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Kontrola geometrii kot 1 osl (cz.I)

PREZES ZARZADU
LAUNCH POLSKA SP. Z 0.0.

Przy wadliwej geometrii uktadu jezdne-
g0 przyspieszonemu zuzyciu ogumienia
i paliwa towarzyszy skfonno$¢ samocho-
du do samoczynnych zmian nadawa-
nego mu przez kierowce kierunku jazdy,
a takze do wzdtuznych i poprzecznych
poslizgéw. Wtasciwe ustawienie kot okre-
$lone jest przez konstruktora i podawane
w instrukcji serwisowej pojazdu za po-
mocg odpowiednich zalezno$ci katowych
lub liniowych, kontrolowanych okresowo
specjalistycznym sprzetem i ewentualnie
korygowanych podczas obowigzkowych
lub dodatkowych badan technicznych. Za-
leznosci te wymuszane sg badz to przez
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konstrukcje odpowiednich podzespotow
podwozi, badz tez z wykorzystaniem do-
datkowych mechanizmdw regulacyjnych.

Parametry geometryczne

Ogoblne pojecie geometrii kot i osi pojaz-
déw samochodowych dotyczy zjawisk
zachodzacych podczas pracy zawieszen
i uktadéw kierowniczych. Istotne znacze-
nie przy konstruowaniu wspdtczesnych
samochodéw ma tzw. elastokinematyka,
czyli ogdt zachowan zwigzanych ze zmia-
ng ustawienia kot, wywotywanych sitami
i momentami oddziatywujacymi pomiedzy
opong a nawierzchnia.
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KOMPLEKSOWY POMIAR PARAMETROW GEOMETRII KOt 1 OSI
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Do parametrow wynikajacych bezpo-
$rednio z zatozen poprzedzajacych kon-
struowanie pojazdu drogowego naleza:
> rozstaw osi, czyli odlegtos¢ mierzona od
$rodka osi przedniej do Srodka osi tylnej,
> réwnolegfo$¢ osi kontrolowana przez po-
miar odlegtosci pomiedzy ich koncami,

> rozstaw kot bedacy odlegtoscia pomie-
dzy geometrycznymi Srodkami kot da-
nej osi.

W celu zapewnienia pojazdowi odpo-
wiednich wtasciwoéci ruchowych (w tym
zdolno$ci  samoczynnego utrzymywania
prostoliniowego kierunku jazdy oraz pra-
widfowego toczenia sie wszystkich kot
po fukach pokonywanych zakretow) jego
przednim i tylnym kotom (z wyjatkiem
napedzanych két tylnych, osadzonych na
sztywnym moscie napedowym) nadaje sie
ustawienie nieréwnolegte do wzdtuznej
ptaszczyzny symetrii podwozia.
Nieréwnolegto$¢, przy ktérej skrajny
przedni i skrajny tylny punkt obwodu kota
znajdujg sie w réznych odlegtosciach od
wspomnianej ptaszczyzny symetrii, nazy-
wa sie zbieznoscig potéwkowg. Zbiezno-
$ci potéwkowe dla obu kot tej samej osi

(mierzone w milimetrach lub stopniach

katowych) powinny by¢ identyczne, a ich

sume stanowi zbiezno$¢ catkowita. Moze
ona (podobnie jak zbieznosci potéwkowe)
przybiera¢ wartosc¢:

» dodatnig (gdy przednia cze$¢ obwodu
kota znajduje sie blizej $rodka podwo-
zia niz tylna),

> zerowa (gdy réwne sg odlegfosci przed-
niej i tylnej cze$ci obwodu od ptaszczy-
zny symetrii podwozia),

» ujemng, nazywang tez rozbieznoscig
(gdy tylna cze$¢ obwodu kota znajduje
sie blizej $rodka podwozia niz przed-
nia).

Zbieznos$¢ jest parametrem podawanym
zwykle w formie zakresu wartosci tolero-
wanych (od... do...), badZz w formie jednej
wartosci wzorcowej z dopuszczalnymi od-
chytkami. Podlega on okresowej kontroli
i ewentualnej regulacji.
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Do parametréw regulowanych (cho¢
nie we wszystkich rozwigzaniach kon-
strukcyjnych) nalezg réwniez:
> kat pochylenia kota, przybierajacy war-

to$¢ dodatnig, gdy gérna cze$¢ obwodu

obreczy znajduje sie dalej od wzdtuznej
ptaszczyzny symetrii niz dolna (mozli-
wa tez warto$¢ ujemna lub zerowa),

> kat wyprzedzenia osi obrotu zwrotnicy

(zawsze dodatni), ktory tworzy ta o$

z linig pionowg przechodzaca przez

Srodek styku kota z nawierzchnia.

Pozostate parametry geometryczne nie sg

regulowane, lecz ustalone konstrukcyjnie,

a nalezg do nich:

> kat pochylenia osi zwrotnicy, mierzony
wzgledem pionu w pfaszczyznie po-
przecznej w stosunku do linii wzdtuz-
nej symetrii podwozia,

> promien zataczania, czyli odlegfo$¢ po-
miedzy punktem przeciecia sie 0si zwrot-
nicy z ptaszczyzng jezdni a Srodkiem
powierzchni styku kofa z nawierzchnig,

ZWIS PRZEDNI, PRZESWIT WZDLUZNY, ZWIS
TYLNY

> przesuniecie osi obrotu zwrotnicy
wzgledem osi obrotu kota w ptaszczyz-
nie przechodzacej przez drugg z wy-
mienionych osi,

> réznica katdw maksymalnego skretu

kota wewnetrznego i zewnetrznego.

Praktyczne znaczenie

parametrow geometrycznych

Rozstaw osi ma oczywisty zwigzek z dtu-
goscig pojazdu, ale nie jest to bynajmniej
zalezno$¢ jednoznaczna, gdyz w poszcze-
golnych konstrukcjach zréznicowane sg
wymiary tzw. zwisow, czyli czeéci usytu-
owanych przed przednig lub za tylng osig.
Dopiero wiec proporcja pomiedzy dfugo-
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0$ pojazdu

ZBIEZNOSCI POLOWKOWE KOt PRZEDNICH
(DODATNIE) I TYLNYCH (ZEROWE)
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ZAKRESY MOZLIWYCH WARTOSCI KATA
POCZYLENIA KOLA
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PARAMETRY GEOMETRII KOtA KIE-
ROWANEGO: A — KAT POCHYLENIA
KOEA, B — PROMIEN ZATACZANIA,

C — KAT POCHYLENIA SWORZNIA
ZWROTNICY

ZAWIESZENIE PRZEDNIE Z UJ EMNYM PROMIE-
NIEM ZATACZANIA: 1. PIONOWA OS SYMETRII

KOLA, 2. GEOMETRYCZNA OS OBROTU ZWROT-
NICY, 3. ZWROTNICE, 4. KOLUMNY RESORUJACE
PELNIACE FUNKCJE ZWROTNIC, 5. WAHACZE
LUB RAMIONA STABILIZATORA

écig cafego nadwozia a rozstawem osi
ma znaczny wplyw na wtasnosci jezdne.
Im mniejsza cze$¢ tej dtugosci przypada
na przedni i tylny zwis, tym ruch staje sie
bardziej stabilny dzieki ograniczeniu ten-
dencji do przechytéw wzdtuznych i moz-
liwoséci  stosowania bardziej miekkich
zawieszen. Poza tym obcigzenie pojazdu
rozkfada sie wowczas bardziej rownomier-
nie na obie jego osie.

Za stosowaniem wzglednie mniejszego
rozstawu osi przemawia natomiast wzrost
zwrotno$ci pojazdu, co powoduje uzyska-
nie mniejszego promienia skretu przy tym
samym kacie skretu két. Rozstawy osi sa-
mochoddw osobowych mieszczg sie zwy-
kle w granicach 2160-3040 mm.

Rozstaw kot (zwfaszcza w powigza-
niu z ogolng szerokoscig i usytuowaniem
Srodka ciezko$ci  pojazdu)
znaczenie dla stabilnosci ruchu w trakcie
pokonywania zakretow. Ogranicza tez po-
przeczne przechyty nadwozia powodowa-

ma wazne

ne innymi czynnikami. Dlatego powinien
by¢ jak najwiekszy. W przypadku samo-
chodéw osobowych zawiera sie on zwykle
w granicach od 1210 do 1600 mm.
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Przy zawieszeniach niezaleznych roz-
staw kot nie jest wielkoScig stafg, gdyz
zZmienia sie wraz ze stopniem ugiecia
sprezyn, czemu towarzyszy niekorzystne
zjawisko bocznego znoszenia opon i wy-
wofane przez nie (zwtaszcza w przypad-
ku opon niskoprofilowych) sity boczne,
znacznie zwiekszajgce opér toczenia oraz
utrudniajgce utrzymywanie prostoliniowe-
go kierunku jazdy.

Podobnie zmienny w przypadku wiek-
szosci konstrukeji zawieszen niezaleznych
jest kat pochylenia kota, uzalezniony od
jego chwilowych obcigzen. Niewielkie
dodatnie pochylenie kot zapewnia ich
prostopadfe ustawienie do wypukfej po-
wierzchni jezdni, co wptywa korzystnie na
ich przyczepnosc¢, opory toczenia i rowno-
miernos¢ zuzycia bieznikéw opon. Jednak
podczas szybkiego pokonywania zakretow
wskazane sg ujemne wartosci katéw po-
chylenia kot, poniewaz pochylajg sie one
wéwczas wraz z nadwoziem, cO POwo-
duje nadmierny wzrost warto$ci kata do-
datniego (wzgledem powierzchni jezdni),
czyli zmniejszenie odpornosci na boczne
znoszenie. Dlatego zawieszenia sg kon-

struowane w taki sposob, aby przy skoku
dobicia kota uzyskiwaty ujemny kat po-
chylenia, a przy skoku odbicia — dodatni.

Poza wartoscig nominalng kata po-
chylenia kota
konkretnego obcigzenia badanego po-
jazdu) bardzo wazne jest okre$lenie jego
tolerancji, czyli maksymalnych odchytek
oraz dopuszczalnej roznicy pomiedzy ka-
tem pochylenia kota prawego i lewego.
W praktyce przyjmuje sie zwykle odchyt-
ki =30" i réznice katéw pochylenia kot
w granicach 30'.

Bieznos$¢ tez podczas jazdy ulega
zmianom i to wfasnie jest powodem jej
stosowania. Chodzi bowiem o takg kom-
pensacje sprezystych odksztatcen ukfadu
kierowniczego i zawieszen w nierucho-
mym pojezdzie, by podczas jazdy kota
obracaty sie réwnolegle do pfaszczyzny
wzdtuznej symetrii podwozia. W przypad-
ku kot napedzanych odksztatcenia zmie-
niajg zbiezno$¢ w kierunku jej wartosci
dodatnich, wiec uzyskanie najbardziej
pozadanej wartosci zerowej wymaga lek-
ko rozbieznego ich ustawienia wstepne-
go. Przy kotach, ktoére nie przekazujg na-
pedu mamy do czynienia ze zjawiskiem
odwrotnym.

Wyprzedzenie osi obrotu zwrotnicy
sprawia, ze po wykonaniu skretu kofa
i caty uktad kierowniczy samoczynnie
powracajg do potozenia odpowiadajgce-
go prostoliniowemu kierunkowi jazdy. Na

(odnoszong zawsze do

wartos¢ sit potrzebnych do ich odchylenia
z tej neutralnej pozycji wptywa jednak nie
tylko kat wyprzedzenia, lecz takze pro-
mien zataczania, zalezny z kolei od kata
pochylenia osi zwrotnicy i kata pochylenia
kofa. Im Kkaty te sg wieksze, tym promien
zataczania staje sie mniejszy. Przy zerowej
jego wartosci sity niezbedne do wykonania
skretu kot kierowanym osiggajg poziom
minimalny. W zakresie ujemnych wartosci
promienia zataczania zwrotnice uzyskuja
z kolei zdolno$¢ samoczynnego korygo-
wania toru jazdy po jego zakfdceniu przez
nieréwnosci nawierzchni.

Fabrycznie ustalone parametry geo-
metrii kot w trakcie eksploatacji pojazdu
mogg ulega¢ zmianom (stopniowym lub
awaryjnym na skutek kolizji drogowych)
wykraczajgcym poza dopuszczalny zakres
ich wartosci. Dlatego wymagajg okreso-
wych badan kontrolnych. Cdn
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