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Kontrola geometrii kot 1 osi (cz.Iv)

PREZES ZARZADU
LAUNCH POLSKA SP. Z O.0.

Urzadzenia te dziatajg we wspdtpracy
z komputerami przetwarzajacymi elek-
tryczne sygnaty, odpowiadajagce geo-
metrycznym parametrom pomiarowym.
0Od omowionych poprzednio systemoéw
optyczno-mechanicznych réznig sie tym,
ze odczyt wszystkich mierzonych wiel-
kosci nastepuje automatycznie, a wyniki
zapamietywane sg w komputerowej pa-
mieci, prezentowane na ekranie monitora
i drukowane w formie komputerowo gene-
rowanych protokotow.
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ANDRZE] KOWALEWSKI

OBECNIE NAJBARDZIE] ROZPOWSZECHNIONE
W WARSZTATACH SAMOCHODOWYCH 1 STA-
CJACH KONTROLI POJAZDOW SA KOMPUTERO-
WE URZADZENIA KONTROLNO-POMIAROWE

Dlatego rézni sie tez znacznie obstuga
urzadzen obydwu grup. Diagnosta korzy-
stajgcy z przyrzadéw optyczno-mecha-
nicznych musi posiada¢ wiekszg wiedze
w zakresie metodologii pomiaréw, podczas
gdy uzytkownik sprzetu komputerowego
moze dziata¢ wyfacznie wedtug biezacych
instrukcji zawartych w oprogramowaniu
systemu.

W przypadku urzadzen optyczno me-
chanicznych nawet drobne btedy popet-
niane przez obstugujacego wptywaja na

doktadnos¢ i wiarygodno$¢ catego cyklu
pomiarowego. W urzadzeniach kompute-
rowych odpowiednie procedury pomiaro-
we automatycznie wychwytujg i korygujg
ewentualne btedy obstugowe.

Poza tym przyrzady komputerowe wy-
posazane sg obecnie w bogate bazy da-
nych wzorcowych dla poszczegélnych ma-
rek i modeli pojazdow.

Budowa systeméw komputerowych

W urzadzeniach tego rodzaju kazda z czte-
rech gfowic pomiarowych posiada dwa
czujniki potozenia, czyli caty przyrzad wy-
posazony jest w osiem takich czujnikéw
(dawniej tylko sze$¢: po dwa w gtowicach
przednich i po jednym w tylnych). W star-
szych konstrukcjach wszystkie cztery czuj-
niki rezystancyjne uzywane do pomiaru
katéw poziomych musiaty by¢ faczone za
pomocg linek we wspdlny obwdd opasuja-
cy badany pojazd.

Obecnie do tego celu wykorzystuje sie
czujniki optyczne, czyli tzw. kamery CCD,
w ktérych informacja o wzajemnym poto-
zeniu czujnikéw katéw poziomych prze-
kazywana jest przez promieniowanie pod-
czerwone, ktére réwniez tworzg obwdd
wokét pojazdu.

Przyrzady komputerowe w swych
starszych wersjach konstrukcyjnych ko-
rzystaty z komunikacji przewodowej, tzn.
pomiedzy wszystkimi czterema gfowica-
mi pomiarowymi i jednostkg centralng
konieczne byto pofaczenie przewodami,
ktérymi dostarczane byfo napiecie zasi-
lania czujnikéw oraz sygnaty mierzonych
parametrow.

Obecnie stosowane jest zasilanie gto-
wic pomiarowych akumulatorami tado-
wanymi kazdorazowo po umieszczeniu
gtowic na tzw. stanowisku odktadczym,
a przekazywanie danych z poszczegol-
nych gtowic pomiarowych do jednostki
centralnej realizowane jest drogg radiowa.
W przypadku zbyt dfugiej pracy urzadze-
nia, powodujacej roztadowanie akumula-
toréw, istnieje zawsze mozliwos$¢ przewo-
dowego zasilania awaryjnego gtowic bez
koniecznos$ci przerw na dofadowanie.
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Przyktad wspétczesnej konstrukcji
Urzadzenie pomiarowe X-631 firmy Launch
zostato pozytywnie ocenione przez Instytut
Transportu Samochodowego i uzyskato cer-
tyfikat zgodnosci z wymogami ustawy, po-
zwalajacy wykorzystywac je do badan tech-
nicznych na stacjach kontroli pojazddw.

W urzadzeniu tym zastosowano techno-
logie kamer CCD, polegajaca na emitowa-
niu i odbieraniu przez gtowice pomiarowe
wigzki
otaczajacej pojazd tzw. elektroniczng rama.

promieniowania podczerwonego,

Pozwala to na okres$lenie wzajemnego po-
tozenia poszczegblnych czujnikdow umiesz-
czonych w gfowicach pomiarowych moco-
wanych do kot w celu ustalania ich potozen
katowych.

Gtowice zasilane sg akumulatorami ta-
dowanymi po odwieszeniu na szafce urza-
dzenia. Przesytanie danych do jednostki
centralnej przyrzadu (komputera)
wzajemna wymiana informacji pomiedzy
gtowicami realizowana jest z wykorzysta-
niem transmisji radiowe;j.

Przyjazne dla diagnosty oprogramowa-
nie prowadzi go przez caty cykl pomiaro-
wy. Wbudowana baza danych parametréw
wzorcowych umozliwia poréwnanie warto-
$ci wzorcowych okreslanych przez produ-
centa pojazdu z rzeczywistymi, uzyskanymi
w efekcie wykonania pomiaru. Oprogramo-

oraz

wanie zawiera ponadto graficzne instruk-
cje, wskazujace punkty regulacji poszcze-
golnych parametréw, zalecane sposoby
obcigzenia pojazdéw i wymagane wartosci
ugiecia zawieszen w trakcie wykonywania
pomiaréw oraz animacje poszczegblnych
etapéw procedur pomiarowych.
Czynnoscig do$¢ czasochtonng, lecz
niezbedng w trakcie kazdego pomiaru pa-
rametréw geometrii két i osi pojazddéw, jest
wykonywanie kompensacji bicia obreczy
wszystkich kot dla wyeliminowania bte-
déw pomiarowych wynikajacych z ewen-
tualnych odksztatcen. Urzadzenie X-631
daje mozliwo$¢ przeprowadzenia tej czyn-
nosci trzema réznymi sposobami:
> poprzez obrét uniesionego kofa 0 90°,
» metodg obrotu uniesionego kota o 180°,
> w efekcie krétkiego przetoczenie pojaz-
du w obrebie stanowiska pomiarowego.

Kompensacja przez obrét uniesionego kota
0 180° jest standardowym trybem pracy
realizowanym w petnym cyklu pomiaro-
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SPOSOB MOCOWANIA GEOWICY
DO OBRECZY KOEA

SYSTEM KOMPUTEROWY Z TRANSMISJA
BEZPRZEWODOWA | KAMERAMI CCD
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1. diagonalny regulator réwnolegfosci osi
2. ptyty narozne — odpowiednik felg
3. glowice pomiarowe

——- 4. odpowiednie osi pojazdu

STANOWISKO WZORCOWE DO CERTYFIKAC]I SYSTEMOW POMIAROWYCH

wym, tzn. po kolei dla wszystkich két po-
jazdu. Kompensacja z obrotem kota o 90°
mozliwa jest do przeprowadzenia w try-
bie niepetnym, tzn. dla wybranego kota
pojazdu. Zdecydowanie najwygodniejszg
i najszybszg metodg przeprowadzania
kompensacji jest przetoczenie pojazdu.
Funkcja ta umozliwia przeprowadzenie
czynnosci pefnej kompensacji wszystkich
két jednoczes$nie w trakcie przetoczenia
pojazdu do przodu i do tytu o warto$¢ kata
obrotu két wynoszacg zaledwie 45°.
Przyrzad X-631 wyposazony zostat
w dodatkowg, praktyczng funkcje, uta-
twiajgcg pomiar pojazdéw ze spojlerami
lub posiadajgcych niskie zawieszenia.
Podczas ich badan powstajg problemy
z wzajemnym komunikowaniem sie gto-
wic danej osi, powodowane zbyt matym
prze$Switem podwozia. Wspomniana funk-

cja programowa umozliwia pochylenie
gtowic pomiarowych o warto$¢ 1,5, 3
lub 4,5 mm, co umozliwia komunikacje
miedzy gfowicami i przeprowadzenie po-
miaru. Przy pochylaniu gtowic wykorzysty-
wane jest bowiem tzw. elektroniczne ich
poziomowanie, uwzgledniajace kompen-
sacje odchylenia gtowicy od poziomu.
Przyrzad X-631 posiada réwniez funkcje
kompensacji pomiaru wartosci regulowa-
nych. Konieczno$¢ dokonania regulacji nie-
ktérych parametréw geometrii kdt wymusza
czynno$¢ uniesienia osi pojazdu, a tym
samym — zwolnienie obcigzenia két, co
powoduje zmiane pofozenia elementéw za-
wieszenia. Dlatego po dokonaniu pomiaru
regulowanych warto$ci program zapamietu-
je je i odpowiednio przelicza po uniesieniu
két, aby odpowiednio skorygowa¢ wyniki
uzyskane dla két odcigzonych. |
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