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(54)实用新型名称

一种用于防作弊无人值守智能称重系统

(57)摘要

本实用新型涉及智能称重领域，尤其涉及一

种用于防作弊无人值守智能称重系统，包括支撑

座，所述支撑座内部设置有称重传感器，所述支

撑座的一侧设置有清洁机构，所述支撑座的另一

侧设置有固定基座，清洁机构包括支撑块，所述

支撑块的顶端设置有电动伸缩杆，所述电动伸缩

杆的一侧设置有推板，所述推板的底端设置有毛

刷。本实用新型通过设置有清洁机构，电动伸缩

杆启动，使得推板向前推动，通过毛刷将坡道板

的表面进行清理，使得在车体检测走后，将封闭

的坡道板表面的遗留的杂质推送到一侧进行收

集，避免影响坡道板进行检测。
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1.一种用于防作弊无人值守智能称重系统，其特征在于，包括支撑座（110），所述支撑

座（110）内部设置有称重传感器，所述支撑座（110）的一侧设置有清洁机构（200），所述支撑

座（110）的另一侧设置有固定基座（138）；

清洁机构（200）包括支撑块（210），所述支撑块（210）的顶端设置有电动伸缩杆（211），

所述电动伸缩杆（211）的一侧设置有推板（213），所述推板（213）的底端设置有毛刷（212）。

2.根据权利要求1所述的一种用于防作弊无人值守智能称重系统，其特征在于，所述支

撑座（110）的两侧设置有坡道板（120）。

3.根据权利要求1所述的一种用于防作弊无人值守智能称重系统，其特征在于，所述固

定基座（138）分别设置在坡道板（120）的两侧，所述固定基座（138）的顶端分别设置有第二

支撑架（137）和第一支撑架（130）。

4.根据权利要求3所述的一种用于防作弊无人值守智能称重系统，其特征在于，所述第

二支撑架（137）的顶端开设有卡槽（139），所述第一支撑架（130）的顶端转动安装有限位板

（131）。

5.根据权利要求3所述的一种用于防作弊无人值守智能称重系统，其特征在于，所述第

一支撑架（130）的一侧设置有传动箱（132），其中一个所述第一支撑架（130）的顶端设置有

摄像头（140），所述传动箱（132）的内部设置有伺服电机（133），所述伺服电机（133）的一侧

转动安装有主动蜗杆（136），所述传动箱（132）的内部转动安装有转动杆（135），所述转动杆

（135）的外侧设置有从动涡轮（134），所述从动涡轮（134）的一侧与主动蜗杆（136）的一侧相

互啮合，所述转动杆（135）的一侧延伸至第一支撑架（130）的内部。

6.根据权利要求1所述的一种用于防作弊无人值守智能称重系统，其特征在于，所述支

撑座（110）的一侧对称设置有倾斜板（214），所述倾斜板（214）向下倾斜二十度。

7.根据权利要求1所述的一种用于防作弊无人值守智能称重系统，其特征在于，所述支

撑座（110）的一侧对称设置有夹板块（216），所述夹板块（216）的内部夹持安装有收集箱

（215）。
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一种用于防作弊无人值守智能称重系统

技术领域

[0001] 本实用新型涉及智能称重领域，尤其涉及一种用于防作弊无人值守智能称重系

统。

背景技术

[0002] 地磅是设置在地面上的大型磅秤，也被称为汽车衡，是大宗货物计量的主要称重

设备，通常用来称卡车的载货吨数，是厂矿、商家等用于大宗货物计量的主要称重设备。按

秤体结构，地磅可分为：工字钢地磅、T型梁地磅、L梁钢地磅、U型钢地磅、槽钢地磅、钢筋混

凝土地磅；按传感器类型，地磅可分为数字式地磅和模拟式地磅。

[0003] 授权公告号为CN216593720U公开了一种用于防作弊无人值守智能称重系统，涉及

汽车称重装置技术领域，包括支撑座与导向块，支撑座的左右两端均固定连接有导向块，该

装置在使用时，待称重的车辆驶入支撑座上，并且前后轮外均分别位于限行组件之间，每个

限行组件均处于自由转动状态，车辆若发生冲闯现象时，驱动轮与限行组件之间发生相对

转动，驱动轮由于失去抓地力而无法前进，从而达到防止冲闯，恶意逃避称重的作弊行为，

保证称重操作的正常进行，转轴与转动套之间转动过程中，滚珠能够利用转动过程不断与

吸油棉接触，从而滚珠表面能够粘附润滑油，能够对转轴与转动套的接触面进行润滑，减小

接触面的摩擦力，从而能够提高限行组件的使用寿命。

[0004] 但是，上述技术方案中采用限行组件使得称重装置处于半封闭状态，车体与限位

辊轴发生摩擦，会使得车体辊轮的灰尘杂质泥土颗粒受到摩擦进入到限位组件的缝隙中，

不便于清理，且会影响到称重传感器的准确性，因此，需要设计一种用于防作弊无人值守智

能称重系统以解决上述问题。

实用新型内容

[0005] 针对背景技术中存在的问题，提出一种用于防作弊无人值守智能称重系统。

[0006] 本实用新型提出一种用于防作弊无人值守智能称重系统，包括支撑座，所述支撑

座内部设置有称重传感器，所述支撑座的一侧设置有清洁机构，所述支撑座的另一侧设置

有固定基座，清洁机构包括支撑块，所述支撑块的顶端设置有电动伸缩杆，所述电动伸缩杆

的一侧设置有推板，所述推板的底端设置有毛刷。

[0007] 优选的，所述支撑座的两侧设置有坡道板。

[0008] 优选的，所述固定基座分别设置在坡道板的两侧，所述固定基座的顶端分别设置

有第二支撑架和第一支撑架。

[0009] 优选的，所述第二支撑架的顶端开设有卡槽，所述第一支撑架的顶端转动安装有

限位板。

[0010] 优选的，所述第一支撑架的一侧设置有传动箱，其中一个所述第一支撑架的顶端

设置有摄像头，所述传动箱的内部设置有伺服电机，所述伺服电机的一侧转动安装有主动

蜗杆，所述传动箱的内部转动安装有转动杆，所述转动杆的外侧设置有从动涡轮，所述从动
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涡轮的一侧与主动蜗杆的一侧相互啮合，所述转动杆的一侧延伸至第一支撑架的内部。

[0011] 优选的，所述支撑座的一侧对称设置有倾斜板，所述倾斜板向下倾斜二十度。

[0012] 优选的，所述支撑座的一侧对称设置有夹板块，所述夹板块的内部夹持安装有收

集箱。

[0013] 与现有技术相比，本实用新型的有益效果是：

[0014] 1、通过设置有清洁机构，电动伸缩杆启动，使得推板向前推动，通过毛刷将支撑座

的表面进行清理，使得在车体检测走后，将封闭的支撑座表面的遗留的杂质推送到一侧进

行收集，避免影响支撑座称重传感器进行检测。

[0015] 2、通过设置有第一支撑架和第二支撑架，能够控制车体的进入和放行，从动涡轮

带动转动杆发生旋转，转动杆内部同轴设置有角度传感器，将限位板从水平状态抬升到垂

直状态，便于使得车体进入支撑座检测，检测过程中两个限位板拦住车体，等待检测完以

后，才通过控制系统得到检测数据才予以放行，避免车体逃避检测。

附图说明

[0016] 图1为本实用新型的结构正视示意图；

[0017] 图2为本实用新型的结构侧视示意图；

[0018] 图3为本实用新型的传动箱正视剖面结构示意图；

[0019] 图4为本实用新型的辅助撑杆侧视结构示意图。

[0020] 图中：110、支撑座；120、坡道板；130、第一支撑架；131、限位板；132、传动箱；133、

伺服电机；134、从动涡轮；135、转动杆；136、主动蜗杆；137、第二支撑架；138、固定基座；

139、卡槽；140、摄像头；200、清洁机构；210、支撑块；211、电动伸缩杆；212、毛刷；213、推板；

214、倾斜板；215、收集箱；216、夹板块。

具体实施方式

[0021] 下面将结合本实用新型实施例中的附图，对本实用新型实施例中的技术方案进行

清楚、完整地描述，显然，所描述的实施例仅仅是本实用新型一部分实施例，而不是全部的

实施例。基于本实用新型中的实施例，本领域普通技术人员在没有做出创造性劳动前提下

所获得的所有其他实施例，都属于本实用新型保护的范围。

[0022] 实施例一

[0023] 请参阅图1‑2，本实用新型提供的一种实施例：一种用于防作弊无人值守智能称重

系统,包括支撑座110，本实用新型中使用的所有用电器均为市场上可直接购买到的型号，

且其具体工作原理均为本领域人员已熟知的现有技术，故在此不再加以阐述，支撑座110内

部设置有称重传感器，支撑座110的一侧设置有清洁机构200，支撑座110的另一侧设置有固

定基座138；清洁机构200包括支撑块210，支撑块210的顶端设置有电动伸缩杆211，电动伸

缩杆211的一侧设置有推板213，推板213的底端设置有毛刷212；电动伸缩杆211启动，使得

推板213向前推动，通过毛刷212将支撑座110的表面进行清理，使得在车体检测走后，将封

闭的支撑座110表面的遗留的杂质推送到一侧进行收集，避免影响支撑座110进行检测。

[0024] 进一步的，支撑座110的一侧对称设置有倾斜板214，倾斜板214向下倾斜二十度；

倾斜板214便于将杂质导向内部进行收集。
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[0025] 进一步的，支撑座110的一侧对称设置有夹板块216，夹板块216的内部夹持安装有

收集箱215，收集箱215收集杂质，便于集中处理。

[0026] 实施例二

[0027] 本实用新型提出的一种用于防作弊无人值守智能称重系统，相较于实施例一，请

参阅图1，支撑座110的两侧设置有坡道板120；坡道板120便于车体上下进行行动。

[0028] 实施例三

[0029] 本实用新型提出的一种用于防作弊无人值守智能称重系统，相较于实施例一，请

参阅图3‑4，固定基座138分别设置在坡道板120的两侧，固定基座138的顶端分别设置有第

二支撑架137和第一支撑架130；第二支撑架137的顶端开设有卡槽139，第一支撑架130的顶

端转动安装有限位板131，能够控制车体的进入和放行。

[0030] 进一步的，第一支撑架130的一侧设置有传动箱132，其中一个第一支撑架130的顶

端设置有摄像头140，传动箱132的内部设置有伺服电机133，伺服电机133的一侧转动安装

有主动蜗杆136，传动箱132的内部转动安装有转动杆135，转动杆135的外侧设置有从动涡

轮134，从动涡轮134的一侧与主动蜗杆136的一侧相互啮合，转动杆135的一侧延伸至第一

支撑架130的内部，伺服电机133启动，使得主动蜗杆136发生旋转，使得主动蜗杆136带动一

侧的从动涡轮134转动，使得从动涡轮134带动转动杆135发生旋转，转动杆135内部同轴设

置有角度传感器，将限位板131从水平状态抬升到垂直状态，便于使得车体进入支撑座110

检测，检测过程中两个限位板131拦住车体，等待检测完以后，才通过控制系统得到检测数

据才予以放行，避免车体逃避检测。

[0031] 本实用新型的工作原理如下：电动伸缩杆211启动，使得推板213向前推动，通过毛

刷212将支撑座110的表面进行清理，使得在车体检测走后，将封闭的支撑座110表面的遗留

的杂质推送到一侧进行收集，避免影响支撑座110进行检测。

[0032] 伺服电机133启动，使得主动蜗杆136发生旋转，使得主动蜗杆136带动一侧的从动

涡轮134转动，使得从动涡轮134带动转动杆135发生旋转，转动杆135内部同轴设置有角度

传感器，将限位板131从水平状态抬升到垂直状态，便于使得车体进入支撑座110检测，检测

过程中两个限位板131拦住车体，等待检测完以后，才通过控制系统得到检测数据才予以放

行，避免车体逃避检测。

[0033] 上面结合附图对本实用新型的实施方式作了详细说明，但是本实用新型并不限于

此，在所属技术领域的技术人员所具备的知识范围内，在不脱离本实用新型宗旨的前提下

还可以作出各种变化。
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图 1

图 2
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图 3
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图 4
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