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Za whasciwe zachowanie sie pojaz-
du w trakcie pokonywania zakretow
odpowiedzialny jest uktad kierow-
niczy, ktéry powinien zapewni¢
utrzymywanie sie kierunku ruchu
jazdy przy wyprostowanych kotach
oraz zagwarantowac ich samo-
czynny powrdt do takiej pozycji po
wykonanym skrecie. Uzyskiwanie
takiego funkcjonowania ukfadu
kierowniczego mozliwe jest dzieki
nadaniu przez producenta pojazdu
w trakcie prac konstrukcyjnych od-
powiednich wartosci parametréw
tzw. geometrii ustawienia kot i osi
pojazdu.

W trakcie eksploatacji pojazdu dopusz-
czalne sg pewne odchytki od wartosci no-
minalnych tych parametréw, przy ktorych
uktad kierowniczy funkcjonuje prawidtowo
i spelnia swoje zadania. Jednak przekro-
czenie dopuszczalnych przez producenta
pojazdu odchytek powoduje niepozadany
wplyw na bezpieczenstwo jazdy. W zwiaz-
ku z tym ukfad kierowniczy powinien by¢
okresowo kontrolowany pod katem para-
metréw geometrii ustawienia kot i osi pojaz-
dow, a w razie koniecznosci poddany czyn-
noéciom regulacyjnym.

Do przeprowadzenia pomiaru i kontro-
li parametréw geometrii kot i osi pojazdow
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Nowoczesne rozwigzania konstrukcyjne
przyrzadow do kontroli i pomiaru
parametrow geometrii ustawienia kot

pod katem zgodno$ci z parametrami wzor-
cowymiiokreélenia, czy ewentualne odchyt-
ki mieszcza sie w granicach dopuszczal-
nych tolerancji, konieczne jest korzystanie
z odpowiednio przygotowanego stanowi-
ska kontrolno-pomiarowego, w skfad ktore-
go wchodzi specjalnie przygotowana fawa
pomiarowa lub najazdowy podnosnik dia-
gnostyczny oraz specjalistyczne urzadze-
nie pomiarowe.

Stanowisko musi gwarantowa¢ odpo-
wiednig ptasko$¢ na cafej powierzchni oraz
zachowanie poziomu jednoczesnie dla
wszystkich czterech punktéw podparcia po-
jazdu. Dopuszczalne odstepstwa dotycza-
ce wypoziomowania stanowiska nie moga,
przekroczyé 1 mm na 1 m diugoéci dla ca-
fej powierzchni lub 1 mm pomigdzy punk-
tami spoczynkowymi kot (obrotnicami dla
kot przedniej osi i ptytami rozpreznymi dla
kot tylnej osi) lewej i prawej strony i 2 mm
pomiedzy przednimi i tylnymi (réwniez po
przekatnej).

Stanowisko kontrolno-pomiarowe musi
by¢ wyposazone w obrotnice pod przed-
nie kofa, ptyty rozprezne pod kofa tylne oraz
dzwignik osi suwany wzdtuz kanatu lub ptyt
najazdowych podnosnika, ew. w dodatkowy
dzwignik nozycowy, wbudowany w ptytach
najazdowych podnosnika (stuzacy unosze-
niu pojazdu w celu wykonywania kompen-
sacji bicia kot w sposdb tradycyjny).

Poza stanowiskiem kontrolno-pomiaro-
wym do sprawdzania parametrow ustawie-
nia geometrii két i osi pojazdu konieczne
jest zastosowanie odpowiedniego przyrza-
du. Stosowane do tego celu urzadzenia
rézniq si¢ migdzy sobg zasadg dziatania
i stopniem automatyzacji poszczegdinych
operacji obstugowych. Obecnie rozrézni¢
mozna w zasadzie dwie grupy przyrzadow:
W wykorzystujacych kamery CCD,

M pracujace w systemie trojwymiarowego
modelowania parametrow podwozia,
czyli w systemie 3D.

Obie wersje konstrukcyjne naleza do
grupy urzadzen komputerowych, w ktérych
diagnosta prowadzony jest w trakcie pomia-
ru przez poszczegolne jego fazy przez od-
powiednio przygotowany program kompu-
terowy. Zastosowanie w tych urzadzeniach
odpowiednich  procedur  programowych

Gtowica z kamerami CCD.

umozliwia kontrolowanie poprawno$ci ko-
lejnych czynnoéci obstugowych, uniemoz-
liwiajgc tym samym popetnienie ewentual-
nych btedéw pomiarowych. Odpowiednio
przygotowane oprogramowanie posiada
baze danych parametréw wzorcowych (za-
lecanych wartoéci nominalnych oraz do-
puszczalnych tolerancji odchytek) obstugi-
wanych pojazdéw. Tego typu baza posiada
réwniez graficzne ilustracje punktur regula-
cyjnych oraz zalecane warto$ci ugiecia za-
wieszenia i sposoby obcigzania pojazdow
w trakcie wykonywania pomiaréw. Przyrza-
dy tego typu posiadaja takze mozliwo$¢ wy-
druku protokotu pomiarowego.

Wspotczesne przyrzady kontrolno-po-
miarowe do sprawdzania parametréw usta-
wienia geometrii kot i osi sa urzadzeniami
czterogtowicowymi, umozliwiajacymi kon-
trole nieréwnolegtoéci osi pojazdu oraz
sprawdzanie parametrow geometrii samo-
chodéw ze skretng osia tylng.

Najbardziej rozpowszechniong obecnie
konstrukcja urzadzen do kontroli i pomiaru
parametréw geometrii ustawienia kot samo-
chodowych sa przyrzady wykorzystujace do
pomiaru kamery CCD, emitujace i odbiera-
jace promieniowanie podczerwone. W trak-
cie pomiaru mierzony pojazd opasany jest
wokot wiazka poprzez wytworzenie tzw.
elektronicznej ramy, ktéra wykorzystuje pro-
mieniowanie podczerwone.

Glowice pomiarowe tego typu urzadzen
zasilane sa akumulatorowo, a tadowane
kazdorazowo po odwieszeniu ich na sta-
nowisku odktadczym urzadzenia. W przy-
padku roztadowania akumulatoréw glowice
pomiarowe w trakcie wykonywania pomia-
ru moga by¢ zasilane przewodowo. Przeka-
zywanie danych pomiarowych z glowic do
jednostki centralnej urzadzenia realizowa-
ne jest w tej grupie przyrzadéw drogq radio-
wa. Nowoczesne konstrukcje tych urzadzen
posiadaja ciekawe funkcje pomiarowe, kto-
re skracajg proces pomiarowy, zapewniajac
jednoczesnie zdecydowanie wigkszy kom-
fort pracy i wygode obstugi.

Najistotniejsza i najbardziej przydatng
jest mozliwo$¢ wykonywania kompensacji bi-
cia kot przez przetoczenie pojazdu do przo-
du i wstecz o warto$¢ obrotu két wynosza-
cq 45°. Wykonywanie kompensacji bicia kot
metoda tradycyjng jest bowiem czynnoscia
bardzo czasochtonna. Jest ona niezbedna
w trakcie wykonywania pomiaréw parame-
tréw geometrii ustawienia kot i ma na celu

wyeliminowanie bledow pomiarowych, ktére
wynikaja z odksztatcenia obreczy.

Poza mozliwoécia wykonywania kom-
pensaciji bicia poprzez przetoczenie pojaz-
du w urzadzeniach wykorzystujacych ka-
mery CDD najnowszej generacji istnieje
oczywiscie mozliwo$¢ wykonywania kom-
pensacji metoda tradycyjna, czyli poprzez
obrét uniesionego kota 0 90 lub 180°. Prze-
prowadzenie kompensacji poprzez uniesie-
nie pojazdu i obrét o 180° jest realizowa-
ne w petnym cyklu pomiarowym i zwigzane
jest z wykonaniem tej czynnosci po kolei dla
wszystkich czterech kot. Z kolei kompensa-
cja wykonywana poprzez uniesienie i obrét
kota 0 90° jest trybem niepetnym i dotyczy
jedynie wybranego kota pojazdu.

Inng bardzo przydatng funkcjq wykorzy-
stywang w trakcie pomiaréw parametrow
geometrii w najnowszych konstrukcjach
przyrzadéw wykorzystujacych kamery CCD
jest mozliwo$¢ wykonywania pomiaréw po-
jazdow ospojlerowanych lub posiadajacych
niskie zawieszenie bez stosowania dodat-
kowego wyposazenia. Warunkiem doko-
nywania pomiaru przy kamerach CCD jest
bowiem zagwarantowanie odpowiedniego
prze$witu pomigdzy tawa pomiarowa stano-
wiska a dolng krawedzig podwozia pojaz-
du. W starszych rozwiazaniach urzadzen
w celu dokonania kontroli i pomiaréw pa-
rametréw geometrii w takim pojezdzie ko-
nieczne bylo wykorzystywanie specjalnych
przedtuzaczy umieszczonych pomigdzy za-
ciskami mocujacymi a gtowicami pomiaro-
wymi. Wydtuzato to znacznie cykl pomiaro-
wy, a poza tym wigzato sie z dodatkowymi
kosztami, bowiem nie stanowity one wypo-
sazenia standardowego urzadzen.

W najnowszych rozwigzaniach przyrza-
dow opartych na technologii kamer CCD
wykorzystuje sie odpowiednig funkcje po-
miarowa, umozliwiajaca pochylenie glowic
w celu zapewnienia odpowiedniego prze-
$witu. Poprzez odchylenie gtowic pomia-
rowych o warto$¢ od 1,5 do 4,5 cm od po-
ziomu uzyskuje si¢ wymagany przeswit
i wykorzystuje si¢ funkcje tzw. elektronicz-
nego poziomowania glowic pomiarowych,
a funkcja programowa urzadzenia zapew-
nia uwzglednienie kompensacji odchylenia
gtowicy od poziomu.

Bardzo przydatng funkcjq realizowa-
na w najnowszych konstrukcjach przyrza-
déw pracujacych w technologii kamer CCD
jest kompensacja pomiaru wartosci regulo-

wanych w trakcie wykonywania czynnosci
regulacyjnych ukfadu kierowniczego. Po-
niewaz przy wykonywaniu regulacji para-
metrow geometrii kot konieczne jest unie-
sienie pojazdu, powodujace zwolnienie kot
i zmiang utozenia si¢ elementow zawiesze-
nia, odpowiednia funkcja programowa kom-
pensuje biezace parametry o wartosci po-
czatkowe, gdy kofa byty docigzone.

Najnowszg grupe konstrukcyjng urza-
dzen do kontroli i pomiaru parametréw geo-
metrii ustawienia kot i osi pojazdéw stano-
wig przyrzady pracujace w technologii 3D,
wykorzystujace zjawisko  tréjwymiarowe-
go modelowania parametrow podwozia.
Urzadzenia tego typu wykorzystujg do po-
miaru kamery o duzej rozdzielczosci obra-
zu umieszczone na stanowisku wykonanym
w postaci dwoch pionowych stupéw lub
krzyza, umieszczonych z przodu mierzone-
go pojazdu tak, aby kazda z kamer danej
strony stanowiska mogta obejmowac swo-
im zasiegiem ekrany pasywne, czyli tzw.
tarcze refleksyjne przyrzadu zamocowane
na kotach jednej strony pojazdu.

Wokét kazdej z kamer umieszczone sg
diody wysylajace promieniowanie $wiatta
podczerwonego skierowane na poszcze-
golne glowice refleksyjne. Kazdy z ekra-
néw refleksyjnych posiada $cisle okreslong
przez parametry konstrukcyjne przyrzadu
ilo$¢ wigkszych i mniejszych kropek o bar-
dzo doktadnie okreslonej wielkosci. Tarcze
wykonane s z odpowiedniego materiatu
odblaskowego. Wykorzystywany w trakcie
pomiaru efekt perspektywy, polegajacy na
wzglednej zmianie wielko$ci obserwowane-
go obiektu w zaleznosci od odlegtosci jego
obserwacji, pozwala przy zastosowaniu
whasciwych algorytméw  przeliczeniowych
okresli¢ katy pochylenia tarcz refleksyjnych,
a tym samym i parametréw geometrii kot
pojazdu.

Dzigki zastosowaniu tej technologii po-
miaru peten cykl pomiarowy pojazdu w za-
kresie geometrii kot i osi skrocony jest do
zaledwie kilku minut. W celu dokonania pet-
nego pomiaru parametréw konieczne jest
bowiem tylko przetoczenie pojazdu o kilka-
dziesiat centymetrow do tytu i do przodu.
W urzadzeniach pracujacych w technologii
3D wszystkie mierzone katy odnosza sig do
plaszczyzny pojazdu, a nie do ptaszczyzny
stanowiska pomiarowego.
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