda a masuratorilor dc acccleratie. in mod
tipic, gama maximad cste limitatd la mai putin de 100 g In afara accstor restrictii,
accelcrometrele capacitive moderne, in special dispozitivele de grad instrumental, oferd o
buni linearitatc si o stabilitatc Tnalta a 1esirii.

Un ascmenea tip de accclerometru capacitiv constituit dintr-un scrvo-sistem liniar cu
referentiere gravitationala cstc prezentat in schema din FIG. 6. Toatc accste accelerometre
functioncaza sub forma unui scrvo-sistem cu circuit inchis dc echilibrarc a cuplurilor. Cu
referire la aceasta schema, se mentioncaza faptul ca masa oscilanta (A) dezvolta un cuplu
proportional cu produsul dintrc dczechilibrul sdau dec masa si acccleratia aplicata. Miscarea
masci (A) cstc detectata de senzorul de pozitic (B) al carui semnal de iesire cstc concctat la un
servo-amplificator. Curcntul rczultat cste introdus intr-un motor de cuplu (C) carc dezvolta
atunci un cuplu egal dar de scns contrar celui initial al masci oscilante (A). Accasta masa (A)
se opreste din miscarc, preluand o pozitie carc difera la nivel de minute unghiularc de pozitia
sa de zero introdusd dc acccleratia gravitationala “g”. In mod simultan, curentul carc cstc
trecut prin motorul de cuplu strabatc si un rczistor stabil pentru a obtine in accst fel o tensiune
de iesire proportionald cu accelcratia aplicatd. Sistcmul cstc amortizat pe cale electronica cu
ajutorul unui circuit de decalaj in avans al fazei in cadrul servo-amplificatorului integrat. Prin
ajustarea paramctrilor scrvo-amplificatorului si ai circuitclor clectronicc  afcrente,
caractcristicilc opcrationalc alc scrvo-accclerometrului pot fi optimizate pentru a corcspunde

unel aplicatii particularc.
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B) Cele doua circuite integratoare carc preiau scmnalul traductorului accelerometric sc
propune a se realiza sub forma unor integratoare dc inversarc a caror schema este modificata
prin introducerea unui rezistor in paralel cu condensatorul dc¢ intcgrarc, Tn modul prezentat in
FIG. 7.

Accasta solutic a fost adoptatd tinind seama de faptul ca pentru functionarca
circuttului de integrarc cu amplificator opcrational (AO) cstc importanta reglarea offsetului
dcoarcce cxistenta unui dezechilibru intre intrari conduce la treccerca amplificatorului in

saturatic. Pentru compensarca acestui offset se realizeaza o reactie ncgativa suplimentara prin

introducerea rezistorulut suplimentar R;- in paralel cu condensatorul integrator C'..

Valoarca rczistorului Ry trebuic sa fie suficient de mare astfcl incat si poata fi
neglijata fatd dc impcdanta cchivalenta X~ a condensatorului €'y la frecventa de lucru:

1

- 1
T fCr (1)

Xe

In cazul practic avut in vedere, respectiv cel al unui echipament montat pe un vchicul

care sc deplasecazd, pentru Cp =0,lul" si1 pentru o frecventd mcdie de operare f =1//z

10’
reczulta: X = 2— =1.59MQ
T

Pentru stabilirca valorti rezistorului Ry si respectiv pentru verificarea conditici:
Rp >> X, este necesar sa se adopte o valoare pentru polul de frecventa f; carc scpara

primul scgment al caracteristicti de frecventd, respectiv cel orizontal care realizeaza
functionarea ca filtru trcce jos, de cel de al doilea scgment cu panta de - 20 dB/dec care
rcalizeaza functionarca ca integrator de semnalc:

|
R R
el

| 10"

Pentru f, =0.1Hz rezulta: Rp =
Jo "oy, cp o

=159MQ

Valoarea rezistorulur de intrare R| sc determind pc baza valorii adoptate pentru

constanta de timp T care reprezintd timpul necesar scmnalului de icsire pentru a crcste pana la

63.,2% din valoarea de rcgim stabilizat,

T:Rlepl (3)

Pentru 7=0,1s si Cp- =0,1¢F rezulta : R, I IMQ

ek

!

[



42013--00834-
1 3-11- 2013

Frecventa f7 corespunzatoare constantei de timp 7 reprezinta frecventa semnalului la

care factorul de amplificarc are valoarca 0 dB, iar valoarca acestei frecventc cste data de
expresia :

! 0 sore

flw N
T on R 21

Tot pentru obtinerea unei tensiuni minime de offset datorate curentilor de intrare,
respectiv de polarizare (bias) a amplificatorului operational, in cca de a doua intrare a sa

conectatd la masa se insercaza un rezistor R, a cdrui valoarc este data de relatia:

RQ_:MSR] (5)
R] + RF

Expresia in functic de timp a tensiunii de iesire v, (/) a amplificatorului operational

integrator inversor este:

I 5)
v, =— v; - di (6)
¢} R] le: If] )
Factorul de amplificare A,.(jw) in functie de frccventa semnalului cste dat de relatia:

A ,(/(U):V—() = _—Z()('h :__&_—vl
v Vi R] R] 1+‘/.(1)RF -C

(7)
Pe baza acestor relatii s-a obtinut, in cele care urmeaza, sub forma unui exemplu
numeric, caracteristica amplitudine-pulsatic prezentata in FIG. 8, pentru un circuit de

integrare din schema ansamblului de triggerare.

Astfel pentru @w =0 rezulta: 4, = l;T[ =159 = log% =1,2=20-log lliF =24dB
1 1 1

Pentru @ =2x- f, rezulta:

B 15,9 o 15,9 159
I+ /-27-00-159-10°.1077  1+,/-27-0159 1+

A, =

, 159
Deci: |4,|=—7==11.243:= log11.243 = 1,05088 = 20105088 = 21dB :

V2

In final sc mentioncaza faptul cd circuitul integreaza doar in domeniul [ > f,

deoarcce 1n acest domeniu rezistenta Ry cste practic suntatd dc reactanta X a

condensatorului.
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(') Declansarea si formarea impulsurilor de triggerare este realizata de catre un circuit
complex a carui schema este prezentata in FIG. 9. In cadrul acestui circuit tensiunca U), care,

fiind obtinutd de la iesirea celui de al doilca circuit integrator estc proportionala cu distanta D

dc deplasare a vehiculului, este comparatd prin intermediul unui grup comparator intcgrat
AO3 cu tensiunca Uppgy¢; proportionald cu distanta x de esantionarc stabilita de operator prin
reglarea pozitiei cursorului unui potentiometru R,

In momentul in care sc ajunge la cgalarca cclor doud tensiuni, respectiv atunct cand
distanta parcursa ajunge sa cgalcze valoarea distantei de esantionare stabilite, circuitul acestui
bloc integrat declanseaza formarea urmatorului puls de triggerarc a dispozitivului optic.

Diagrama de formare in timp a impulsurilor de triggerarc este prezentata in FIG. 10
pentru cazul in carc viteza de deplasare a vehiculului este constanta, astfel ca tensiunca U
proportionala cu distanta de deplasare a vehiculului prezinta o variatic liniara crescatoare in

timp. Functionarea in continuare a sistemului prezinta urmatoarele faze:

- In momentul 7, in care tensiunea Uj, incepe sa depaseasca tensiunea reglabila dc prag
Uprac » blocul comparator AO3 se deschide si conducc la aparitia unui impuls de triggerare
Urre; a camerei video, simultan cu incdrcarca unui grup integrator R1C cu care operatorul
rcalizeaza reglarca duratei impulsului de triggerare;

- In momentul 1, in carc tensiunea Uy ajunge sa incarce condensatorul Cycu o valoare
de tensiune Uppcy care este in masurd sa realizeze deschiderea unui tranzistor T, de
scurteircuitare prezentat in schema din FIG. 10, tensiunea impulsului de triggerare Uyp,; este
anulatd prin conectarea la masa a placii cu polaritate pozitiva a condensatorului Ct prin
circuitul tranzistorului T;. In acelasi timp, tot datorita deschiderii tranzistorului T, tensiunea
Uy cste adusd la o valoare minima egala cu suma caderilor de tensiune, Ugzy + Uy . pc
redresorul de blocaj Dy si respectiv pe tranzistorul Ty, ambele in regim de conductic;

- Aceasta scddere a tensiunii Up sub valoarea tensiunii de prag Upp ¢ are ca cfect, cu
intarzierea dc timp asigurata de circuitul intcgrator R{Cy, blocarca tranzistorului de
scurtcircuitare T ; prin accasta se asigurd posibilitatea ca tensiunea Uy, sd-si reia ciclul de
urmarire a deplasarii vehiculului, pana la urmatoarca depasirc a valorii de prag Uprac.

insotita g1 accasta de formarea unui nou impuls de triggerare Uyp; .
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In conformitate cu cele susmentionate, in FIG. 11 se prezintd modul in carc se produce
stabilirea parametrilor sistemului de triggerare pe baza unui model de diagrama cinematicd a
vehiculului purtator al echipamentului. In aceastd diagrama cinematica este inscrisd corelarea
curbelor de variatic in timp ale vitezei V(1) si ale distantei dc deplasare D(f) in functie de un
exemplu de curba de variatie in timp a acceleratiei 4(). Parametrii sistemului de triggerare
care sunt pusi in evidenta in acest mod pe diagrama cinematica sunt: Distanta de esantionarc
D. E. si momentul triggerdrii cameret video, /D.

Nota:

Pentru determinarca valorii curente a vitezel V¢r), o conditie dc bazad este aceca ca
sistemul de integrare al accelerometrului sa fie conectat inainte sau in momentul pornirii

vehicululur.
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REVENDICARI

1. Sistem accelerometric de declansare automata, la intervale prestabilite ale distantei
parcurse, a unor cchipamente de control montate pe vehicule, sistem in care sc utilizeaza ca
element de intrare un traductor accelerometric (Ac-M) de tip capacitiv care este conectat la
intrarea unui ansamblu in care sunt inseriate succesiv doud circuite integratoare, (C.I1.1) si
(C.1.2), configurate astfel incat sa furnizeze la tesirea celui de al doilea circuit o tensiune
proportionalda cu distanta (x) parcursd de vehicul in mod curent in raport cu o referintd
anterioara.

2. Echipament pentru implementarea sistemului de declansare automata in
conformitate cu revendicarea |, caracterizat prin accca ca, pentru a asigura formarea

impulsurilor dc declansare a echipamentelor de control, circuitul sistemului se incheie cu un
bloc comparator (AO3) care cfectucaza diferenta dintre tensiunea continua (U),) proportionala
cu distanta curenta parcursa fata de punctul anterior de referinta si tensiunea continud (Upg.i¢;)
proportionald cu distanta de esantionarc propusd, astfel ca in momentul in care se ajunge la
cgalarca celor doud tensiuni, respectiv atunci cand distanta parcursda ajunge sd cgaleze
valoarea distantei de esantionarc stabilite, circuitul acestui bloc integrat declanseaza formarea
urmatorului puls de triggerare a dispozitivului optic prin intermediul unui grup integrator
(R7Cr).

3. Echipament pentru implementarca sistemului de declansare automatd in
conformitate cu revendicarile 1 si 2, caracterizat prin aceea ca, la iesirea grupului intcgrator
(R7TC7) este conectat un tranzistor (T|) de scurtcircuitare care, in momentul in care tensiunea
de dczechilibru de la iesirca circuitului comparator atinge o valoarc prestabilita, accst
tranzistor (T|) se deschide si prin conectarea sa la potentialul de¢ masa realizeaza anularea,
atat a impulsului curent de triggerare (Uyyg(;), cat si a tensiunii (Up) proportionala cu distanta
parcursd care a produs declansarca semnalului de triggerare, tensiune prin a carei anulare

intermitentd se realizecaza si o reducere a efectului tensiunilor de offset ale circuitului sdu

mtegrator (C.1.2) de icsire.

11 .

]
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(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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