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Kontrola geometrii kot i osi (cz.v)

PREZES ZARZADU
LAUNCH POLSKA SP. Z O.0.

Nie mniej wazne jest jednak ograniczenie
wptywu réznych czynnikdw zewnetrznych
na jako$¢ i dokfadno$¢ wykonywanych
pomiaréw, zwfaszcza ze wraz z rozwo-
w technikach pomiarowych diametralnie
zmienity sie metody ich realizacji.
Réwnoczesnie pomimo tych zmian
w konstrukcjach przyrzadéw, nawet tych
wspomaganych komputerowo, o jako-
éci i doktadnosci wynikdw mierzenia
poszczegblnych  parametréw  geometrii
kot decydujg w znacznym stopniu czaso-
chtonne czynno$ci wykonywane przez ob-
stugujacego ten sprzet diagnoste. Tak wiec
w praktyce warsztatowej niedostateczne
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ANDRZE] KOWALEWSKI

KONSTRUKCJE URZADZEN DO POMIAROW GEO-
METRII PODWOZI DOSKONALONE SA OBECNIE
W TAKI SPOSOB, ABY SKROCIC CZAS I ZWIEKSZYC
WYGODE WYKONYWANIA WSZYSTKICH DOSTEP-
NYCH CZYNNOSCI BADAWCZYCH

kwalifikacje personelu nadal moga dopro-
wadza¢ do uzyskiwania mato doktadnych,
a w skrajnych przypadkach nawet bted-
nych wynikéw.

Przyrzady dziatajace w systemie 3D

Wszystkie  dotychczasowe  konstrukcije
przyrzadéw kontrolno-pomiarowych wy-
korzystujgce aktywne gtowice pomiaro-
we wymagaly zapewnienia odpowiednio
ptaskiego i starannie wypoziomowanego
stanowiska badawczego. Poza nieliczny-
mi wyjatkami w urzadzeniach tych trzeba
przed wtasciwym pomiarem dokonywac
do$¢ czasochtonnej, lecz bardzo waznej
kompensacji bicia obreczy. Operacja ta

przy metodach tradycyjnych zwigzana jest
Z uniesieniem pojazdu i obracaniem kot.
Przyrzady  wykorzystujagce  gtowice
aktywne posiadajg w zaleznosci od kon-
strukeji roznego rodzaju czujniki oraz ukta-
dy elektroniczne, ktére sg dos$¢ czute na
warunki otoczenia (drgania, wilgo¢ itp.),
a takze narazone na uszkodzenie, a w naj-
lepszym przypadku na rozkalibrowanie
przy uderzeniu glowicy pomiarowej lub jej
upadku w trakcie uzytkowania. Oznacza
to konieczno$¢ okresowej kalibracji gtowic
na odpowiednim stanowisku stanowigcym
WZOrcowg rame pomiarowa.
Niedoskonatosci techniki pomiarowej
urzadzen wykorzystujacych gtowice ak-
tywne oraz niedogodnosci w trakcie ich
obstugi zostaty wyeliminowane w urzg-
dzeniach najnowszej generacji oznacza-
nych jako 3D, czyli wykorzystujacych
zjawisko tréjwymiarowego modelowania
parametréw podwozia.
Urzadzenia te posiadajg tzw. gtowice
pasywne, czyli mocowane do kot ekrany, a
najwazniejszym elementem cafego
systemu sg kamery o duzej rozdzielczosci
obrazu. Umieszcza sie je na stanowisku
(wykonanym najczesciej w formie dwdch
pionowych stupéw lub w formie krzyza)
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usytuowanym z przodu badanego pojazdu
w taki sposob, aby kazda z kamer mogta
obejmowac¢ swoim polem widzenia gtowi-
ce pasywne (zwane tez tarczami reflek-
syjnymi), zamocowane po jednej stronie
pojazdu.

Wokot kazdej z czterech kamer urza-
dzenia umieszczone sg diody wysytajace
promieniowanie podczerwone, skierowa-
ne na poszczegblne tarcze refleksyjne,
ktorych powierzchnie posiadajg okreslong
liczbe kropek o roznych, lecz bardzo do-
ktadnie okre$lonych wymiarach (w urza-
dzeniu przedstawionym na ilustracjach
jestich 37). Sg one wykonane z materiatu
odblaskowego, a ich zadaniem jest odbija-
nie w kierunku kamery impulsoéw $wietl-
nych, emitowanych przez diody.

Zasady dziatania

Urzadzenia pracujgce w systemie 3D
wykorzystujg przy pomiarze tzw. efekt
perspektywy, polegajacy na wzglednej
zmianie wielko$ci obserwowanego obiek-
tu w zaleznosci od odlegtosci jego ob-
serwacji. Jest to konieczne do okre$lenia
aktualnej odlegfosci poszczegélnych tarcz
refleksyjnych od obserwujacej je kamery.
Poniewaz kazda z kamer umieszczonych
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GEOWICE PASYWNE
SA OD AKTYWNYCH
LZEJSZE 1 MNIE]
NARAZONE

NA USZKODZENIA
MECHANICZNE

Mozliwe jest rowniez okreslenie Srednic
w innych wymiarach, nawet ustawionych
pod katem innym niz 90° w stosunku
do ogniskowe] obiektywu kamery. Dzieki
temu mozna mierzy¢ réwniez krétsze osie
elips i oblicza¢ katy przesunie¢ wzgledem
pofozenia prostopadtego przy pomniej-
szaniu (skracaniu perspektywicznym).
Wykorzystujac te zaleznosci, przyrzad jest
w stanie ustali¢, w jakim miejscu w prze-
strzeni tréjwymiarowej wzgledem kamery
znajdujg sie poszczegdlne plamki na ekra-
nach gfowic pasywnych.

GEOWNE CZESCI SYSTEMU TO: MOCOWANE DO KOt
EKRANY POKRYTE ODPOWIEDNIMI UKLADAMI ELEMEN-
TOW GRAFICZNYCH, KOLUMNY Z KAMERAMI OBSERWU-

na stanowisku ma state miejsce w prze-
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strzeni i stata jest ogniskowa jej obiektywu
oraz wielko$¢ poszczegdinych plamek na
tarczy refleksyjnej, mozna w ten sposdb
obliczy¢ odlegto$¢ kamery od tarczy z do-
ktadnoscig ponizej 1 mm na dtugosci 6
metréw. Poprzez zastosowanie odpowied-
nich algorytméw mozna réwniez obliczy¢
kat pochylenia tarczy.

Na tarczy refleksyjnej
sg plamki w ksztafcie okregdéw. Wynika
to z faktu, iz to witasnie okregi majg wia-
Sciwosci geometryczne bardzo przydatne
dla pomiaru w systemie 3D. Pozwalajg
bowiem zinterpretowa¢ wfasciwie, czy

umieszczone

zmniejszony obraz widziany przez kame-
re wynika z efektu perspektywy, czy po-
mniejszania. Przyrzad jest w stanie zmie-
rzy¢ kazdg S$rednice wszystkich plamek
umieszczonych na tarczach refleksyjnych
i wykorzysta¢ dtuzsze osie elips powstajg-
cych po przechyleniu tarcz pomiarowych,
jako prawdziwe Srednice poszczegolnych
okregébw w celu wyznaczenie w perspek-
tywie odlegtosci tarcz pomiarowych od
kamer.

Procedury pomiarowe

Urzadzenia pracujace w systemie 3D od-
najdujg o$ obrotu kota bezposrednio, czyli
poprzez wykorzystanie procedury zwanej
pozycjonowaniem kofa. Realizowana jest
ona w trakcie krotkiego przetaczania po-
jazdu do tytu. Kamery $ledzg wodwczas
potozenie i ustawienie plamek na tarczach
refleksyjnych. Plamki obracajg sie wokot
0si, co umozliwia oprogramowaniu okresle-
nie potozenia kazdej z czterech osi obrotu
kot w trzech wymiarach wzgledem kame-
ry. W urzadzeniach tych nie ma potrzeby
wykonywania petnego obrotu kot lecz tylko
pewnych jego wartosci kgtowych.

Po zakonczeniu procesu pozycjonowania
program przyrzadu wykorzystuje te punk-
ty do tworzenia tréjwymiarowego modelu
podwozia pojazdu. W przeciwienstwie do
tradycyjnych urzadzen, w kiérych ptaszczy-
zng odniesienia jest powierzchnia najazdéw
stanowiska pomiarowego, wszystkie mie-
rzone katy odnosza sie do geometrycznego
modelu pojazdu, dzieki czemu stanowisko
nie wymaga dokfadnego wypoziomowania.

JACYMI EKRANY I CENTRALNA JEDNOSTKA KOMPUTE-
ROWA DOKONUJACA INTERPRETACJI OBRAZOW

Pomiar parametréw geometrii ustawie-
nia kot i osi pojazdéw z wykorzystaniem
urzadzen pracujacych w systemie 3D po-
lega na wykorzystaniu odchytek ksztaftu
kofowego okregéw z ekrandw refleksyj-
nych, spowodowanych pochyleniem tar-
czy w trakcie obrotu kota.

Najwiekszg zaletg urzadzen do kontro-
li i pomiaru geometrii ustawienia kot i osi
pojazdéw pracujacych w systemie 3D jest
bardzo krétki czas pomiaru wszystkich pa-
rametréw nie przekraczajacy kilku minut
podczas przetoczenia pojazdu o 20 cm
do tytu i do przodu. Istotne znaczenie
ma tu réwniez fakt, iz gtowice pasyw-
ne, czyli ekrany refleksyjne nie zawierajg
zadnych czujnikéw, ani elementéw elek-
tronicznych, przez co nie sg narazone na
jakiekolwiek rozregulowanie w przypad-
ku ewentualnego uderzenia lub upadku.
W zwigzku z tym nie wymagajg przepro-
wadzania okresowych kalibracji. [ |
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