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Geometria HD

/

ZENON MAJKUT
WIMAD

KONKURENCYJNA WALKA PRODUCEN-
TOW WARSZTATOWEGO SPRZETU SPRA-
WIA, ZE URZADZENIA JESZCZE WCZORA]
NAJNOWOCZESNIEJSZE DZIS TRACA JUZ
TEN WALOR, GDYZ PODOBNE ROZWIA-
ZANIA ZACZYNAJA STOSOWAC WSZYSCY

Najdtuzej na pozycji lideréw postepu
technicznego utrzymujg sie konstrukcje
oznaczajace sie innowacyjnoscig zarow-
no produktowa, jak i technologiczng.
Takimi wta$nie cechami odznacza sie
zaprezentowany na TTM 2014 przez fir-
me Wimad system do pomiaru i regulacji
geometrii ustawienia két i osi samocho-
déw ciezarowych, autobuséw, przyczep
i naczep. Jest on skonstruowany i produ-
kowany przez amerykanskg firme Hun-
ter. Wyr6znia go uzycie podczas pomia-
ru réwnoczesnie az szesciu cyfrowych
gtowic DSP 760T, zasilanych bateryjnie
i potagczonych radiowo ze sobg wzajem-
nie oraz z jednostkg sterujaca.

Ukfad szesciogtowicowy pozwala na
szybki pomiar pojazdéw trojosiowych,
szescioosiowych, a nawet dwunasto-
osiowych, poniewaz oszczedza czas
niezbedny do przekfadania gfowic w tra-
dycyjnych urzadzeniach wyposazonych
tylko w cztery gfowice.

Obecnie w projektowaniu urzadzen do
pomiaru geometrii w ciezkich pojazdach
uzytkowych stosuje sie dwie alternatyw-
ne koncepcje. Pierwsza z nich zaktada
odniesienie pomiaréw (gtéwnie zbiezno-
éci) do ramy badanego podwozia. W tej
metodzie zaktada sie, ze 0§ wzdfuznej
symetrii ramy jest zgodna z torem jazdy,
ale mogg wystepowac przesuniecia bocz-
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ROWNOCZESNE
WYKORZYSTANIE SZESCIU
BEZPRZEWODOWO KOMU-
NIKUJACYCH SIE GEOWIC
POMIAROWYCH PRZY
BADANIU TRZYOSIOWEGO

ALTERNATYWNE KONCEPCJE POMIAROW GEOMETRII
(Z LEWE]: W ODNIESIENIU DO RAMY POJAZDU,
Z PRAWE]: NA PODSTAWIE WZAJEMNEGO USYTUOWA-

FOT. WIMAD, RYS. JACEK KUBIS - WIMAD

ne poszczegélnych osi. Dlatego nawet
minimalnie skrzywiona rama nie moze
przed wyprostowaniem stanowi¢ bazy
pomiarowej.

Druga metoda opiera sie na pomiarze
geometrii kazdej osi w stosunku do po-
zostatych, przy czym jedna z nich uznaje
sie za referencyjng. Najwazniejszym pa-
rametrem podczas analizy sg zbieznosci
poféwkowe poszczegdlnych kot w wielu
osiach. Potozenie ramy w stosunku do osi
wyznacza sie dodatkowym przyrzadem.
Kohcowym efektem badania jest okre-

PODWOZIA

Slenie toréw jazdy poszczegdlnych osi
i to stanowi podstawe ewentualnych re-
gulacji, ktére wbrew do$¢ rozpowszech-
nionym opiniom mozna przeprowadzac
takze w ciezarowkach. Gtéwng zaletg
tej metody jest mozliwo$¢ prawidtowego
ustawienia kof, nawet przy nie catkiem
doskonatej ramie pojazdu (co zdarza sie
bardzo czesto w naszych realiach).

Nie mozna twierdzi¢, by ktéras
z tych metod byta zdecydowanie lepsza
od drugiej. Te bazujgcg na ramie zwy-
kle preferujg producenci dostarczajacy
gtéwnie oprzyrzadowanie do naprawy
ram, a systemy regulacji geometrii kot
niejako przy okazji. Druga metoda jest
wygodniejsza dla warsztatéw i SKP pro-

NIA OSI)

wadzgcych badania i regulacje geometrii
ustawienia kot w réznych rodzajach po-
jazdow. Przy obstudze tych wyposazo-
nych w wiecej niz dwie osie istotnym
parametrem staje sie bowiem czas po-
miaru i zwigzany z nim nakfad pracy
diagnosty. Zatgczone ilustracje pokazuja
jego zalezno$¢ od konstrukcji systemu
pomiarowego w przypadku badania trzy-
osiowego podwozia.

Pomiary trwajg zdecydowanie dtuzej,
gdy stosowana jest ucigzliwa procedura
kompensacji z unoszeniem osi, chociaz
kompensacji w ogole unikng¢ sie nie da,
co udowadniatem w jednym z ostatnich

odcinkéw Zennowacji. Drugi powdd wy-

dfuzonego czasu pracy to konieczno$¢ =
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Ustaw pojazd na stanowisku.
Wybierz typ pojazdu.
Unie$ przednia os pojazdu.

Zamontuj glowice, wykonaj kompensacje
kazdej glowicy i usun blokady obrotnic i piyt
przesuwnych.

Opusé tylna os pojazdu.

Zmierz kat WOZ.

Unies srodkows os pojazdu.

Przenies$ glowice z przedniej osi do $rodkowej.
Wykonaj kempensacje kazdej glowicy.

Opusé srodkowa os pojazdu.

Wdrukuj wyniki pomiaru.

TRADYCYJNA PROCEDURA BADANIA GEOMETRII I ODPOWIADAJACE JEJ] CZYNNOSCI DIA-

GNOSTY
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Ustaw pojazd na stanowisku.
Wybierz typ pojazdu.

Zamontuj & glowic.

Przetocz pojazd do przodu w celu wykonania
kompensacji.

Zmierz kat WOZ.

Wydrukuj wyniki pomiaru.

PROCEDURA‘ BADANIA GEOMETRII NAJINOWSZYM SYSTEMEM HUNTER I ODPOWIADAJACE
JEJ CZYNNOSCI DIAGNOSTY
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v Ostylna - kat znoszenia i kat osi podwdjnych.

Ustaw pojazd na stanowisku.

Wezytaj typ pojazdu.

Zamontuj & glowic.

Przetocz pojazd do przodu w celu wykonania kompensacii.
Wydrukuj wyniki pomiaru.

Sprzedaj ustuge regulacji geometrii kot

Wykonaj pomiary trzech osi.
Q% przednia - zbieznosc i katy PK.

SZYBKI POMIAR KATOW ISTOTNYCH DLA PRAWIDtOWEGO ZUZYWANIA SIE OPON

gtowicami realizowana w mniej wydaj- =
nym systemie przewodowym.

czych ilustracjach uwidoczniono wyraz-
nie, dlaczego najnowszy system Huntera

Przy uzyciu najnowszego systemu
Huntera czas pefnego pomiaru od jego
rozpoczecia do chwili wydruku wyni-
kéw pierwotnych (przed ewentualng
regulacjg) wynosi 4 minuty. Szybkiego
sprawdzenia geometrii — takiego Quick
Check dla ciezaréwek — mozna dokona¢
w niecate 3 minuty. Dotyczy to bowiem
samego pomiaru katdéw podstawowych,
bez tych wymagajacych skretu koét, wiec
do badania wystarcza w miare ptaska po-
sadzka stanowiska obstugowego, nawet
niediagnostycznego, np. w bazie trans-
portowej lub zajezdni. Na krétki czas po-
miaru zestawu ciggnik-naczepa wptywa
dodatkowo fakt, ze w trakcie mierzenia
nie trzeba tych pojazdéw roztaczac.

Elementem najbardziej skracajgcym
czas pefnego pomiaru sg w tym systemie,
opatentowane przez Huntera obrotnice
0 duzej nos$nosci z blokowaniem pneu-
matycznym. Umozliwiajg one bezproble-
mowa kompensacje i pomiar geometrii
bez unoszenia osi. Wystarcza do tego
celu przetoczenie pojazdu o 1/8 obrotu
kofa, czyli o 40-50 cm. Do przemiesz-
czenia ciezkiego samochodu mozna wy-
korzysta¢ jego silnik albo uzy¢ akumula-
torowego pchacza.

Oprogramowanie nowego urzadzenia
zawiera baze danych regulacyjnych dla
poszczegélnych  modeli  samochodow

—;r:.'c.'.'s —

przekfadania (w przypadku trzech osi) :Z:@
jednej pary gtowic i ich ponownej kom- - i
pensacji. Trzecim jest fagczno$¢ miedzy ji:gﬁ
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jest 2-8 razy (1) szybszy niz starsze urza-
dzenia tej marki lub rozwigzania konku- = =
r.encyjn){ch firm. Przyczynai sg odm|enr?e e ] [ DX i [ > g
liczby niezbednych operacji podnoszenia [ X = =
. L , . &= JLE= = =
osi do kompensacji i przektadania gtowic S ===
. e S T T » IDXE: == [>T 4 41
pomiarowych. Rdzna jest takze minimal- X I === ESEE
na ilos¢ krokédw wykonywanych przez Eé g;gﬁﬁﬁ; == ==
diagnoste podczas procedury pomiaru. i S [ D — | = ?
1 R s == ==
Eé EEEEEEEE%% == =
KONFIGURACJE WIELOOSIOWYCH 5 i B= 5 TThE=EE ==hia
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SYSTEMU POMIAROWEGO HUNTER
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POMIAR KATA ODCHYLENIA OSI

ciezarowych i autobuséw. Po dokona-

niu wyboru konkretnego pojazdu na-

lezy dodatkowo wskaza¢ ws$réd ponad
sze$c¢dziesieciu dostepnych konfiguracji
odpowiadajgcy mu schemat podwozia

z uwzglednieniem liczby i uktadu osi.

Na uwage zastuguja tez specjalne,
opatentowane procedury regulacji:

» przedniej zbieznosci bez koniecznosci
blokowania kierownicy, nawet przy
skreconych kotach i takze w podwdj-
nych przednich osiach kierowanych
(procedura WinToe);

b kata znoszenia dowolnej osi tylnej
przez wyznaczenie wielkosci jej prze-
suniecia za pomocg napiecia drgzka
prowadzacego lub sitownika hydrau-
licznego.

Urzadzenie wyznacza kat znoszenia
na podstawie przesuniecia osi wzgledem
ramy zmierzonego dodatkowym przyrza-
dem (w milimetrach).

FOT. WIMAD

Zlecenie: R000004
Nazwisko: Majkut

Imie: Zenon
Firma: WIMAD Sp.j.
Nr rejestr.: DW 771WwW
Rok: 09

Technik: C.D.
Przebieg 265000

Data 15.5.14 14:08
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Pomiary biezace
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Kat odchylenia osi

Zalecana grocedura
S tylna 1

Ustaw kat znoszenia:

S

Ustaw kat PK i zbieznos$é: Os tylna 1
Ustaw kat PK i kat WSZ: Os przednia 1
Ustaw zbieznos¢ z WinToe: O$ przednia 1
Ustaw kat odchylenia osi: Os tylna 2
Ustaw kat PK i zbieznos¢: OS$ tylna 2

Wartosci ustawiane s3 do tolerancji potéwkowej.

Kierownica jest wyréwnana.

WYDRUK PROTOKOLU PRZEDSTAWIAJACEGO EFEKTY REGULACJI GEOMETRII W TRZY-
OSIOWYM AUTOBUSIE PRZEGUBOWYM

Wszystkie procedury sg wspomagane
odpowiednimi filmami instruktazowymi
stanowigcymi cze$¢ oprogramowania.

W poziomowaniu przednich gtowic
pomagajg zainstalowane w nich zyro-
skopy. Sg one konieczne, gdy pomiary
odbywajg sie na niedoktadnie wypozio-
mowanej posadzce. Wczesniej nalezy
dokona¢ tzw. charakteryzacji posadzki,
zapisywanej w ustawieniach urzadze-
nia dla konkretnego stanowiska. Na tej
podstawie program kompensuje btedy

poziomu w granicach do 76 mm. Przy
pierwszym uruchomieniu systemu zaj-
muje sie tym specjalistyczny serwis
dostawcy, pdzniej juz sam uzytkownik,
jesli zamierza prowadzi¢ badania takze
na innych stanowiskach. Procedura ta
nie jest konieczna, kiedy niedoktadno-
§ci wypoziomowania nie przekraczajg
1,6 mm na cafej dtugosci i szerokosci
stanowiska. Rzadko jest jednak tak do-
brze nawet w serwisach samochoddw
osobowych. [ |
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