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praktyka warsztatowa

Pomiar geometrii kot
w systemie 3D

Andrzej Kowalewski

Dotychczas stosowane metody pomiaru geometrii ustawienia kot

i 0si pojazdow samochodowych wymuszaty wykonywanie przez dia-

gnoste wiele roznych czasochtonnych czynnosci. Ich realizacja byta
podstawa warunkujgcg otrzymanie prawidtowych i w petni wiary-
godnych wynikéw mierzonych parametrow. Teraz mozna zastosowac

urzadzenia w systemie trojwymiarowego modelowania parametrow

podwozia, 0 nazwie 3D.

praktyce warsztatowej, naj-
czesciej z powodu checi skro-
cenia czasu wykonywania

catego procesu pomiarowego, ale row-
niez w zwiagzku z brakiem dostatecznej
wiedzy na temat metodologii pomiaru
oraz matej rzetelnosci i sumiennosci
diagnosty, czynnosci te realizowane
sg z matg doktadnoscig. Powoduje to
otrzymywanie nie do korca popraw-
nych, a w niektorych przypadkach,
nawet i btednych wynikéw. Ponadto
wszystkie urzadzenia do kontroli i po-
miaru geometrii ustawienia kot i osi
pojazdéw  poprzednich  konstrukgji
wymagaty zapewnienia odpowiednio
pfaskiego i wypoziomowanego stano-
wiska pomiarowego, gwarantujgcego
poprawnos¢ otrzymywanych wynikow
mierzonych parametréw. Stosowa-
ne do tej pory urzadzenia wymagaty
takze przed rozpoczeciem pomiardw
uniesienia pojazdu i wykonania po-
taczonej z obracaniem koét procedury
kompensacji bicia obreczy. Optyczne
lub elektroniczne gtowice pomiarowe
urzadzen starszych konstrukcji narazo-
ne byty réwniez na warunki otoczenia
(zanieczyszczenia, drgania, wilgod)
oraz istniato niebezpieczenstwo uszko-
dzenia, a w najlepszym wypadku roz-
kalibrowania ich w przypadku uszko-

dzenia. Poniewaz wyposazone byty
w réznego rodzaju czujniki czy uktady
elektroniczne, wymagaty réwniez okre-
sowej kalibracji.

Niedogodnosci uzytkowania urza-
dzen do kontroli geometrii ustawienia
kot poprzedniej generacji zostaty wyeli-
minowane W najnowszej grupie przy-
rzadoéw, okredlanej mianem urzadzen
w systemie tréjwymiarowego modelo-
wania parametréw podwozia - 3D.

Jednym z wprowadzonych na rynek
w ostatnim czasie urzadzen tego typu
jest przyrzad KWA-300 3D oferowany
przez firme LAUNCH Polska Sp. z o.0.
W systemie do pomiaru geometrii 3D
przyrzad wyposazony jest w specjal-
ne tzw. pasywne gtowice refleksyjne.
Ich ekrany wykonane s3 ze specjalnego
(bezpiecznego szkfa) i tworzywa sztucz-
nego. Dzieki temu nie maja zadnych
czujnikéw, elementéw elektronicznych,
ani nie wymagajg stosowania przewo-
dow transmisyjnych. Brak jakichkolwiek
ukfadéw elektronicznych eliminuje ko-
niecznos¢ kalibracji urzadzen i dzieki
temu sg catkowicie odporne na warunki
panujace w warsztacie. Umieszczone
przy pomocy odpowiednich zaciskéw
na kotach 4 gtowice odbijajg promie-
nie Swiatta podczerwonego emito-
wane z diéd umieszczonych wokot
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4 kamer CCD petnigcych funkcje gto-
wic pomiarowych, zamocowanych na
dwoch stupach ustawionych z przodu
stanowiska pomiarowego. Zadaniem
kazdej z kamer jest obserwacja i reje-
stracja ruchow jednej gtowicy pasywnej
zamocowanej na kole. Kamery rejestruja
powracajace od gtowic pasywnych od-
bicia Swiatta podczerwonego. Obrazy
37 okregéw umieszczonych na ekranach
gtowic pasywnych zamocowanych na
kazdym kole docieraja do kamer w po-
staci mniej lub bardziej sptaszczonych
elips. Na podstawie odchytek ksztattu
kotowego okregéw z ekrandw gtowic
pasywnych, spowodowanych ich ru-
chem w trakcie pomiaréw, gdy kota sie
obracajg i ulegajg skreceniu, jednostka
komputerowa przyrzadu, za pomoca
odpowiedniego algorytmu, dokonuje
obliczen poszczegélnych parametrow
ustawienia kot i osi badanego pojazdu.
Catkowity czas pomiaru wszystkich
parametrow geometrii nie przekracza
5 minut. Do okreslenia potozenia osi
obrotu kazdego z kot, potozenia kot
wzgledem siebie oraz wzgledem osi
pojazdu wystarcza przetoczenie pojaz-
du o 20 cm do przodu i do tytu. Przy
prowadzeniu diagnostyki nie ma po-
trzeby przeprowadzania kompensacji
bicia obreczy kot tradycyjng metoda.

auto moto

10/2009



