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一种无人值守自动冲洗车的系统，包括控制

单元、驶入检测系统、冲洗装置和驶出控制系统。

所述驶入检测系统设置有驶入控制装置，所述驶

入装置后方设置有驶入道闸，所述驶入道闸后方

设置有冲洗装置，所述冲洗装置内对称设置有喷

淋系统。所述车辆冲洗装置后方设置有驶出道

闸，所述驶出道闸后方设置有驶出控制装置。本

发明公开了一种无人值守自动冲车的系统及实

现步骤。该套自动冲回测系统能够准确的控制道

闸的启闭，确保冲洗通过的每一辆车。能够精确

的控制车辆的冲洗时间不小于1分钟，同时还免

去了人工控制道闸与冲车时间的繁琐环节。提高

了工作效率，降低劳动强度，实现了冲车自动化

操作。
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1.一种无人值守自动冲洗车辆的系统，包括控制单元（1）、驶入控制系统（2）、冲洗装置

（3）和驶出控制系统（4），其特征在于，所述驶入控制系统（2）设置有驶入控制装置（20），所

述驶入装置后方设置有驶入道闸（21），所述驶入道闸（21）后方设置有冲洗装置（3），所述冲

洗装置（3）内对称设置有喷淋系统（30）；所述车辆（5）冲洗装置（3）后方设置有驶出道闸

（40），所述驶出道闸（40）后方设置有驶出控制装置（44）。

2.根据权利要求1所述的一种无人值守自动冲洗车辆的系统，其特征在于，所述驶入控

制装置（20）最外侧设置有提示后方车辆（5）等待与否的放行信号灯（201）；所述放行信号灯

（201）显示为绿灯时，车辆（5）方可驶入；所述车辆（5）驶过设置在放行信号灯（201）后方的

传感器A（202）时，传感器A（202）将信号传输至控制单元（1），所述控制单元（1）发出指令控

制驶入道闸（21）开启，将车辆（5）放行；当车辆（5）尾部驶过设置在驶入道闸（21）后方的传

感器B（203）时，传感器B（203）将信号传输至控制单元（1）；所述控制单元（1）发出指令控制

驶入道闸（21）关闭，同时放行信号灯（201）切换为红色禁行状态；车辆（5）驶入冲洗装置（3）

内。

3.根据权利要求1所述的一种无人值守自动冲洗车辆的系统，其特征在于，所述冲洗装

置（3）中间部位一侧设置有传感器C（31），所述传感器C（31）检测到有车辆（5）驶入便将信号

传输至控制单元（1），所述控制单元（1）发出指令控制设置在冲洗装置（3）一侧的电磁阀

（32）开启，所述的电磁阀（32）开启后，冲洗水进入到与之连接的冲洗管道（33），所述的冲洗

管道（33）上阵列设置有若干喷淋头（34）；所述喷淋头（34）喷出高压水流对冲洗装置（3）内

的车辆（5）进行冲洗；所述控制单元（1）在电磁阀（32）开启时进行计时，控制喷淋时间大于1

分钟时长，当控制单元（1）计时到指定时长时，发出指令关闭电磁阀（32）；车辆（5）驶出冲洗

装置（3）。

4.根据权利要求1所述的一种无人值守自动冲洗车辆的系统，其特征在于，所述驶出控

制系统（4）在冲洗装置（3）末端处设置有传感器D（41），所述传感器D（41）当车辆（5）驶过时

将信号传输至控制单元（1）；所述控制单元（1）发出指令控制设置在传感器D（41）后方的驶

出道闸（40）开启将车辆（5）放行；当车辆（5）末尾驶过设置在驶出道闸（40）后方的传感器E

（42）时，所述传感器E（42）将信号传输至控制单元（1），所述控制单元（1）发出指令控制驶出

道闸（40）关闭，同时将放行信号灯（201）切换为绿色放行状态。

5.根据权利要求1所述的一种无人值守自动冲洗车辆的系统，其特征在于，所述的控制

单元（1）包括单片机、单片机、开关电源、大功率两路光耦继电器、四路光耦继电器、接触器、

LM317降压模块、接线端子、断路器以及接线端子。

6.根据权利要求2、3、4所述的一种无人值守自动冲洗车辆的系统，其特征在于，所述的

传感器A（202）、传感器B（203）、传感器C（31）、传感器D（41）以及传感器E（42）优选为对射式

防水光电传感器。

7.根据权利要求3所述的一种无人值守自动冲洗车辆的系统，其特征在于，所述的电磁

阀（32）优选为高压活塞式电磁阀（32）。

8.根据权利要求3所述的一种无人值守自动冲洗车辆的系统，其特征在于，所述的喷淋

时间优选为2分钟。
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一种无人值守自动冲洗车辆的系统

技术领域

[0001] 本发明涉及一种工地用防止扬尘的冲洗车技术领域，尤其涉及一种无人值守就能

够实现自动冲洗出入车辆的系统。

背景技术

[0002] 现在，根据环保的要求，在一些露天施工的场所，比如建筑工地、露天采石场等。当

车辆驶入或驶离施工现场时需要高压水冲洗车辆，且冲洗时间不能低于1分钟，这样可以减

少车辆行驶时的扬尘量。但是在目前据调研，冲车系统大致有两种：一种是只有单一的冲洗

装置，上述的冲洗装置长时间处于打开状态，车辆按顺序依次通过进行冲洗，它的弊端就是

无法控制车辆的冲洗时间，且冲车系统长时间处于打开状态浪费水资源。第二种就是在冲

车系统的进出车侧分别安设一个道闸，采用人工操作道闸起落杆的起落来控制冲洗平台里

面车辆的进出，从而控制冲洗时间，它的弊端就是需要人工的操作，且冲洗时间也无法精确

的掌握。现有技术中缺乏一种不需要人工的干预，能够实现自动冲洗，且冲洗时间能够准确

的控制一分钟。

发明内容

[0003] 本发明的目的在于解决上述技术问题，提供一种无人值守自动冲洗车的系统。

[0004] 所述的一种无人值守自动冲洗车辆的系统，包括控制单元、驶入控制系统、冲洗装

置和驶出控制系统。所述驶入控制系统设置有驶入控制装置，所述驶入装置后方设置有驶

入道闸，所述驶入道闸后方设置有冲洗装置，所述冲洗装置内对称设置有喷淋系统。所述车

辆冲洗装置后方设置有驶出道闸，所述驶出道闸后方设置有驶出控制装置。

[0005] 进一步的，所述驶入控制装置最外侧设置有提示后方车辆等待与否的放行信号

灯。所述放行信号灯显示为绿灯时，车辆方可驶入；所述车辆驶过设置在放行信号灯后方的

传感器A时，传感器A将信号传输至控制单元，所述控制单元发出指令控制驶入道闸开启，将

车辆放行；当车辆尾部驶过设置在驶入道闸后方的传感器B时，传感器B将信号传输至控制

单元。所述控制单元发出指令控制驶入道闸关闭，同时放行信号灯切换为红色禁行状态；车

辆驶入冲洗装置内。

[0006] 进一步的，所述冲洗装置中间部位一侧设置有传感器C，所述传感器C检测到有车

辆驶入便将信号传输至控制单元，所述控制单元发出指令控制设置在冲洗装置一侧的电磁

阀开启，所述的电磁阀开启后，冲洗水进入到与之连接的冲洗管道，所述的冲洗管道上阵列

设置有若干喷淋头。所述喷淋头喷出高压水流对冲洗装置内的车辆进行冲洗；所述控制单

元在电磁阀开启时进行计时，控制喷淋时间大于1分钟时长，当控制单元计时到指定时长

时，发出指令关闭电磁阀；车辆驶出冲洗装置。

[0007] 进一步的，所述驶出控制系统在冲洗装置末端处设置有传感器D，所述传感器D当

车辆驶过时将信号传输至控制单元；所述控制单元发出指令控制设置在传感器D后方的驶

出道闸开启将车辆放行；当车辆末尾驶过设置在驶出道闸后方的传感器E时，所述传感器E

说　明　书 1/3 页

3

CN 110775025 A

3



将信号传输至控制单元，所述控制单元发出指令控制驶出道闸关闭，同时将放行信号灯切

换为绿色放行状态。

[0008] 进一步的，所述的控制单元包括单片机、单片机、开关电源、大功率两路光耦继电

器、四路光耦继电器、接触器、LM317降压模块、接线端子、断路器以及接线端子。

[0009] 进一步的，所述的传感器A、传感器B、传感器C、传感器D以及传感器E优选为对射式

防水光电传感器。

[0010] 进一步的，所述的电磁阀优选为高压活塞式电磁阀。

[0011] 进一步的，所述的喷淋时间优选为2分钟。

[0012] 本发明的工作原理：本发明所公开的一种无人值守自动冲车的系统，主要通过以

下步骤进行：当车辆到达驶入道闸，切喷淋装置内无车辆时，驶入道闸开启。待车辆驶入冲

洗装置内后道闸关闭，同时控制冲洗高压水流的电磁阀开启，开始喷水冲洗车辆。在电磁阀

开启的同时，控制单元的倒计时开始，喷淋两分钟后停止喷水。车辆开始驶出冲洗装置区

域，同时驶出道闸开启，当车辆完全驶离后，驶出道闸关闭。

[0013] 当喷淋区域有车时，放行信号灯切换为红色禁止通行状态，提醒后车等待。驶入道

闸关闭，后方车辆不能进入。避免喷淋区域车辆拥堵。同时，当车辆喷淋时间小于一分钟时，

驶出道闸始终关闭，车辆无法驶出，保证车辆冲洗时长大于一分钟。

[0014] 附图说明：

图1：自动冲车系统结构图；

图2：自动冲洗系统示意图；

图3：控制单元线路图；

图4：自动冲车系统工作流程图。

[0015] 其中：1-控制单元，2-驶入控制系统，20-驶入控制装置，201-放行信号灯，202传感

器A，203-传感器B，21-驶入道闸，3-冲洗装置，30-喷淋装置，31-传感器C，32-电磁阀，33-冲

洗管道，34-喷淋头，4-驶出控制系统，40-驶出道闸，41-传感器D，42-传感器E，44-驶出控制

装置，5-车辆。

[0016] 具体实施方式：

下面将结合附图，对本发明进行详细的说明。

[0017] 结合附图：所述的一种无人值守自动冲洗车辆的系统，包括控制单元1、驶入控制

系统2、冲洗装置3和驶出控制系统4。所述的控制单元1包括单片机、单片机、开关电源、大功

率两路光耦继电器、四路光耦继电器、接触器、LM317降压模块、接线端子、断路器以及接线

端子。所述驶入控制系统2设置有驶入控制装置20。所述驶入控制装置20最外侧设置有提示

后方车辆5等待与否的放行信号灯201；所述放行信号灯201显示为绿灯时，车辆5方可驶入；

所述车辆5驶过设置在放行信号灯201后方的传感器A202时，传感器A202将信号传输至控制

单元1，所述控制单元1发出指令控制驶入道闸21开启，将车辆5放行；当车辆5尾部驶过设置

在驶入道闸21后方的传感器B（203）时，传感器B203将信号传输至控制单元1；所述控制单元

1发出指令控制驶入道闸21关闭，同时放行信号灯201切换为红色禁行状态；车辆5驶入冲洗

装置3内。所述冲洗装置3中间部位一侧设置有传感器C31，所述传感器C31检测到有车辆5驶

入便将信号传输至控制单元1，所述控制单元1发出指令控制设置在冲洗装置3一侧的电磁

阀32开启，所述的电磁阀32开启后，冲洗水进入到与之连接的冲洗管道33，所述的冲洗管道
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33上阵列设置有若干喷淋头34；所述喷淋头34喷出高压水流对冲洗装置3内的车辆5进行冲

洗；所述控制单元1在电磁阀32开启时进行计时，控制喷淋时间大于1分钟时长，当控制单元

1计时到指定时长时，发出指令关闭电磁阀32；车辆5驶出冲洗装置3。所述车辆5冲洗装置3

后方设置有驶出道闸40，所述驶出道闸40后方设置有驶出控制装置44。所述驶出控制系统4

在冲洗装置3末端处设置有传感器D41，所述传感器D4当车辆5驶过时将信号传输至控制单

元1；所述控制单元1发出指令控制设置在传感器D41后方的驶出道闸40开启将车辆5放行；

当车辆5末尾驶过设置在驶出道闸40后方的传感器E42时，所述传感器E42将信号传输至控

制单元1，所述控制单元1发出指令控制驶出道闸40关闭，同时将放行信号灯201切换为绿色

放行状态。

[0018] 优选的，所述的传感器A202、传感器B203、传感器C31、传感器D41以及传感器E42优

选为对射式防水光电传感器；所述的电磁阀32优选为高压活塞式电磁阀32；所述的喷淋时

间优选为2分钟。

[0019] 此外，应当理解，虽然本说明书按照实施方式加以描述，但并非每个实施方式仅包

含一个独立的技术方案，说明书的这种叙述方式仅仅是为清楚起见，本领域技术人员应当

将说明书作为一个整体，各实施例中的技术方案也可以经适当组合，形成本领域技术人员

可以理解的其他实施方式。

[0020] 本发明的有益之处：本发明公开了一种无人值守自动冲车的系统及实现步骤。该

套自动冲回测系统能够准确的控制道闸的启闭，确保冲洗通过的每一辆车。能够精确的控

制车辆的冲洗时间不小于1分钟，同时还免去了人工控制道闸与冲车时间的繁琐环节。提高

了工作效率，降低劳动强度，实现了冲车自动化操作。
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图3
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图4
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