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АННОТАЦИЯ

Аппарат и метод для использования на транспортном средстве измерения​, чтобы измерить путь обрабатывают поверхность профиль независимо от вариаций в скорости транспортного средства по дорожной поверхности. Преобразователи устанавливаются на транспортном средстве взвешенная масса для измерительного расстояния (W-Y) к дорожной поверхности и ускорению Y нормаль к дорожной поверхности как транспортное средство isf двинутый по дорожной поверхности. Третий преобразователь ​чувствителен к установленному возрастанию ds путешествия транспортного средства по дорожной поверхности. Поверхностный профиль определяется ​как непрерывная функция не зависящего от времени уравнения

W = (W-Y) + f f(Y/V2) ds ds, постскриптум, где V средняя скорость транспортного средства по каждому поочередному ​возрастающему расстоянию ds. Пространственный доменный фильтр ослабляет узлы длины волны профиля сверх желаемой предварительно отобранной максимальной длины волны.

8 Требований, 6 иллюстраций Чертежа
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4 422 322

2

МЕТОД И СИСТЕМА ДЛЯ ИЗМЕРЕНИЯ ДОРОЖНОГО ПРОФИЛЯ

Данное изобретение касается систем и методов для измерения поверхностного профиля, и более подробно ​к системе и методу для того, чтобы измерить профиль поверхности путешествия транспортного средства, такой как путь или взлетно-посадочная полоса. Все же более определенно, изобретение касается усовершенствований в системе, раскрытой и требуемой в американском Куске. № 3 266 302.

Термин "путь" используется здесь в родовом смысле, чтобы включать шоссе, улицы и т.п. обычно ехали ​автомобильными транспортными средствами, взлетно-посадочными полосами и другими поверхностями​, используемыми самолетом для взлета и высадки, железных дорог, и любого другого типа поверхности, по которой может поехать транспортное средство.

ФОН ИЗОБРЕТЕНИЯ

В соответствии с обучением американского Куска. № 3 266 302, транспортное средство измерения двигается по дорожной поверхности, и поверхностный профиль (W) измеряется как объединенная функция смещения подвесной системы транспортного средства ​(W—Y) и дважды интегрированного выхода (Y) акселерометра, который несет транспортное средство. Раскрытая ​система описывается как производящий измерение профиля ​относительно нулевой плоскости, определенной инерцией транспортного средства, по полному частотному диапазону дорожных поверхностных волнистостей, определенных в более низких частотах ​частотными характеристиками акселерометра и в более высоких частотах ​преобразователем смещения подвески транспортного средства​. Однако, сигнальные/шумовые способности реакции акселерометра в более низких частотах и любом установившемся ответвлении в электрическом выходе обоих преобразователей, вместе с описанным двойным интегрированием, ограничивают способности системы до степени, раскрытой в патенте, на который ссылаются.

Чтобы преодолеть низкочастотные трудности с реакцией, которые принадлежат accelerometer/double-integration технике, это было предложено в Spangler и др., "Метод Измерительного Дорожного Профиля", GMR-452, General Mo​tors Corp. (1964), чтобы подвергнуть выход акселерометра временному интервалу highpass фильтрует для того, чтобы ослабить низкочастотную реакцию до интегрирования двойного количества временного интервала​. Однако, так как пространственное частотное содержание дорожного профиля изменяется по соотношению, чтобы транспортировать скорость​, предоставление highpass фильтра временного интервала заставляет взвешенный профиль изменяться как функция скорости транспортного средства. Эта задача была облегчена до некоторой степени, снабжая фильтр highpass со ступенчатой переменной собственной частотой или частотой среза, таким образом, чтобы приспособить ​ступенчатое отличие, но постоянную скорость транспортного средства.

Дальнейшее усовершенствование, которое является предшествующим искусством к данному изобретению​, осуществляло временной интервал цифровые технологии обработки ​вместо, но точно аналогичный, аналоговые технологии обработки временного интервала, предложенные в вышеупомянутом патенте и бумаге GMR. Это усовершенствование ​воплотило емкость для ввода данных пользователем желаемой частоты (или длина волны) измерительная способность и рассмотрело скорость транспортного средства. Соответствующий фильтр высоких частот - собственная частота была вычислена и относилась выход акселерометра в вычислении временного интервала ​дорожного профиля. Хотя техника, столь осуществленная ​эффективно, замещает более ранний ступенчатый выбираемый ​фильтр непрерывно переменным фильтром, было все еще необходимо сохранить постоянную скорость транспортного средства во время процесса измерения.

ПРЕДМЕТЫ И РЕЗЮМЕ ИЗОБРЕТЕНИЯ

Предмет данного изобретения должен снабдить метод и систему описанного типа, которые снабжают выход профиля, имеющий постоянного пространственного частотного довольного независимого политика скорости транспортного средства и/или вариаций в скорости транспортного средства.

Другая и более конкретная цель изобретения должна снабдить метод измерения профиля типа описанным, который с готовностью приспосабливаем или к аналоговому или к цифровому выполнению, и снабжать аналоговый и цифровой аппарат, осуществляющий такой метод.

Более общий предмет изобретения должен снабдить улучшенный и достоверный метод и аппарат для того, чтобы измерить поверхностный профиль, с особенной адаптацией к пути surfece профиль, который средство некоторые или все вышеупомянутые дефициты и недостатки предшествующего искусства.

Предшествующие и другие предметы достигаются в соответствии с изобретением, снабжая систему и метод, которые измеряют дорожный профиль в пространственном домене, а не временном интервале. Определенно, преобразователь чувствителен к вращению входящего в контакт с путем колеса для того, чтобы приступить к дорожному измерению выборки профиля в предварительно отобранном ds интервалов расстояния вдоль дорожной поверхности​. Профиль W тогда измеряется в соответствии с уравнением
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то, где количество (W—Y) является критерием смещения ​"перепрыгиваемого инерционного транспортного средства" масса относительно дорожной поверхности, Y - ускорение "транспортного средства, перепрыгнуло инерционную" массовую нормаль к дорожной поверхности, и V скорость транспортного средства в направлении путешествия. Количество ​(Y/V2) является критерием времени-indepedent пространственного ускорения ​перепрыгиваемой инерционной массы ​транспортного средства измерения​. Таким образом, единицы всех количеств в уравнении (1) являются не зависящими от времени единицами расстояния. Скорость V может быть измерена в каждом интервале расстояния, используя соответствующий ​преобразователь, или может быть определена уравнением
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где dt - время, требуемое поехать интервал расстояния ds.

Пространственное ускорение, данное выражением (Y/V2), подвергается highpass фильтрование операции, чтобы ослабить любую низкую частоту и установившиеся узлы сигналов преобразователя. Однако, частота среза фильтра​, которая находится в не зависящих от времени пространственных частотных единицах радианов на единицу длины, остается константой во время цикла измерения (после инициализации) и производит дорожное измерение профиля, имеющее желаемую частоту (длина волны) объем информации независимо от скорости транспортного средства и/или изменений в скорости транспортного средства.

КРАТКОЕ ОПИСАНИЕ ЧЕРТЕЖЕЙ

Изобретение, вместе с дополнительными предметами, особенностями ​и преимуществами этого, будет лучше всего понято из следующего описания, приложенных заявлений и сопровождающих чертежей в который:

РИС. 1 - принципиальная схема транспортного средства, оборудованного дорожным профилометром в соответствии с изобретением​;

РИС. 2 - функциональная блок-схема аналогового варианта конструкции дорожного компьютера профиля, показанного в клеточном виде в РИС. 1;

РИС. 3 - блок-схема цифрового варианта конструкции дорожного компьютера профиля РИС. 1, включающего программированную ​цифровую вычислительную машину;

РИС. 4 - функциональная блок-схема цифрового варианта конструкции ​дорожного компьютера профиля РИС. 1, соответствующего ​РИС. 3, но включающего дискретные электронные технические средства;

РИС. 5 - фрагментарная блок-схема изменения к РИС. 3 между линиями A—A и B—B; и

РИС. 6 - фрагментарная функциональная блок-схема соответствующего изменения РИС. 4.

ДЕТАЛИЗИРОВАННОЕ ОПИСАНИЕ ПРИВИЛЕГИРОВАННЫХ ВАРИАНТОВ КОНСТРУКЦИИ

РИС. 1 поясняет транспортное средство 10 оборудованный дорожным аппаратом измерения профиля или профилометром 12 в соответствии с изобретением для измерительного дорожного профиля ​W как расстояние от мнимой плоскости 14 определенный элементом инерции акселерометра 20 установленный на перепрыгиваемой массе транспортного средства. Аппарат 12 включает измерительный прибор расстояния или преобразователь 16 установленный с акселерометром 20 на перепрыгиваемой массе транспортного средства 10 для того, чтобы измерить расстояние (W—Y) к фактической дорожной поверхности 18, какое расстояние изменяется как функция подвесной системы транспортного средства (не показанный) как транспортное средство 10 путешествий по дорожной поверхности. Устройство 16 может принять форму пути после колеса и варистора как показано в вышеупомянутом патенте, установленном на отдельном буксированном транспортном средстве. Ультразвуковые и другие бесконтактные ​преобразователи были также предложены и могут быть установлены на транспортном средстве 10 по сути.

Акселерометр 20 установленный с преобразователем смещения 16 и чувствительный к ускорению перепрыгиваемой массы транспортного средства измерения в перпендикуляре направления к инерционному ^reference выравнивает 14, чтобы снабдить, ускорение сигнализируют И. Акселерометера 20, и ​преобразователь расстояния ​16 направляют их соответствующие выходы к дорожному компьютеру профиля, обозначенному вообще в 22. Вышеупомянутый патент и издание GMR раскрывают предшествующие художественные варианты конструкции компьютера 22 как ранее обсуждено, и также обсуждают подробно фоновую теорию и операцию пути profilometry вообще. Патент и издание включаются здесь ссылкой ​для таких фоновых обсуждений. ФИГИ. 2-6, чтобы быть обсужденными подробно в дальнейшем поясняют различные привилегированные ​варианты конструкции компьютера 22 в соответствии с данным изобретением. Выход Wf компьютера 22, который указывает профиль W соответственно пространственно фильтрованный, чтобы выдвинуть на первый план пространственную частоту (длина волны) интересующее содержание, подается к устройству хранения данных 24, который может включить ленточный самописец, магнитофон, и т.д.

В соответствии с данным изобретением, компьютер 22 работает исключительно в пространственном домене. В привилегированном варианте конструкции, здесь раскрытом, такая пространственная доменная операция выполняется под управлением поезда S импульсов расстояния, полученного от дорожного расстояния путешествия измерительный преобразователь 26. Преобразователь 26 может быть соответственно ​установлен к одному из колес транспортного средства как показано, или к отдельному "пятому колесу", чтобы снабдить импульс S установленной продолжительности времени t в ответ на путешествие транспортного средства по предопределенному установленному расстоянию ds. Преобразователь 26 может включить электрооптические ответвители, чувствительные к соответственно снабжённому диафрагмой диску для того, чтобы снабдить импульс S продолжительности t в коэффициенте (1/ds) двадцать за основание (приблизительно 1.5 импульса за сантиметр) путешествия, например. В этом примере, поэтому, каждый импульс S указывает расстояние ds

из 0.05 оснований (1.524 см). Временной интервал dt между поочередными ​импульсами S будет меняться в зависимости от скорости транспортного средства.

РИС. 2 - функциональная блок-схема аналогового варианта конструкции компьютера 22 для того, чтобы снабдить фильтрованный выход W/r как функция входов S, Y и (W—Y) ранее обсужденный. Электронное реле 30 чувствительно ​к преобразователю 26 для того, чтобы соединить источник напряжения с интегратором 32, частота таких соединений, и поэтому выход V из интегратора 32, будучи функцией скорости транспортного средства. Математический модуль 34 получает ​сигнал акселерометра ​ V, и скорость сигнализируют V от интегратора 32, и снабжает выход как функция количества ​(Y/V2). Это количество, которое является выражением ускорения в пространственном домене, подается через электронное реле 36 интегратору 38. Выход I из интегратора 38 подается к одному входу суммирующего усилителя 40.

Г выхода усилителя 40 подается через электронное реле ​ 42 интегратору 44, у которого есть выход P связанный с одним входом суммирующего усилителя 46. Выход, который Y1 усилителя 46, который может визуализироваться в РИС. 1 как соответствие полному расстоянию от устройств 16 и 20 к инерционной ссылке, выравнивают 14, подается к суммирующему усилителю 48. Усилитель 48 получает второй вход (W—Y) от устройства 16, и снабжает в его выходе измерение профиля W/? как функция суммы (W-Y) +Y1.

highpass пространственный доменный аналоговый фильтр варианта конструкции ​РИС. 2 поясняется ​цифрой справочного характера ​50. Выход W> усилителя 48 возвращается через электронное реле 52 интегратору 54, у которого есть коэффициент усиления T3. Выход D интегратора ​ 54 подается через электронное реле 56 интегратору ​58, у которого есть выход E поданный к второму входу суммирующего усилителя 40. Усилитель W/rof выхода 48 также подается через электронное реле 60 интегратору ​62 коэффициента усиления наличия T2, и у которого есть выход F поданный к третьему входу усилителя 40. Выход усилитель W^of 48 также подается через электронное реле 64 и интегратор 66 с коэффициентом усиления Tl, последнее наличие выхода H связанный со вторым входом суммирующего усилителя 46.

Усилия интеграторов 66, 62, 54 соответствуют пространственным константам фильтра highpass Tl, T2, T3, которые соответственно даются следующими уравнениями:
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где L (РИС. 1) является максимальной желаемой ​длиной волны измерения профиля​, предварительно отобранной оператором. (Средства для того, чтобы предварительно установить усилия интеграторов 66, 62, 54 могут иметь условный тип и не показываются). Максимальная желаемая длина волны L может быть отобрана, например, основанный на типе транспортного средства, которое поедет по взвешенной поверхности, нормальной транспортной скорости и пассажирскому комфорту. Максимальная длина волны 300 оснований (91.4 измерителя) была бы подходящей для автомобилей среднего размера, едущий 55 миль/часы (88.5 км/часы), в то время как длина волны 550 оснований (152.5 измерителя) может быть подходящей для коммерческого пассажирского летательного аппарата размера, едущего на скорости взлетно-посадочной полосы 100 miler/hr (160.9 kn/hr). Электронные реле 30, 36, 42, 52, 56, 60 и 64 все тождественно чувствительны к импульсам S от преобразователя ​26 как ранее описано для того, чтобы соединиться

соответствующий вход к соответствующему выходу для установленной продолжительности времени t после возникновения каждого импульса S.

РИС. 3 поясняет блок-схему программированного варианта конструкции цифровой вычислительной машины дорожного компьютера профиля 22 в РИС. 1. Буквы и символы, используемые в РИС. 3, и в последующих чертежах, соответствуют буквам и символам, ранее обсужденным на соединении с ФИГАМИ. 1 и 2. Аналогично, чтобы облегчить оценку аналогичной ​зависимости между ФИГАМИ. 2 и 3, и предупреждать ​ненужное повторение, стадии в блок-схеме РИС. 3, которые поясняют цифровые шаги вычисления, соответствующие ​аналоговым стадиям в РИС. 2, идентифицируются соответствующими справочными цифрами, сопровождаемыми нижним индексом ​ a.

Процесс, поясняемый в РИС. 3, характеризуется техникой инициализации, поясняемой стадиями 80, который позволяет пространственное измерение профиля на пусковом независимо от профилей, ранее измеренных, и посредством которого у дорожного профиля, измеренного во время запуска​, есть пространственное частотное содержание, которое точно согласовывает пространственную способность фильтрования частоты highpass цифрового фильтра 50a (соответствие аналогу фильтруют 50 в РИС. 2) в любой данной точке в процессе инициализации. Процесс инициализации в конечном счете устанавливает highpass пространственные константы фильтра Tl, T2 и T3 соответствовать отобранной максимальной желаемой длине волны измерения ​L, и понижает эффект установившегося ответвления и низкочастотного шума в выходе акселерометра 20 и преобразователь 16 (РИС. 1) в конечном выходе.

Непосредственно после пускового все переменные I, H, F, D, E и P, ранее обсужденный, устанавливаются в ноле. LI, который в РИС. 3 является переменной, которая управляет пространственными частотными константами фильтра, Tl, T2 и T3, первоначально устанавливается в ноле и затем увеличивается к ds в 81. Константы фильтра Tl, T2 и T3 вычисляются соответственно на стадиях 82, 84, 86 за предыдущие уравнения (3) к (5). После возникновения импульса S от преобразователя 26 (РИС. 1), производится выбор Y выхода акселерометра, выход измерительного прибора расстояния (W-^-Y) производится выбор, и время dt протекал, так как последний сигнал S читается от соответствующих внутренних часов. Скорость V тогда определяется как ds/dt, и цифровое вычисление переменных A, I, H, F, D, E, Г, P, Y1 и W/? продолжите двигаться как показано, и ранее обсуждал. Заметьте, что вложение расстояния ds в вычислении интегрированных переменных I, H, F, D, E, и P аналогично с точки зрения операции в пространственном домене к вложению электронных реле S-operated во входах моделирующих интеграторов для того, чтобы вычислить ​соответствующие переменные в РИС. 2.

Продолжая процесс инициализации, то есть пока переменная LI равна вводу данных пользователем L, LI увеличивается ​количеством ds, и константами фильтра, Tl, T2 и T3 соответственно повторно вычисляются на каждом проходе — то есть. после каждого возникновения импульса S и вычисления Wp, Когда LI наконец равно L, константы фильтра в их окончательном значении, и W/? эффективно ​вычисляется после возникновения каждого импульса S от преобразователя 26 (РИС. 1). Полное бороздование инструкций ​для того, чтобы осуществить процесс РИС. 3 является ОСНОВНЫМ исходным кодом, следующие: 100:! НАЧНИТЕСЬ 110: ВХОД L 120: 1 = 0 130: H = 0 140: F=0 150: D = 518 160: E = 0 170: P = 0

180: L1 = 0

190: L1=L1 + S! S=ds 200: T1=2 * (2*PI/L1) 210: T2=2 * (2*PI/L1) 2 220: T3 = (2*PI/L1) 3

230:! ИМЕЕТ РАССТОЯНИЕ ds, ПОЕХАЛ?

240: ЕСЛИ НЕ ТОГДА 230

250: ЕСЛИ ДА ТОГДА 260

260:! ЧИТАЙТЕ УСКОРЕНИЕ (y2)

270:! ЧИТАЙТЕ СМЕЩЕНИЕ (W-Y)

280:! ЧИТАЙТЕ ФАКТИЧЕСКУЮ ДЛИТЕЛЬНОСТЬ (dt)

290: V=S/T! T=dt

300: A=Y2/V-2

310:1=1—A*S

320: H=H+W1+T1*S! Wl=Wf

330: F=F+W1+T2*S

340: D=D+W1+T3*S

350: E=E+D*S

360: G=F+E+I

370: P=P+G*S

380: Y1=P+H

390: W1=W—Y—Y1! Wl=Wf 400: ЕСЛИ L1=L ТОГДА 230 410: ПОЙДИТЕ В 190 420: КОНЕЦ

РИС. 4 - функциональная блок-схема дискретной цепи ​цифровой вариант конструкции 70 из дорожного компьютера профиля 22 (РИС. 1). Элементы и переменные выходы выкладываются в РИС. 4 в соответствии соответствующим аналоговым элементам и выходам в РИС. 2. Блоки РИС. 4 идентифицируются справочными цифрами, которые обнаруживают соответствующее ​соответствие в ФИГАХ. 2 и 3, сопровождаемый буквой b, включая определенно шаги вычисления РИС. 3 и highpass фильтруют элементы 506 из РИС. 4 который эффект highpass пространственное фильтрование в соответствии с изобретением. Операция варианта конструкции РИС. 4 будет очевидна из предшествующего обсуждения. Будет цениться, что технические средства для выполнения ​ранее обсужденного процесса инициализации 80 (РИС. 3) не показывают в РИС. 4. Технические средства, необходимые для такого выполнения, будут очевидны для ремесленника.

ФИГИ. 5 и 6 поясняют соответствующие изменения к ФИГАМ. 3 и 4 в чем highpass фильтрование операции выполняется в "квази пространственном" домене в соответствии с изобретением, использующим скорость транспортного средства V и фактическую длительность dt между импульсами S в пространственных доменных вычислениях. Стадии или элементы в ФИГАХ. 5 и 6, которые обнаруживают соответствие в ФИГАХ. 3 и 4 обозначаются ​соответственно идентичными справочными цифрами, сопровождаемыми ​буквами c и d.

Определенно, РИС. 5 поясняет изменение к РИС. 3 между линиями A—A и B—B в последнем. Заметьте, что сроки dt-V, dt-V2 и dt-V3 замещают константу ds в вычислении переменных H, F и D соответственно. Это изменение вводит временные единицы (1/секунда) в переменных H, F и D, которые тогда удаляются умножением ​ко времени dt в вычислении переменных H, F, D, E и P. Чтобы осуществить изменение РИС. 5 в предыдущем исходном коде, вносящем инструкции в список 290 и 300, устраняются, и инструкции 310-370 замещаются ​следующим образом: 310: 1 = 1—Y2*T! T=dt 320: H=H+W1*T1*T*V! Wl=Wf 330: F=F + W1*T2*T* V - 2 340: D=D+W1*T3*T*V - 3 350: E=E+E*T 360: Г = F + E + я 370: P = P + G*T

РИС. 6 поясняет "квази пространственный" домен highpass, фильтруют 5 <W для использования вместо фильтра 506 в РИС. 4. Изменения ФИГ. 5 и 6 полностью походят на чистые пространственные доменные варианты конструкции, ранее описанные​, и полностью как эффективный при измерительном дорожном профиле независимо от скорости транспортного средства и/или изменений в скорости транспортного средства в соответствии с изобретением.

Требуемое изобретение:

1.
В методе измерительного дорожного поверхностного профиля, который включает шаги обеспечения транспортного средства, приспосабливающего взвешенную массу, чтобы быть двинутым по дорожной поверхности, измерительному расстоянию от взвешенной массы до дорожной поверхности, поскольку транспортное средство двигается по дорожной поверхности, определяя ускорение служившей взвешенной ​массы относительно дорожной поверхности, как транспортное средство двигается по дорожной поверхности, и определению ​дорожного поверхностного профиля как комбинированная функция сказанного расстояния и ускорения,

усовершенствование для того, чтобы иметь размеры сказало, что дорожный поверхностный профиль независимо от вариаций в скорости транспортного средства по сказанной дорожной поверхности, включающей шаги определения ​пространственного доменного ускорения служившей взвешенной ​мессы как объединенная функция ускорения служившей взвешенной мессы относительно сказанной дорожной поверхности и расстояния, поехал по сказанной дорожной поверхности​, и затем определению сказанного дорожного поверхностного профиля в пространственном домене как объединенная функция сказанного пространственного доменного ускорения, сказало расстояние до дорожной поверхности.

2.
Метод, сформулированный в заявлении 1, включающем дополнительные шаги идентификации максимальной желаемой ​длины волны измерения профиля​, и затем фильтрования сказанного пространственного доменного ускорения и, сказал расстояние до дорожной поверхности в пространственном домене, чтобы ослабить ​длины волны измерения профиля​, больше чем сказанная максимальная желаемая ​длина волны.

3.
Аппарат для измерительного дорожного поверхностного профиля, включающего ​транспортное средство измерения, приспособленное, чтобы быть двинутым по дорожной поверхности, которая будет измерена и включая взвешенную массу, измерительное устройство расстояния, установленное на служившей взвешенной мессе для того, чтобы снабдить первый сигнал как функцию расстояния до дорожной поверхности как сказанное транспортное средство, двигается по дорожной поверхности, измерительное устройство ускорения, установленное на служившей взвешенной мессе для того, чтобы снабдить второй сигнал как функцию ускорения служившей взвешенной ​мессы в нормали направления к дорожной поверхности, как сказанное транспортное средство двигается по дорожной поверхности, средства, чувствительные, чтобы транспортировать путешествие по дорожной поверхности для того, чтобы снабдить периодически повторяющийся третий сигнал показательным из путешествия транспортного средства по установленному возрастанию расстояния, не зависящему от времени

означает чувствительный со сказанным третьим сигналом для того, чтобы объединяться, сказали второй сигнал относительно сказанного третьего сигнала в пространственном домене, и средства для того, чтобы указать дорожный поверхностный профиль как комбинированную функцию сказанного первого сигнала и сказали интегрированный второй сигнал и независимо от вариаций ​скорости сказанного транспортного средства по сказанной дорожной поверхности.

4: Аппарат, сформулированный в заявлении 3, далее включающем ​пространственный домен lowpass фильтр, означает чувствительный со сказанными средствами указания ослабить пространственные узлы сказанного дорожного профиля, больше чем отобранная максимальная длина волны.

5.
Метод, сформулированный в заявлении 2, включающем дополнительный шаг во время начальной операции установления длины волны сокращения ds для сказанной операции по фильтрованию, и прогрессивно увеличения сказанной длины волны сокращения в соответствии ​расстоянию, поехал по сказанной дорожной поверхности​.

6.
Аппарат для измерительного дорожного поверхностного профиля, включающего ​взвешенную массу, приспособленную, чтобы быть двинутым относительно сказанной дорожной поверхности, сначала означает установленный на служившей мессе для того, чтобы снабдить сигнал (W—Y) как функция расстояния между служившей взвешенной мессой и дорожной поверхностью, вторые средства установленный на служившей взвешенной мессе для того, чтобы снабдить сигнал Y как функция ускорения служившей взвешенной мессы в нормали направления к дорожной поверхности, третьи средства приспособленный, чтобы быть чувствительным к путешествию служившей взвешенной мессы по дорожной поверхности для того, чтобы снабдить ​сигнал показательным из каждого возрастающего расстояния ds путешествия по дорожной поверхности, четвертые средства чувствительный к сказанным третьим средствам для того, чтобы определить среднюю скорость V из служившей мессы по каждому поочередному сказанному возрастающему расстоянию ​ ds, и квинта означает чувствительный со сказанными первыми, вторыми, третьими и четвертыми средствами для того, чтобы указать, что дорожная поверхность профилирует ​ W как продолжающуюся функцию не зависящего от времени уравнения

[image: image9.jpg]W=(W-Y)+J f(¥/V2)ds ds.




7.
Аппарат, сформулированный в заявлении 6 в чем, сказал, что пятое средство включает пространственные доменные средства фильтра для того, чтобы ослабить ​пространственные узлы сказанного дорожного поверхностного профиля W выше предопределенной длины волны.

8.
Аппарат, сформулированный в заявлении 7, далее включающем ​средства, чувствительные к сказанной трети, означает и приспособленный во время начальной операции сказанного аппарата, чтобы увеличить длину волны сокращения сказанных пространственных доменных средств фильтра от ds до сказанной предопределенной длины волны в

возрастание длины ds.

*****


