HUNTER DSP 600 w stacji kontroli pojazdow
o dmc do 3,5 tony

Urzadzenie do pomiaru i regulacji ustawienia két i osi samochodéw wykorzystane jest w stacji kontroli pojazdéw zgodnie z
zaleceniami rozporzadzenia "227”, czyli do pomiaru i oceny mimo, ze mozliwosci urzgdzenia sg duzo wieksze. Ponizej omdéwione

zostana tylko funkcje przypisane jednostce SKP.

Pomiar geometrii ustawienia kot samochodu, zgodnie z zaleceniami producenta, jak tez ustawodawcy, gwarantuje jego bezpieczne
prowadzenie, rownomierne zuzycie opon i decyduje o niskim zuzyciu paliwa. Prawidtowy pomiar geometrii kot jest uwarunkowany
wykonaniem przez diagnoste wielu skomplikowanych czynnosci. Te jednak, najczesciej z checi skrocenia czasu wykonywania

pomiaru, s pomijane. Ponadto ztozona procedura pomiaru moze by¢ rowniez przyczyng niezamierzonych btedéw.

Nowoczesne stanowisko do pomiaru geometrii powinno umozliwiaé przede wszystkim szybkie wykonanie pomiaru, przy jak

najmniejszej liczbie czynnosci dodatkowych i jak najmniejszym udziale cztowieka, ktéry moze popetni¢ btad. Zgodnie z tymi

zatozeniami amerykanska firma HUNTER Engineering Company opracowata urzgdzenie do pomiaru geometrii z serii 811
wyposazone w uktad pomiarowy DSP 600.
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1. Stanowisko do pomiaru geometrii z ukladem pomiarowym DSP 600

Uktad pomiarowy DSP 600 (fot. 1), czyli serce stanowiska, sktada sie z: czterech tzw. pasywnych gtowic pomiarowych oraz stojaka, w
ktorym na koncach poziomego ramienia sg zamontowane 4 kamery i zroda $wiatta pracujacego w zakresie $wiatta widzialnego i
niewidzialnego. Podziat ten zastosowano w kolejnej juz generacji urzadzenia ze wzgledu na:

. mozliwo$¢ zorientowania sie, ze system dziata (czerwone $wiatto widzialne — Deep Red)

. zwiekszenia skutecznosci oswietlania omoéwionych dalej tarcz tzw. gtowic pasywnych - wyeliminowania wrazliwosci na

Swiatto stoneczne i refleksy "oslepiajace” kamery (Swiatto niewidzialne - podczerwien)

Fot. 1. Podstawowymi elementami uktadu DSP 600 do pomiaru geometrii zawieszenia sg: stelaz z zamontowanymi z czterema
kamerami i uktadem oswietlajgcym oraz tzw. pasywne gfowice, montowane na kotfa pojazdu.


http://www.hunter.com/

Glowica pasywna, to ptyta pokryta jednostronnie materiatem odbijajagcym Swiatto, na ktérej naniesiony jest "obraz” w postaci tréjkatow
réwnobocznych ze scietymi naroznikami. Wybor tréjkatéw jako figur geometrycznych zamiast np. okregdw wynika z faktu, ze uktad
optyczny kamery fatwiej identyfikuje w przestrzeni figury ztozone z odcinkdw linii prostej niz linie krzywe, dajac tym samym bardziej
jednoznaczne i powtarzalne wyniki pomiaréw. Nazywanie tarcz gtowicami pasywnymi ma swoje zrédto w tym, ze nie wysytajg
zadnych sygnatéw - ani drogg elektryczna, radiowa, czy $wietlng (jedynie odbijajg Swiatto wystane przez emitery znajdujace sie w
poblizu kamer cyfrowych).

Do dokonania pomiaru, gtowice pasywne sg montowane za pomocg uchwytéw samocentrujacych (o zakresie $rednic obreczy od 10
do 24,5”) do két samochodu. (fot. 2). W celu stworzenia dogodnych warunkéw pracy, samochéd ustawiony jest na podnosniku lub na
stanowisku kanatowym. Jesli trzeba przeprowadzi¢ regulacje, moze on by¢ podniesiony wyzej niz pokazuje fotografia, przy czym
réwnoczesna regulacja i pomiar ustawienia kot bedg nadal mozliwe. Mozliwo$¢ pracy na réznych wysokosciach uzyskujemy dzieki

czterem szerokokatnym kamerom typu CMOS.

Fot. 2. Stanowisko do pomiaru geometrii z uktadem pomiarowym DSP 600 w dziataniu:
1 — dzwignik, 2 — pasywne gfowice pomiarowe, 3 — kamery i uktad o$wietlajacy
zamontowane na stojaku, 4 — jednostka sterujgca systemu wraz z monitorem.

Glowice pasywne sg zwrécone strong pokryta ,obrazem” (niewidoczng na zdjeciu) w kierunku kamer zamontowanych na stojaku. Po
kazdej stronie stojaka zamontowane sg dwie kamery, tak wiec kazda z nich obserwuje ruchy jednej glowicy pasywnej. Obok kamer
zamontowane sg zrodta $wiatta, ktére podczas pomiaru ,08wietlajg” odbijajacy ,obraz” powierzchni gtowic. Odbity obraz jest
rejestrowany przez kamery, niosac informacje o aktualnej pozycji jakg zajmuja glowice, bowiem w trakcie pomiaréw, gdy kota
obracaja sie lub sg skrecane, one réwniez zmieniajg swojag pozycje. Rejestracja obrazu nastepuje w takcie blyskéw oswietlajacych

tarcze gtowic i dzieje sie to z czestotliwoscig 8Hz dla kazdej kamery.

Kamery przekazuja te informacje dalej, do jednostki centralnej systemu wykorzystujac ztgcze USB 2.0. Komputer, ktéry na podstawie
analizy informacji o kolejnych pozycjach, ktére zajmujg glowice pasywne ($cislej: ,obrazy” na nich naniesione), dokonuje obliczen
wartosci parametrow informujacych o ustawieniu kot i osi pojazdu. Zastosowana technologia przewyzsza szybkoscig wszystkie inne
wykorzystywane przy tego typu pomiarach dajac diagnoscie przekonanie, ze wartosci zmierzone i ich zmiany nastepujg w czasie

rzeczywistym. Jest to wazne nie tylko podczas pomiaréw, ale tez przy dokonywaniu regulaciji.

Wieszaki stuza do odwieszania gtowic, gdy nie sg zamontowane na kota.



2. Zalety pasywnych gtowic pomiarowych i oprogramowania WinAlign

System DSP 600 posiada wiele opatentowanych funkcji wyrézniajacych go sposréd innych. Zostang one tylko wymienione z nazwy,
aby poznac¢ jak daleko technika wyrecza diagnoste w zmudnych, niekiedy, czynnosciach, ale nie zwalnia, na szczes$cie, od myslenia.

Opisy tych procedur i podprogramoéw sa dostepne na stronie internetowej: http://www.wimad.com.pl/.

1. Opatentowane procedury pomiarowe i regulacyjne:
ExpressAlign®, WinToe®, Shim-Select® I, CAMM® (Control Arm Movement Monitor), Automatic Bushing Calculator® (ABC)
Bushing, Faster Caster®, Baza narzedzi i zestawow, Widok Wirtualny®, Pasek zadan, Pomiary symetrii, Specjalistyczne procedury

pomiarowe, Podpowiedz dzwiekowa, Menu skrocone, Maksymalny kat skretu i réznica katow skretu kot.

2. Inspekcja pojazdu:
Inspekcja na zywo, Inspekcja graficzna (Point & Click), Baza danych WebSpecs®.NET, Inspekcja ramy posredniej i

fotografie cyfrowe, Inspekcja opon, Wydruk z inspekcji, Alldata Undercar.

3. Trening multimedialny:
Trening multimedialny, Trening na zywo, Wideo regulacje, Wideo narzedzia i zestawy, Wideo Tech Diagnostic, AlignGuide®,

llustracje regulacji, Fotografie regulac;ji.

4. Wydruki oraz bazy podzespotow:
Woydruk inspekcji, Wydruk wynikéw regulacji, Wydruk zlecenia, Baza danych Part Hunter®, MAP, I-Shop Compliance.

5. Hunter Online:
Baza danych fabrycznych WebSpecs®.NET, ShopResults.NET.

Zob. Opis zalet i procedur programu WinAlign: Biuletyn nr 25: HUNTER - opcje oprogramowania WinAlign.

Zastosowanie kamer CMOS oraz brak czesci ruchomych oraz przystepny i jednoczesnie bogaty w udogodnienia interfejs to gtéwny
powdd zainteresowania systemem przez wielu producentéw samochodoéw i diagnostéw. Producent urzadzenia produkuje tez systemy

z ruchomymi kamerami, ale wiekszos$¢ klientéw kupuje systemy z glowicami statymi, aby obnizy¢ koszty dlugookresowe.

System zostat doceniony przez VW/Audi (VAS 6292), Mercedesa (HTA-MB-R) oraz BMW (KDS Il) i zalecony dla dealeréw tych firm
na catym Swiecie. Pozyskanie homologacji niemieckich producentow jest istotne, poniewaz ich wymagania sg bardzo wysokie.
Trzeba poddaé urzadzenia dtugotrwatym testom. Testowane urzadzenia muszg przynajmniej dorownywa¢ wymaganiom dotychczas
stosowanych systemoéw. Poza tym rozwdj technik kontroli jazdy postawit wymaég np. sprawdzenia i regulacji urzadzen kontrolujacych
odlegtos¢ od poprzedzajgcego samochodu (ADR/ACC). Innym wymogiem byto wyeliminowanie obrotnic elektronicznych, jako
zawodnego ogniwa w dotychczas stosowanych urzadzeniach. Konieczne byto wiec, rozwigzanie problemu pomiaru maksymalnego
kata skretu koét. To z kolei wymusito zastosowanie kamer o tak szerokim kacie ,widzenia”, aby mozliwy byt pomiar tego kata w
zakresie +/- 50°. Réwniez w ptaszczyznie pionowej nalezato wymysli¢ metode pomiaru przeswitu. Jest to teraz mozliwe jednoczesnie

dla czterech kot i bez dodatkowych czynnosci.

W poréwnaniu do dotychczas stosowanych gtowic pomiarowych, gtowice pasywne:
. nie zawierajg zadnych uktadow elektronicznych
L] nie sa potaczone z jednostka centralng zadnymi przewodami
Ll nie wymagajg zasilania i nie wysytajg zadnych sygnatéw, np. strumienia Swiatta laserowego
L] istnieje mozliwo$¢ wykonania kompensacji bicia obreczy bez unoszenia kot pojazdu
. sg odporne na upadek
L] nie wymagaja zadnych regulac;ji (kalibraciji)
. zapewniajg najwyzszg szybkos¢ aktualizacji danych w czasie pomiaru (w czasie rzeczywistym)
= system mozna montowac¢ we wspotpracy ze stanowiskami na kanale diagnostycznym lub na dzwigniku diagnostycznym

(nozycowym lub czterokolumnowym)



3. Przeprowadzanie pomiaru

Czynnosci wstepne. Po wprowadzeniu samochodu na podno$nik, ustawieniu két na wprost (orientacyjnie), na uprzednio
zablokowanych przed obrotem obrotnicach oraz zaciggnieciu hamulca recznego nalezy sprawdzi¢ stan ogumienia i ciSnienia w nim.
Z bazy danych, ktéra zawiera dane do modeli samochodéw produkowanych w ostatnich 20 latach (na zaméwienie tez do old-
timeréw) nalezy wybra¢ dane o ustawieniu geometrii dla danego modelu samochodu. Aktualizacja bazy danych odbywa sie
standardowo corocznie lub w kazdej chwili przez $ciaggniecie najnowszych modeli z Internetu. Baza danych zawiera nie tylko dane
regulacyjne lecz tez zdjecia (ok. 3000) i filmy instruktazowe (ok. 200). Teraz mozna juz i przystgpi¢ do sprawdzania stanu wszystkich
elementéw podwozia, zgodnie z informacjami, w formie zdje¢ cyfrowych (tzw. inspekcja cyfrowa), ukazujacymi sie na ekranie
jednostki centralnej. Ponadto baza danych zawiera informacje o narzedziach niezbednych do wykonania regulacji ustawienia kot w

danym samochodzie.

Nastepnie pod kotfa lewej strony pojazdu, z przodu i z tylu, nalezy podtozy¢ kliny zabezpieczajace i przej$¢ do montazu na kota
uchwytéw gtowic pasywnych i samych gtowic. Obracajac gtowice wzgledem uchwytéw nalezy ustawi¢ je w tzw. pozycji

wyjsciowej, kierujac sie poziomicg zamontowang w gtowicy. Po ich ustawieniu trzeba ja w tym potozeniu zablokowac.

Kompensacja glowic pomiarowych. Jej celem jest uniknigcie btedéw pomiarowych, spowodowanych btedem kotowosci kota, biciem
tarczy kota oraz niedoktadnoscig montazu uchwytu gtowicy lub gtowicy pasywnej w uchwycie. Mozna jg jednoczesnie przeprowadzi¢
dla wszystkich czterech két pojazdu (fot. 3a) lub oddzielnie dla kazdego z két (fot. 3b). Rozpoczynajac pomiar geometrii stosujemy
pierwsza z metod. Kompensacje gtowicy pasywnej dla wybranego kota (oméwimy jg oddzielnie) wykonuje sie tylko dla gtowicy, ktéra

byta zdejmowana z danego kota np. w celu przeprowadzenia regulacji kata pochylenia kota.

Fot. 3. Kompensacje pasywnych gfowic pomiarowych mozna

przeprowadzi¢ na dwa sposoby:

a) przetaczajgc samochéd po podnosniku, dla jednoczesnej
kompensacji wszystkich gtowic;

b) obracajgc w dwéch kierunkach wybrane kotfo uniesionego
pojazdu, tylko dla kompensacji gtowicy zamontowanej na
tylnym kole.
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Pomiar ustawienia két i osi pojazdu. Rozpoczynamy od kompensacji wszystkich glowic pasywnych, potaczong z pierwszym
pomiarem. Czynnosci te mozna wykonac¢ bez podnoszenia pojazdu lub unie$¢ samochdéd na wysoko$¢ dogodng do przeprowadzenia
ewentualnej regulacji. W tym celu:
. pomigdzy obrotnicg a podnosnik nalezy wlozy¢ tzw. wkitadke przejazdowa (fot. 4), ktdra wypetni luke pomiedzy obrotnicg a
podnos$nikiem i umozliwi przetaczanie samochodu bez wstrzaséw (mogacych zaktéci¢ pomiar)
. zablokowa¢ kierownice w potozeniu na wprost
=  cofng¢ klin (fot. 3a.) zabezpieczajacy od tytu, tylne lewe koto pojazdu, o ok. 40 cm

= zwolni¢ hamulec reczny



Nastepnie przekrecajac za tylne lewe koto, nalezy przetoczy¢ samochdd do tytu ok. 35 do 40 cm, a nastepnie przetoczyé samochdd
do przodu, do oparcia sie o klin pozostawiony pod przednim lewym kotem. Na ekranie ukaza sie zmierzone dla obu osi i ich k6t
wartosci:

= kata pochylenia kota

= zbieznosci catkowite]

. zbieznosci potdwkowe;j

. kata znoszenia samochodu

Fot. 4. Podczas przeprowadzania kompensacji
lub pomiaru, wymagajacych przetaczania
samochodu po podno$niku (2), pomiedzy
obrotnice (3) a podno$nik musi by¢ wtozona
wktadka przejazdowa (4). Likwiduje ona uskok
pomiedzy obrotnicg i podno$nikiem, tak wiec
koto (1) moze sie bez wstrzaséw przetaczac z
obrotnicy na podno$nik i z powrotem.

Po wyjeciu zabezpieczen z obrotnic, usunieciu wktadki przejazdowej, odblokowaniu kierownicy i zablokowaniu pedatu hamulca w
pozycji nacisnietej, przystepujemy do pomiaru nastepnych parametréw, zgodnie ze wskazéwkami ukazujacymi sie na ekranie.
Zaczynamy od ustawienia kot do jazdy na wprost. Nastepnie skrecamy kota w lewo i prawo i ponownie ustawiamy do jazdy na wprost.
Na ekranie ukazg sie wartosci: kata wyprzedzenia sworznia zwrotnicy, kata pochylenia sworznia zwrotnicy oraz sumy kata pochylenia

sworznia zwrotnicy i kata pochylenia kota.

Kompensacja pojedynczej glowicy pasywnej. Jest ona konieczna, gdy po przeprowadzeniu jednoczesnej kompensacji dla
wszystkich gtowic (fot. 3a), trzeba zdja¢ gtowice z jednego lub wigcej két. Tylko dla tych gtowic, musi by¢ przeprowadzona
indywidualna, ponowna kompensacja (fot. 3b). W tym celu, na kole uniesionego na pomocniczym podno$niku pojazdu, montuje sie
uprzednio zdemontowang gtowice i ustawia sie jg w pozycji wyjsciowej (na podstawie wskazan poziomicy zamontowanej w gtowicy).
Nastepnie zgodnie z poleceniami programu nalezy obrdécié koto do tytu, a nastepnie do przodu. Po kompensac;ji gtowic, ktére tego
potrzebujg, opuszczamy samochdd i kilkakrotnie kotyszemy pojazdem w celu utozenia zawieszenia — mozemy ponownie

przeprowadzi¢ pomiary.

4. Otrzymane wyniki pomiaréw geometrii két i ich interpretacja

Czas pomiaru typowego samochodu, ktérego technologia nie narzuca uzycia dodatkowych procedur waha sie od 2-5 minut.
Obejmuje on wprowadzenie danych lub skorzystanie z wprowadzonych juz do bazy danych klienta i pojazdu, zatozenie gtowic na kota
i przeprowadzenie pomiaru wiasciwego (pierwotnego). Oczywiscie nie wliczamy do tego czasu czynnosci przygotowawczych takich
jak wprowadzenie samochodu na stanowisko, czy sprawdzenie stanu elementéw zawieszenia lub pomiar ci$nienia w ogumieniu.
Rezultaty pomiaréw otrzymujemy na ekranie monitora i na wydruku w jednym z kilku zadanych formatéw. Moga one by¢ sktadowane.
Pojemnos¢ bazy okresla sie na 10-15 lat pomiaréw! Mozna je oczywiscie przesta¢ e-mailem na adres klienta (np. flotowego), mozna
tez wykorzysta¢ w sieci wewnetrznej, poniewaz format przekazywanych danych (XML) jest taki sam jak uzyty w systemie CEPIK i
réwnoczesnie jest kompatybilny z ASANETWORK.
Osobnym problemem, ktéry udato sie rozwigzac inzynierom z firmy HUNTER jest przypadek szczegdlny, jaki stanowig samochody ze
zmodyfikowanym ("tuningowanym”) w réznych firmach zawieszeniem przeznaczone do sportu lub na zyczenie klienta. | tak bedziemy
mieli do czynienia z samochodem:
. bez przerdbek tzw. fabrycznym (bezwypadkowym i powypadkowym), gdzie mozna zastosowac¢ dane bedace w urzadzeniu a
dostarczone i autoryzowane przez producenta samochodu. Tu sytuacja jest prosta
. przerobionym przez specjalistyczng firme tuningowa (czasem posiadajgca homologacje fabryki), gdzie np. nie mozemy
zastosowac danych od Mercedesa S 600, bo mamy do czynienia z pojazdem firmowanym przez AMG. Tu najczesciej jest
mozliwy dostep do danych tunera
. przerobionym do udziatu w imprezie sportowej np. rajdzie. Taki samoch6d musi sie poruszac po drodze publicznej i mie¢
wazne badanie techniczne (rejestracyjne)

. przerobionym amatorsko np. przez obnizenie zawieszenia — skrécenie sprezyn



We wszystkich czterech przypadkach jest mozliwy pomiar ustawienia geometrii két. Pomiar tak, ale co z weryfikacja i oceng
zmierzonych wynikow? Przeciez chodzi o bezpieczenstwo. Otéz HUNTER z kamerami DSP 600 i oprogramowaniem WinAlign w
wersji TUNER poprowadzi diagnoste i w takich przypadkach. Oczywiscie pomiar w przypadku ,a” bedzie trwat przystowiowe 5 minut.
W pozostatych (b-d) moze wymagaé pomiardw np. na 10 wysokosciach naprezonego lub podniesionego zawieszenia, czasem moze
wymagac jazdy probnej i pomiaru temperatury opon. Oprécz pomiaru sg oczywiscie dwa inne wyjscia:

. dopuszczenie ,trudnego” samochodu bez wykonania wystarczajacej weryfikacji, czyli tzw. zaniechanie i brak wyobrazni

. odrzucenie pojazdu bez podania przyczyn tzw. odmowa
Kto wezmie odpowiedzialnos¢ jesli samochdd ulegnie wypadkowi - jak diagnosta udokumentuje badanie — w pierwszym przypadku?
Jak tez udowodni klientowi odmowe np. przed sagdem — w przypadku drugim? Tak, wiec pozostaje prawidtowe przeprowadzenie
pomiaru.

Ponizej przyktady wydrukéw z pomiaréw:
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Fot. 5. Widok ekranu przedstawiajacy gotowe do wydruku pomiary w formie ,analizy”.

Powyzszy ekran pokazuje w formie rzeczywistej wydruk rezultatéw pomiaréw podstawowych parametréw geometrii samochodu
(Aston Martin). Diagramy zawierajg informacje o nazwie mierzonego parametru (kata), polu tolerancji tego parametru, jego wartosci
biezacej, strzatka pozwala na orientacje gdzie warto$¢ biezaca znajduje sie w stosunku do pola toleranciji, kolor okresla jej potozenie:
i tak: zielony — wewnatrz pola tolerancji, czerwony — poza polem tolerancji, szary — pole tolerancji dla danego parametru nie zostato
okreslone (np. przez producenta pojazdu, wtedy diagnosta kieruje sie zaleceniami ogéinymi). Przy kazdym diagramie oprocz nazwy
jest zamieszczona jego definicja graficzna. Ponizej zgrupowanych katéw dla danej osi, jesli ktéry$ z katow jest poza tolerancja
znajduje sie charakterystyczny rysunek i opis co takie ustawienie spowoduje podczas dalszej eksploatacji pojazdu, np. ,przyczyng
zuzycia krawedzi opony moze by¢ duzy kat PK”, gdzie ,duzy” oznacza warto$¢ nadmierna. Kazdy wydruk zawiera réwniez dane
charakteryzujgce konkretny samochdéd (VIN, nr rej.) oraz date i godzine badania oraz dane diagnosty. W tej formie mozna go

wydrukowaé, zapamietac lub przesta¢ e-mailem bezposrednio z urzadzenia lub z serwera.
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Fot. 6. Widok ekranu przedstawiajgcy gotowe do wydruku pomiary wraz z wykresami zmiany zbiezno$ci potdbwkowej w funkcji wysoko$ci

zawieszenia.

Dla samochodéw rzadkich, po tuningu lub rozlegtej naprawie powypadkowej warto przeprowadzi¢ pomiary dla réznych ,przeswitow”

pojazdu. Mozna sie wtedy dowiedzie¢ jak samochdéd bedzie sie zachowywat podczas pokonywania nieréwnosci i czy parametry (tu:

zbiezno$¢) bedg w polu tolerancji. Do tego mozna dotaczy¢ pomiary innych parametréw w funkcji przeswitu np. kata PK lub kata

znoszenia. Ostatecznie mozna analize poprzeé pomiarami rozktadu temperatur opony na jej szerokosci, ktére dadzg odpowiedz na

szereg pytan.
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Fot. 7. Widok ekranu przedstawiajacy gotowe do wydruku pomiary symetrii i $ladowo$ci.



Zdjecie nr 7 jest ilustracjq tego jak wyglada ustawienie kot w rzucie z gory. Jest to wydruk najcze$ciej pozadany dla samochodéw po
kolizji (naprawie powypadkowej). Oprogramowanie podaje wyniki w milimetrach znajac wczes$niej zmierzone rozstawy kot i osi. Forma

wydruku nie pozostawia miejsca na mylng interpretacje.

5. Zalety metody pomiarowej wykorzystujacej pasywne glowice
pomiarowe

Maksymalnie uproszczona obstuga.
Nie wymaga doktadnie wypoziomowanego podosnika.

Nie wymaga oddzielnej kompensacji kazdego kota.

P b=

Nie wymaga unoszenia pojazdu lub napinania jego zawieszenia (chyba, ze jest to narzucone przez procedury OEM producentow

samochoddw).

o

Wszystkie parametry mierzone sg na biezaco.

6. Mozliwosc¢ stosowania na stanowiskach przelotowych i nieprzelotowych.

7. Przy kazdym pomiarze mozemy w krotkim czasie otrzymac¢ do 50 parametréow charakteryzujacych ustawienie geometrii kot i osi
samochodoéw.

8. System jest przygotowany do rozbudowy o pomiar geometrii ustawienia kot i osi pojazdéw o dmc powyzej 3,5 t (wymaga to

przystosowania stanowiska do pomiaru i zakupu tylko gtowic pomiarowych DSP 500T i oprogramowania WinAlign Truck).

Nalezy jednak pamietaé, rowniez przy tej metodzie pomiarowej, ze jesli pomiar zostanie dokonany dla pojazdu, ktéry ma luzy w

zawieszeniu lub ma niewtasciwe cisnienie w ogumieniu, to otrzymane wyniki bedg btedne.

6. Wspétpraca urzadzen do pomiaru geometrii firmy HUNTER z
uktadem pomiarowym DSP 600

Do wspotpracy z uktadem pomiarowym DSP 600 sg przystosowane jednostki sterujgce firmy HUNTER z serii 811. Jednak réwniez
urzadzenia z serii 211, 411 oraz 611 (SKP), po zmianie oprogramowania i komputera z tzw. USB boxem, moga wspotpracowac z

omoéwionym uktadem pomiarowym.

7. Obstuga ukiadu pomiarowego DSP 600

Generalnie uktad ten jest praktycznie bezobstugowy. Nalezy utrzymac¢ w czystosci powierzchnie gtowic pasywnych i uktad optyczny

kamer oraz nie dotykac ich rekami lub narzedziami.

Zenon Majkut, WIMAD SP.J.
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