
引言

参考常规动态公路车辆自动衡器（以下简称：动

态汽车衡）的检测[1] 过程，检衡车驾驶员根据经验或

导航到达指定位置后，检测人员通过对讲机、电话

或手势等，指挥检衡车驾驶员按顺序依次完成规定

位置、规定车速的检测数据的采集工作。在该过程

中，一方面，驾驶员经常会出现操作失误、与检测

人员沟通不畅，或因其他原因导致的交通事故等情

况，检测效率低下。另一方面，检测人员在采集检

测数据的同时，还需实时观测实际路况，影响检测

效率的提升。

鉴于传感器技术、无人驾驶技术和软件系统编

程开发技术的趋近成熟，本文提出将无人驾驶技术

引入动态汽车衡检测过程中的检衡车上，以期借助

导航定位系统、传感器技术[2] 等实现无人驾驶检衡

车对动态汽车衡产品的自动检测过程。无人驾驶检

衡车属于无人驾驶卡车的一种，早在2014 年，德国

奔驰公司已经研发并开始了无人驾驶卡车的实际道

路行驶测试工作，我国的相关机构和企业于2021 年

开始了公开道路无人驾驶卡车的研究和试验制造过

程，目前国内外均有多款类型的无人驾驶卡车成功

进行了公开道路测试[3]，预计未来将在公路货运物流

领域得到广泛应用。

1  方案的具体设想

无人驾驶检衡车具备识别单双车道、人行道、

分辨移动和静止的物体、监视范围内的所有物体和

路面情况、捕捉交通标志的信息、识别车道标记、

引导卡车自主驾驶等无人驾驶卡车的基本功能，同

时还具备与检测位置定位传感器信息交互，智能规

划检测过程行进路线[4]，具备公共道路行驶和检测过

程行驶两种智能驾驶模式等独有功能。

想要将无人驾驶检衡车融入动态汽车衡的检测

过程，需要从动态汽车衡的秤体、检衡车车辆和控

制系统等方面进行改进。

1.1  增加检测位置定位系统 

动态汽车衡产品往往是安装在固定点位的现场

使用，无人驾驶检衡车需要准确找到待检动态汽车

衡位置中心，并准确实现直线行进、倒退和偏左偏

右行驶[5]，需要在秤体中心的前后合适位置的地面加

装便携式定位传感器，借助定位传感器的定位技术

中的路标导航法实现对无人驾驶检衡车行驶路线的

精准控制。

1.2  检测控制系统的研发

本控制系统是指检定员用于控制检衡车的软件

操作系统，其控制界面需包含以下功能：

（1）控制系统能调出或打开待检动态汽车衡产
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品的定位地图或定位明细表，通过确认待检产品，

控制系统自动规划检衡车行驶的最优路线，直至检

衡车到达指定位置。

（2）借助检测控制系统和网络，能实时监测检

衡车的路况、油量、车辆位置等状况。

（3）借助检测控制系统能实现控制检衡车的启

动、暂停、恢复、急停等功能。

1.3  无人驾驶检衡车的研发

检衡车实现自主无人驾驶，可从两个阶段进行

改进：

（1）在定位巡航阶段。检衡车需配备信号接收

器和程序控制器，实时接收控制系统发出的命令信

息，并通过研发程序控制软件，将检衡车油量、车

速、位置等信息反馈给控制系统，实现人、车实时

互动。

（2）在行进或自主检测阶段。检衡车车身周围

按需增加探测传感器，实时探测车体周围障碍物或

移动物体，及时自动做出反应，实现自动化、智能

化检测过程，减少交通事故的发生。

2  检测过程简介 

（1）检测人员根据工作计划安排，在控制系统

上选择待检的某动态汽车衡产品。

（2）检测控制系统根据检衡车定位位置和选择

的待检产品位置，自动规划最优路线。

（3）检测人员确认路线后，无人驾驶检衡车

启动自动驾驶模式，并可通过导航定位网络等实现

与检测控制系统实时互动，直至检衡车到达预定位

置。

（4）检衡车就位后，通过车身周围的探测传感

器，自动规划秤体、两侧安全岛及车身的位置及尺

寸布局，并根据固定在动态汽车衡秤体前后路面定

位传感器的定位信息，自动规划检测路线。

（5）检测人员在被测动态汽车衡附近位置做

好检测前的各项准备工作，在检衡车到达规定位置

后，可通过控制系统启动检测程序。启动后，检衡

车根据系统预设置，能自主无人驾驶实现不同位

置、不同速度的10 次检测，检测人员在被测动态汽

车衡附近安全位置进行实时监测即可。当出现紧急

情况，检衡车能自动急停（检测人员在检测过程发

现问题，也可通过“急停”功能人工控制检衡车停

止）。当故障或问题解决后，检测人员可通过“恢

复”控件，指挥检衡车继续完成剩余的自动检测工

作。

3  结语

本文在动态汽车衡检测的现状下，提出将无人

驾驶检衡车引入动态汽车衡的检测过程。基于无人

驾驶技术的无人驾驶检衡车的引入，将在很大程度

上减轻检测人员的工作量，有效提升动态汽车衡检

测的自动化和智能化水平，有利于提升动态汽车衡

检测过程的安全性，助推数字计量的发展。

由于目前将无人驾驶技术引入动态汽车衡的检

测过程只是设想阶段，尚未开展具体的策划或课题

分析，后续需对该过程可能遇到的问题和科技难点

进行深入的研究。
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