F TECHNIKA DLA MOTORYZACIL  Pomiar geometrii két i osi pojazdéw

Zeby nie $ciagal

Jednym z uktaddéw pojazdu decydujacych bezposrednio o bezpieczenstwie ru-
chu drogowego jest uktad kierowniczy. Prawidtowo funkcjonujacy zapewnia
utrzymywanie sie kierunku ruchu jazdy przy wyprostowanych kotach oraz ich
samoczynny powrot do takiej pozycji po wykonanym skrecie.

poprawno$ci dziatania tego uktadu

decyduja jego poszczegblne parame-
try nadane konstrukcyjnie przez produ-
centa pojazdu. Nawet ich nieznaczne od-
chylenia majq istotny wptyw na tzw. kie-
rowalno$¢ pojazdem. Dlatego tez musza
by¢ one okresowo sprawdzane i w razie
konieczno$ci regulowane.

Do przeprowadzenia kontroli parame-
tréw ustawienia geometrii két i wykonania
regulacji konieczne jest posiadanie przygo-
towanego stanowiska diagnostycznego oraz
urzadzenia kontrolno-pomiarowego. Sa-
mo stanowisko musi zapewnia¢ odpowied-
nia ptasko$é¢ i zachowanie poziomu jedno-
cze$nie dla wszystkich czterech punktéw
podparcia pojazdu. Dopuszczalne przy po-
miarze parametrow geometrii ustawienia
kot odstepstwa dotyczace wypoziomowa-
nia stanowiska nie moga by¢ wieksze niz 1
mm na 1 m dtugoéci dla catej powierzchni
stanowiska lub 1 mm pomiedzy punktami
spoczynkowymi dla két (obrotnicami dla
kot osi przedniej i ptytami rozpreznymi dla
kot osi tylnej) lewej i prawej strony oraz 2
mm miedzy przednimi a tylnymi (réwniez
przy pomiarze po przekatnej).

Do pomiaru parametréw i regulacji
geometrii stosuje sie stanowisko kanato-
we lub podnos$nik diagnostyczny. Zaréw-
no stanowisko kanatowe, jak i podno$nik
musza by¢ wyposazone w: obrotnice pod
kota przednie, ptyty rozprezne két tyl-
nych oraz dZwignik os.

Przygotowanie pojazdu

Podstawowq czynno$ciq jest tu sprawdzenie
ci$niert w kofach. Kolejna istotng kwestiq jest
sprawdzenie stanu technicznego uktadu kie-
rowniczego, poniewaz przeprowadzanie po-
miar6w parametréw geometrii két i osi w po-
jezdzie z nadmiernymi luzami uktadu kie-
rowniczego pozbawione jest sensu.
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Bardzo istotne przy pomiarze jest tak-
ze okre$lenie wysoko$ci nadwozia wzgle-
dem podtoza, poniewaz obnizenie zawie-
szenia pojazdu zmienia poszczegdlne pa-
rametry geometrii kot.

Ostatnig czynnos$cia przed przystapie-
niem do pomiaréw jest okreslenie warto-
$ci stopnia ugiecia zawieszenia pojazdu.

Po wykonaniu wszystkich zalecanych
czynno$ci wstepnych samoch6d wprowa-
dzany jest na stanowisko kontrolno-po-
miarowe w taki sposéb, aby kota przedniej
osi umieszczone byty na obrotnicach, a
kota tylnej osi - na ptytach rozpreznych.

Sposoby pomiaru
Najstarszq wersja konstrukcyjna jest roz-
wiazanie optyczno-mechaniczne. Wyko-
rzystywane jest w nim zjawisko zmiany ka-
ta padania wigzki $wietlnej, wysytanej z za-
tozonego na badanym kole projektora, na
ekran pomiarowy. W obecnie produkowa-
nych urzadzeniach tego typu wiazka $wietl-
na zostata zastapiona przez wiazke lasera.
Kolejng wersja konstrukcyjng byty kom-
puterowe rozwiazania urzadzen. Zastoso-
wane w tych urzadzeniach odpowiednie
procedury programowe automatycznie
kontroluja poprawno$¢ kolejnych czyn-
nos$ci obstugowych, zapobiegajac tym sa-
mym przed popetnieniem ewentualnych
bted6éw. Tego typu urzadzenia maja wbu-
dowana baze danych parametréw wzorco-
wych pojazdéw. W bazie danych dostepne
sa rowniez graficzne obrazy punktéw re-
gulacyjnych oraz zalecane warto$ci ugie-
cia zawieszenia i sposoby obciazania po-
jazdu w trakcie pomiaru. Umozliwiajq one
réwniez wydruk protokotu pomiarowego.
Urzadzenia komputerowe sa w wiek-
szo$ci przyrzadami czterogtowicowymi,
umozliwiajacymi dokonywanie pomia-
ru parametru, jakim jest nieréwnolegto$¢

Urzadzenie X-631 w trakcie pomiaru

osi. Tego typu przyrzady wymagane sa
przy pomiarze w trakcie badan technicz-
nych wykonywanych na SKP.

Obecnie kazda z czterech gltowic pomia-
rowych ma dwa czujniki potozenia (cate
urzadzenie ma wiec 8 czujnikéw). Daw-
niej przyrzady miaty sze$¢ czujnikéw, po
dwa w kazdej z gtowic przednich i po jed-
nym w tylnych. Nie pozwalaty one wyko-
nywa¢ pelnych pomiaréw w pojazdach ze
skretng osia tylna. Starsze konstrukcje
urzadzeri komputerowych stuzacych do
pomiaru katéw poziomych wykorzysty-
waty czujniki rezystancyjne. Informacje
0 wzajemnym potoZeniu wzgledem siebie
czujnikéw przekazywane byly z uzyciem
ciegien (linek) opasajacych pojazd wokét
i taczacych wszystkie czujniki rezystan-
cyjne czterech gtowic pomiarowych.

Najnowsze wersje konstrukcyjne urza-
dzent komputerowych wykorzystuja czuj-
niki optyczne, czyli tzw. kamery CCD,
emitujace i odbierajace promienie podczer-
wone. W tej konstrukcji mierzony pojazd
réwniez opasany jest wokoét - jednak nie za
pomoca linek, lecz poprzez wytwarzanie
tzw. elektronicznej ramy wykorzystujacej
promieniowanie podczerwone.

Wspotczesne rozwigzania
W najnowszych wersjach konstrukeyjnych
wykorzystywane jest juz zasilanie akumu-
latorowe gtowic pomiarowych, ktérych ba-
terie tadowane sa po odwieszeniu glowic
pomiarowych. Przekazywanie informacji
o mierzonych parametrach geometrii z gto-
wic pomiarowych do urzadzenia realizo-
wane jest obecnie droga radiowa.
Najnowsze konstrukcje przyrzadéw
komputerowych maja wiele ciekawych
funkcji skracajacych caty proces pomiaro-
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Zmodyfikowane urzadzenie KWA-300 3D,
z kamerami umieszczonymi na uchylnym ramie-
niu, umozliwiajacym obstuge szerszych pojazdow

wy i zapewniajacych zdecydowanie wiek-
szy komfort pracy. Jedna z nich jest wpro-
wadzenie nowej metody wykonywania
kompensacji bicia két, ktéra jest czynno-
$cia niezbedng do wykonania w trakcie
kazdego pomiaru, a zarazem bardzo cza-
sochtonna, a przynajmniej przy wykony-
waniu jej metoda tradycyjna. Celem prze-
prowadzania kompensacji bicia obreczy
jest wyeliminowanie btedéw pomiaro-
wych wynikajacych z odksztalcenia ob-
reczy. W najnowszych przyrzadach po-
miarowych kompensacja moze byé wy-
konywana poprzez obrét uniesionego ko-
ta 0 90°, obrét uniesionego kota o 180° lub
przetoczenie pojazdu.

Wykonywanie kompensacji poprzez
uniesienie i obrét kota o 180° jest trybem
realizowanym w petnym cyklu pomiaro-
wym i wymaga wykonania jej po kolei dla
wszystkich czterech két. Kompensacja po-
przez uniesienie i obrét kota o 90° jest try-
bem niepetnym i dotyczy jedynie wybra-
nego kota pojazdu. Najwygodniejszq me-
todgq kompensacji jest ta z zastosowaniem
przetoczenia pojazdu. Zapewnia ona prze-
prowadzenie pelnego cyklu kompensa-
cji wszystkich kot jednocze$nie w trakcie
przetoczenia pojazdu do przodu i wstecz o
warto$¢ obrotu két wynoszaca 45°.

Kolejng funkcja programowa nowo-
czesnych urzadzeri do pomiaru i kontro-
li geometrii két i osi pojazdéw jest moz-
liwo$¢ wykonywania pomiaréw pojazdéw
ospojlerowanych lub majacych niskie za-
wieszenie. W ich przypadku warunkiem
wzajemnego komunikowania si¢ glowic
pomiarowych urzadzenia zatoZonych na
kotach jednej osi jest odpowiedni prze-
$wit pomiedzy tawa pomiarowa stanowi-
ska a dolng krawedziq podwozia pojazdu.

1/2012

Zmodyfikowana na potrzeby SKP wersja
urzadzenia KWA-300 3D z krétkimi stupami, na
ktorych osadzone sa kamery

W urzadzeniach starszych w celu wyko-
nania pomiaru konieczne byto wykorzy-
stanie specjalnych przedtuzaczy umiesz-
czonych pomiedzy zaciskami mocowania
do kota, a glowicami pomiarowymi.

W najnowszych urzadzeniach wykorzy-
stuje sie odpowiednia funkcje programowa
pozwalajaca na pochylenie gltowic w celu za-
pewnienia odpowiedniego prze$witu. Jeden
z koricéw glowicy pomiarowej pochyla sie o
warto$¢ od 1,5 do 4,5 mm. Wykorzystuje sie
w tym przypadku funkcje tzw. elektronicz-
nego poziomowania glowicy pomiarowej,
zapewniajaca uwzglednienie kompensacji
odchylenia gtowicy od poziomu.

Jeszcze jedna, bardzo ciekawa funkcja
programowa nowoczesnych urzadzen do
pomiaru geometrii két, jest kompensacja
pomiaru warto$ci regulowanych. Do wy-
konania w uktadzie kierowniczym regula-
cji odpowiednich parametréw wymagane
jest uniesienie pojazdu, co wigze sie auto-
matycznie ze zwolnieniem obciazenia kot
i zmiang utozenia si¢ elementéw zawie-
szenia. W zwiazku z tym, ze powoduje to
uzyskanie innych warto$ci mierzonych pa-
rametréw, po dokonaniu pomiaru regulo-
wanych warto$ci program zapamietuje je
i przelicza w odpowiedni sposéb po unie-
sieniu k6t w taki sposéb, aby zagwaranto-
waé uzyskanie kompensacji biezacych pa-
rametrow w oparciu o wartosci poczatko-
we, tzn. wtedy, kiedy kota byty dociazone.

Trzeci wymiar

W ostatnim czasie pojawity sie najnowszej
generacji urzadzenia do pomiaru i kontro-
li geometrii kot pracujace w tzw. techno-
logii 3D. Wykorzystuje ona zjawisko tréj-
wymiarowego modelowania parametréw
podwozia pojazdu. W urzadzeniach te-
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go typu wyeliminowano niedoskonato$ci
technik pomiarowych urzadzen poprzed-
nich generacji, czyli tych, w ktdérych sto-
sowane byty gtowice aktywne (tzn. w kté-
rych znajdowaty sie elementy i podze-
spoty biorace udziat w bezposrednim re-
jestrowaniu i przetwarzaniu parametrow
pomiarowych). Ze wzgledu na fakt, ze w
urzadzeniach 3D stosowane sq glowice
pasywne (sq to tylko odpowiednie ekrany
odbijajace wiazke promieniowania pod-
czerwonego), wyeliminowano miedzy in-
nymi konieczno$¢ okresowej kalibracji,
ktéra wynikata z wptywu warunkéw oto-
czenia (drgania, wilgoci) oraz ewentual-
nych uderzen glowicy na elementy pomia-
rowe glowic aktywnych.

Najistotniejszym elementem catego sys-
temu pomiarowego tego typu urzadzer sq
kamery o duzej rozdzielczo$ci obrazu. Sq
one zamontowane na stanowisku wyko-
nanym w formie dwéch pionowych stu-
pow lub w postaci krzyza umieszczonych
z przodu badanego pojazdu w taki spo-
s6b, aby kazda z kamer mogta obejmowaé
swoim polem widzenia tarcze refleksyjne
(gtowice pasywne) przyrzadu po jednej
stronie pojazdu.

Wokét kazdej z kamer urzadzenia
umieszczone sa diody wysytajace promie-
niowanie $wiatta podczerwonego, ktére
skierowane sa na poszczegdlne glowice
refleksyjne. Tarcze refleksyjne maja okre-
$long liczbe wiekszych i mniejszych kro-
pek o bardzo doktadnie okreslonej wielko-
$ci, wykonanych z materiatu odblaskowe-
go. Urzadzenia tej generacji wykorzystu-
ja w trakcie pomiaru tzw. efekt perspek-
tywy, polegajacy na wzglednej zmianie
wielko$ci obserwowanego obiektu w za-
leznodci od odlegtosci jego obserwacii.
Dzieki zastosowaniu odpowiednich algo-
rytméw przeliczeniowych mozliwe jest
okreslenie katéw pochylenia tarczy, a tym
samym i parametréw geometrii két.

Najwieksza zaletq urzadzen przezna-
czonych do kontroli geometrii ustawienia
kot i osi pojazdéw pracujacych w systemie
3D jest bardzo kroétki czas pomiaru wszyst-
kich parametréw, nieprzekraczajacy zaled-
wie kilku minut.

Andrzej Kowalewski
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