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Urzadzenia
do kontroll
| pomiaru
geometril
ustawienia
KOT 1 OSl
pojazdu

Wspotczesnie produkowane przyrzady do pomiaru geometrii ustawienia
kot i osi pojazdow oparte sg na technice komputerowej. Dzigki temu sa

ktad kierowniczy sa-
mochodu, ktdrego
zadaniem jest samo-
czynne utrzymywa-
nie sie kierunku jaz-
dy przy wyprostowanych kotach,
toczenie sie kot kierowanych bez
poslizgu przy skrecie oraz ich
samoczynny powrot do pozycii
jazdy na wprost po wykonanym
skrecie ma bardzo istotny wptyw
na bezpieczenstwo, zaréwno
prowadzonego pojazdu, jak i in-
nych uzytkownikéw ruchu drogo-
wego.
Spetnienie tych wymagan mozli-
we jest poprzez nadanie kon-
strukcyjne poszczegolnym ele-
mentom uktadu kierowniczego
odpowiednich parametréw, okre-
Slanych mianem ,geometrii usta-
wienia kot i osi pojazdu”. Uktad
ten powinien by¢ zgodnie z obo-
wigzujgcymi przepisami podda-
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szybsze niz urzadzen poprzedniej generacji, czyli tych w ktorych do
pomiaru wykorzystywato sie zmiany kata padania wigzki lasera.

(czterokolumnowy lub nozyco-
wy). Stanowisko kanatowe musi
by¢ wyposazone w przesuwny
dzwignik osi pojazdu do prze-

wany cyklicznym kontrolom

w trakcie wykonywania okreso-
wych badan technicznych pojaz-
du. W trakcie ich przeprowadza-
nia kontroli podlega prawidfo-
wos¢ ustawienia konkretnych pa-
rametrow uktadu kierowniczego.
Do przeprowadzenia pomiarow
i kontroli parametrow geometrii
ustawienia kot i osi pojazdu
konieczne jest dysponowanie
odpowiednim przyrzadem kon-
trolno-pomiarowym. Sam przy-
rzad jest jednak narzedziem,
ktére musi pracowac w odpo-
wiednich warunkach. W zwigzku
z tym wymagane jest rowniez
specjalnie przygotowane do ce-
[ow kontrolnych stanowisko po-
miarowe, zapewniajgce odpo-
wiednig ptasko$¢ i zachowanie
poziomu punktéw podparcia kot
podlegajgcych pomiarom i kon-
troli.

Warunki te spetnia odpowiednio
przygotowana wokot kanatu re-
wizyjnego tzw. fawa pomiarowa
lub podnosnik diagnostyczny




prowadzania w trakcie wykony-
wania czynnosci kompensaciji
bicia két. Ponadto stanowisko
musi by¢ wyposazone w obrot-
nice przednich kot oraz ptyty
rozprezne kot tylnych. Muszg
by¢ one osadzone w sposob
zapewniajgcy swobodny wjazd
na nie, czyli poprzez odpowied-
nie zagtebienie ich w posadzce
lub poprzez stosowanie dodat-
kowych, dostosowanych do nich
najazdow, przy ptaskim pozba-
wionym zagtebien stanowisku
pomiarowym.

Podnosnik diagnostyczny z kolei
posiada w wyposazeniu zaréwno
obrotnice, ptyty rozprezne, jak
rowniez i dzwignik osi suwany
wzdtuz najazdow w przypadku
podnosnika czterokolumnowego
lub dodatkowg pare nozyc na
pomostach najazdowych w przy-
padku podnosnika nozycowego
do unoszenia catego pojazdu
przy wykonywaniu czynnosci
kompensaciji bicia kot.

Obecnie eksploatowane pojazdy
samochodowe majg roznorodne
rozwigzania konstrukcyjne ukfa-

dow kierowniczych i zawieszen.
W zwigzku z tym wymagajg

w wielu przypadkach petnego
pomiaru geometrii kot, a wiec
wzgledem geometrycznej osi
pojazdu. W takich przypadkach
konieczne jest wykonywanie
pomiaru przyrzgdem czterogto-
wicowym, tzn. wyposazonym

w cztery zespoly pomiarowe, za-
ktadane na kazde z kot pojazdu.
Wspotczesnie produkowane
przyrzady do pomiaru geometrii
ustawienia kot i osi pojazdow
oparte sg na technice kompute-
rowej. Dzieki zastosowaniu

w nich technologii przetwarzania
sygnatow i przesytania informaciji
pomiar parametrow geometrii te-
go typu przyrzadem jest znacz-

nie szybszy niz urzadzeniami po-
przedniej generaciji, czyli przyrza-

dami optyczno-mechanicznymi,
tzn. takimi w ktorych do pomiaru
wykorzystywalo sie zmiany kata
padania wigzki lasera.
Urzgdzenia komputerowe do
pomiaru geometrii kot sg znacz-
nie wygodniejsze dla obstuguja-
cego, bowiem program obstu-
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gowy prowadzi go przez proces
od poczatku do konca. Zasto-
sowane w programie procedury
pomiarowe automatycznie
sprawdzajg poprawnos¢ wyko-
nywania poszczegolnych czyn-
nosci obstugowych, uniemozli-
wiajg popetnianie bteddw przez
obstugujgcego przyrzad diagno-
ste.

Wielkg zaletg przyrzgdow kom-
puterowych jest posiadany pro-
gram z bazg danych parametrow
wzorcowych pojazdow. Umozli-
wia ona poréwnanie wartosci
wzorcowych, podawanych przez
producenta pojazdu z rzeczywi-
stymi parametrami uzyskiwanymi
w trakcie wykonywania pomiaru.
Ponadto program posiada gra-
ficzne obrazy punktow regulacyj-
nych w danym pojezdzie, a tak-
ze zalecane przez producenta
zasady obcigzania pojazdu przy
pomiarze. Zastosowana w urzg-
dzeniach tego typu technika
komputerowa daje rowniez moz-
liwos¢ wydrukowania po wyko-

CNC-601

Urzadzenie do czyszczenia
i testowania wtryskiwaczy

Cena: 8000 zt

X-631

! Urzadzenie do kontroli
geometrii ustawienia ko6t

Cena: 29 500 zt

TWC-501
Montazownica do kot
Cena: 5900 zt

PROMOCJA

\ TLT-440

Podnosnik czterokolumnowy

(elektrohydrauliczny)
Cena: 16 000 zt

PROMOCJA
—

TWC-802

Montazownica do két
samochoddw cigzarowych

Cena: 26 900 zi

nanym pomiarze protokotu po-
miarowego na ktérym poza
otrzymanymi wartosciami mierzo-
nymi uzyskuje sie wartosci zale-
cane.

Najbardziej rozpowszechniong
obecnie grupg urzgdzen kompu-
terowych do pomiaru i kontroli
geometrii ustawienia kot i osi po-
jazdow sg przyrzady oparte na
technice wykorzystujgcej promie-
niowanie podczerwone emitowa-
ne przez tzw. kamery CCD do
tworzenia wokot pojazdu elek-
trycznej ramy (wigzki promienio-
wania oplatajg pojazd wokdt, da-
jac informacje o wzajemnym po-
tozeniu wzgledem siebie czujni-
kow zawartych w gtowicach po-
miarowych zatozonych na ko-
tach).

Tego typu przyrzady posiadajg
zasilanie akumulatorowe,

w zwigzku z tym nie ma juz spo-
tykanych w poprzedniej generaciji
przyrzaddw przewodow pomie-
dzy gtowicami pomiarowymi

i jednostkg centralng urzadzenia.
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Tester diagnostyczny
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VALUE-100

Stacja serwisowa
do uktadéw klimatyzacji
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KWB-402
Wywazarka do ko6t
Cena: 5900 zi

TLT-235 SBA o

Podnosnik dwukolumnowy
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Podnosnik nozycowy

Cena: 14 900 zt
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“® WHEEL ALIGNER

Przepchnij pojazd na oryginalna pozycje

| @ 251

Przesytanie danych pomiedzy
gtowicami i do jednostki central-
nej realizowane jest drogg radio-
wa.
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WHEEL ALIGNER

Przednia o$

" Regulacja kata pochylenia két
przednich

Jednym z najnowoczesniejszych
rozwigzan zastosowanych w tej
grupie przyrzgdow pomiarowych
jest urzadzenie X-631 produko-
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Ustaw parametry dla przedniej osi zgodnie z danymi wyswietlonymi na e| qF 22:48

wane przez firme LAUNCH.
Zastosowane w tym rozwigza-
niu oprogramowanie eliminuje
koniecznosc¢ stosowania dodat-
kowych przediuzaczy pomiedzy
zaciskiem kota a gtowicg po-
miarowg w przypadku dokony-
wania pomiaru pojazdu z obu-
dowanym dodatkowo podwo-
ziem (spojlerami). Zastoso-
wana dodatkowa funkcja
programowa przyrzadu umozli-
wia obnizenie jednego konca
gtowicy pomiarowej wzgledem
zacisku kotfa w trakcie prowa-
dzenia pomiaru.

Kolejng zaletg tego przyrzadu
jest mozliwos¢ zastosowania
poza tradycyjng metodg kom-
pensacji bicia kota przez unie-
sienie pojazdu, réwniez wykona-
nie tej czynnosci przez tzw. prze-
toczenie pojazdu.

We wszystkich dotychczas sto-
sowanych urzadzeniach do kon-
troli geometrii ustawienia kot i osi
pojazdoéw samochodowych wy-
korzystywane metody pomiaru
wymagaty wykonywania przez
obstugujgcego szeregu dosc
czasochfonnych czynnosci

w trakcie catego procesu kontro-
Ino-pomiarowego. Od doktadno-
&ci i starannosci ich przeprowa-
dzenia uzalezniona byta dokfad-
nos¢ i wiarygodnos¢ mierzonych
parametrow. Zwigzane to byto
oczywiscie z dos¢ znacznym
uptywem czasu niezbednym do
wykonania petnej procedury po-
miarowe;.

Najnowsze rozwigzania kon-
strukcyjne przyrzgdow pomiaro-
wych do kontroli geometrii kot
oparte na systemie trojwymiaro-
wego modelowania parametrow
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podwozia, czyli tzw. pomiarze

w systemie 3D eliminujg niedo-
skonatosci poprzednich urzg-
dzen. W tej grupie przyrzgdow,
ktorych przyktadem jest KWA-
300 3D firmy LAUNCH urzgdze-
nia sg wyposazone w specjalne
tzw. pasywne gtowice refleksyj-
ne, ktérych ekrany wykonane sg
ze specjalnego szkia i tworzywa
sztucznego. W zwigzku z tym,
ze nie zawierajg one w sobie
zadnych czujnikéw, ani elemen-
tow elektronicznych sg catkowi-
cie odporne na warunki warszta-
towe. Ekrany pasywne mocowa-
ne na zaciskach kot odbijajg pro-
mienie Swiatta podczerwonego
wysytane z diod umieszczonych
wokot 4 kamer CCD na dwoch
stupach usytuowanych z przodu
stanowiska pomiarowego. Kazda
z kamer rejestruje zmiany pofo-
zenia jednej glowicy pasywnej
poprzez odbicia powracajgcych
promieni podczerwonych. Na
podstawie odchyfek ksztaftu
kotowego okregow z gltowic pa-
sywnych wywotanych zmiang
potozenia ekrandw i zastosowa-
nego algorytmu obliczeniowego
program oblicza poszczegolne
parametry ustawienia kot i osi
pojazdu.

Wielkg zaletg tego typu przyrza-
du jest skrocenie czasu wykona-
nia petnego procesu pomiarowe-
go do zaledwie 5 minut. Przy
prowadzeniu pomiaru nie ma
koniecznosci wykonywania kom-
pensacji bicia kot metodg trady-
cyjng, lecz wystarczy przetocze-
nie pojazdu o okofo 20 cm do
przodu i do tytu.
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