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(57) Полезная модель относится к наглядным пособиям для изучения регулирования дорожного движения.

Задачей полезной модели является демонстрация процессов весового и габаритного контроля движущихся в потоке транспортных средств.

Поставленная задача решается тем, что в стенде автоматизированного пункта весогабаритного контроля (АПВГК), содержащем основание со схемой участка дороги, размещенные на основании модели транспортных средств с электродвигателями, движение которых осуществляется по токопроводящим направляющим дороги с полотнами, датчики, установленный под основанием стенда корпус с микропроцессорным контроллером, дисплеем и блоком питания, полотна дороги содержат тензометрические датчики для измерения веса и интенсивности движения моделей транспортных средств, при этом над полотнами закреплена рампа с инфракрасными дальномерами и двумя оптическими датчиками, установленными на стойках рампы.

1 н. п. ф., 1 фиг.
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Полезная модель относится к наглядным пособиям для изучения регулирования дорожного движения.

Известно устройство для оценки безопасности дорожного движения, содержащее основание, схему участка дороги, выпол-                               ненную в масштабе, макеты транспортных средств, выполненные с возможностью перемещения на схеме, при этом на основании в начале и в конце схемы участка дороги установлены поперечные планки с прорезями, в которых расположены гибкие ленты, закрепленные в одной из поперечных планок, причем гибкие ленты установлены в прорезях таким образом, что образуют подвижные участки, расположенные над шкалой оценки уровня опасности (Патент RU № 135172, U1, кл. G09В 19/14, 2013).

Недостатком устройства является использование механического привода для демонстрации процессов моделирования дорожных ситуаций.

Наиболее близким техническим решением выбранным заявителем в качестве прототипа является стенд для демонстрации режимов регулирования с применением вызывных пешеходных устройств, содержащий основание со схемой участка дороги, размещенные на основании модели транспортных средств, выполненные с возможностью перемещения, модели транспортного и пешеходного светофоров. Модели транспортных средств содержат электродвигатели и их движение осуществляется по токопроводящим направляющим дороги с полотнами, содержащих датчики движения, под основанием стенда закреплен корпус, в котором установлены микропроцессорный контроллер, таймер и кнопка пуска вызывного устройства (Патент под ответственность заявителя KG № 234, U, кл. G09В 19/14, 2018).

Недостатком прототипа является также невозможность с достаточной степенью наглядности и обзорности демонстрировать процессы весового и габаритного контроля транспортных средств.

Задачей полезной модели является демонстрация процессов весового и габаритного контроля движущихся в потоке транспортных средств.
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Поставленная задача решается тем, что в стенде автоматизированного пункта весогабаритного контроля (АПВГК), содержащем основание со схемой участка дороги, размещенные на основании модели транспортных средств с электродвигателями, движение которых осуществляется по токопроводящим направляющим дороги с полотнами, датчики, установленный под основанием стенда корпус с микропроцессорным контроллером, дисплеем и блоком питания, полотна дороги содержат тензометрические датчики для измерения веса и интенсивности движения моделей транспортных средств, при этом над полотнами закреплена рампа с инфракрасными дальномерами и двумя оптическими датчиками, установленными на стойках рампы.

Сравнение заявляемой полезной модели с прототипом показывает, что она отличается следующими признаками:

- токопроводящие направляющие дороги содержат тензометрические датчики для измерения веса и интенсивности движения;

- оптические датчики, установленные на рампе для измерения габаритов и скорости движения моделей транспортных средств.

Полезная модель поясняется чертежами, где на фигуре приведен общий вид стенда.

Стенд содержит основание 1 со схемой изучаемого участка дороги с полотнами 2 и 3 противоположных направлений движений, содержащих тензометрические датчики 4 веса, модели транспортных средств 5 и 6 с электродвигателями и движущиеся по токопроводящим направляющим дороги с полотнами 2 и 3. Конструкция резистивного тензометрического датчика 4 представляет собой упругий элемент, на котором зафиксирован тензорезистор.

Над полотнами 2 и 3 закреплена рампа 7 с инфракрасными дальномерами 8, расположенными сверху над каждым полотном дороги и двумя оптическими датчиками 9, установленными на стойках рампы 7. Под основанием 1 стенда закреплен корпус 10, в котором установлены микропроцессорный контроллер, блок питания (на фиг. не показаны) и дисплей 11.
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Предлагаемый стенд работает следующим образом.

При первоначальной подаче питания на стенд модели транспортных средств 5 и 6 приводятся в движение. При подъезде к рампе 7, установленные в полотне 2 или 3 дороги тензометрические датчики 4 начинают снимать весовые характеристики модели транспортного средства 5 или 6. 

Под действием силы массы (веса) груза происходит деформация упругого элемента вместе с тензорезистором датчика 4. В результате изменения сопротивления тензорезистора можно судить о силе воздействия на тензометрический датчик 4, а следовательно, и о весе груза. 

Микропроцессорный контроллер осуществляет непрерывное измерение состояния тензометрических датчиков 4 веса, которые при проезде по ним моделей транспортных средств 5 и 6 преобразуют их массу либо количество с помощью усилителей в напряжение до уровня, необходимого для обработки микропроцессорным контроллером.

Таким образом, формируется необходимая информация о весе (распределении нагрузки по осям) и количестве (интенсивность) транспортных средств.

Далее при проезде моделей транспортных средств 5 и 6 под рампой 7 производится определение их габаритных размеров.

Высота моделей транспортных средств 5 и 6 определяется посредством инфракрасных дальномеров 8, установленных направленными вертикально  вниз  на дорожные  по-
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лотна 2 и 3. Инфракрасные дальномеры 8 непрерывно производят измерение расстояния до поверхности отражения (расстояние до дорожного полотна принято равным нулю). При прохождении моделей транспортных средств 5 и 6 происходит изменение расстояния до поверхности отражения в меньшую сторону и максимальное изменение расстояния равно максимальной высоте моделей транспортных средств 5 и 6. Длина моделей транспортных средств 5 и 6 определяется с помощью двух оптических датчиков 9, работающих в инфракрасном спектре, которые располагаются на известном расстоянии друг от друга. Зная, за какое время модели транспортных средств 5 и 6 прошли через поле действия двух оптических датчиков 9, определяется скорость движения моделей транспортных средств 5 и 6 посредством известных математических выражений, содержащихся в программном коде микропроцессорного контроллера.

Обработанная микропроцессорным контроллером информация, получаемая с датчиков, выводится на дисплей 11 стенда.

Таким образом, предлагаемый стенд позволяет демонстрировать процессы весового и габаритного контроля, количественного измерения числа движущихся в потоке транспортных средств, общей массы и нагрузки на ось, общей суммарной массы транспортных средств. Также является удобным наглядным инструментом для учебных целей транспортного образования.

Ф о р м у л а   п о л е з н о й  м о д е л и
Стенд автоматизированного пункта весогабаритного контроля (АПВГК), содержащий основание со схемой участка дороги, размещенные на основании модели транспортных средств с электродвигателями, движение которых осуществляется по токопроводящим направляющим дороги с полотнами, датчики, установленный под основанием стенда корпус с микропроцессорным контроллером, дисплеем и блоком питания,                         о т л и ч а ю щ и й с я  тем, что полотна дороги содержат тензометрические датчики для измерения веса и интенсивности движения моделей транспортных средств, при этом над полотнами закреплена рампа с инфракрасными дальномерами и двумя оптическими датчиками, установленными на стойках рампы.
Стенд автоматизированного пункта весогабаритного контроля (АПВГК)
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Выпущено отделом подготовки официальных изданий
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