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Алгоритмы обработки виброакустических сигналов формируемых проезжающим 

автотранспортом  

 

Задача динамического измерения основных параметров транспортных средств, таких как 

скорость, тип и вес остается актуальной на сегодняшний день. Наибольшую трудность 

представляет проблема определения веса транспорта в движении. На данный момент контроль 

веса осуществляется либо стационарно с использованием автомобильных весов, либо 

динамически тензорезестивным методом контроля, но его практическая реализация позволяет 

производить контроль лишь точечно на стационарных пунктах, которые не могут быть 

развернуты более масштабно в короткие сроки из-за сложности установки и больших 

финансовых затрат[1-3]. Поэтому необходимо применение новых методов и алгоритмов для 

осуществления мониторинга транспорта. 

Алгоритмы обработки виброакустических сигналов можно разделить на несколько 

основных этапов, последовательное выполнение которых позволит идентифицировать 

параметры транспортного средства.  

Было выделено восемь основных этапов: 

- фильтрация и сглаживание данных с датчика; 

- обнаружение автомобиля; 

- идентификация отдельно каждой оси автомобиля;  

- определение направления движения и позиционирования автомобиля; 

- определение скорости; 

- определение типа автомобиля; 

- расчет нагрузки на каждую ось; 

- определение общей массы транспортного средства. 

Общая схема алгоритма представлена на рис. 1. 
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Рис. 1.  Алгоритмы обработки виброакустических сигналов для получения характеристик 

автомобиля 



Секция 14. Приборы и системы 

 370 

Таким образом, обрабатывая виброакустические сигналы от транспортных средств можно 

динамически определять такие параметры транспортного средства, как вес, скорость, 

количество осей и тип. Следовательно, применение виброакустического метода контроля 

упростить процедуру мониторинга транспортных потоков и динамического весового контроля. 
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