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1. WPROWADZENIE

1.1 Program c¢wiczenia

Cwiczenie to obejmuje swoim zakresem wywazenie két samochodu osobowego bez
demontazu z pomoca wywazarki Fasep strobocopact 2002 oraz k6t zdemontowanych z
pomocg wywazarki Bosch WBE 4410

1.2 Wiadomosci podstawowe

»  Niewyrownowazenie kot jest przyczyng zwiekszonego zuzycia :@ opon, tozysk,
elementow uktadu kierowniczego i amortyzatorow. Powoduje takze zmniejszenie
przyczepnosci két do nawierzchni, pogorszenie efektywno$ci hamowania oraz
kierowalnosci i ptynnosci ruchu pojazdu samochodowego.

Idealne wyréwnowazenie koét, zwtaszcza két przednich, jest wiec niezbedne.

Drgania niewyréwnowazonych k&t sa proporcjonalne do kwadratu predkosci obrotowej i
niewyrbwnowazonej masy. Wraz ze wzrostem predkosci kota sity pochodzace od
niewyrownowazonych mas oddzialywujg niekorzystnie na potaczenia, zwtlaszcza uktadu
kierowniczego.

Btedy niewywazenia kot moga by¢é spowodowane czesciowo w okresie produkcji ogumienia,
czesciowo za$ jego nierownomiernym zuzyciem. Wynika stad, ze wywazenie wykonane przy
zaktadaniu nowego ogumienia stanowi zabezpieczenie przed obcigzeniami zwigzanymi z
niewywazeniem jedynie w pewnym zakresie przebiegu. Systematyczna kontrola kot jest zatem
niezbedna (réwniez w zakresie montazu i uszkodzen felgi tzn. nalezy sprawdzié¢ czy opona nie
wykazuje bi¢ promieniowych).

»  Rozrdznia sie niewywazenie statyczne i niewywazenie dynamiczne.

Niezréwnowazona masa kot kierowanych o zawieszeniu niezaleznym, wirujgca wraz z ogumieniem,
moze z jednej strony wywotaé¢ drgania (w kierunku pionowym -niewywazenie statyczne) wokét
zawieszenia wahaczy, z drugiej strony moze spowodowac ruch o kierunku zmiennym (poziomym)
wokét sworznia zwrotnicy. Do catkowicie spokojnej pracy kot jest konieczne, aby 0$ bezwtadnosci két
pokrywata sie doktadnie z osig obrotu. Wymaganie to jest osiggalne jedynie przez wywazenie
dynamiczne.
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Rys 1.1 Schematyczne przedstawienie przypadkéw niewywazenia kota



Niewywazenie statyczne wystepuje gdy srodek ciezkosci kota nie lezy na osi jego obrotu.
ZF,’#EO ZF,‘R,'=O (11)

Niewywazenie dynamiczne wystepuje gdy srodek ciezkosci kota nie lezy w ptaszczyznie
symetrii kota (gdy 0$ obrotu kota nie jest jego gtéwnag sSrodkowg osig bezwtadnosci).

SFi=0 SFiR;#0 (1.2)

Niewywazenie statyczne powoduje podczas obrotowego ruchu kota powstawanie sity
odsrodkowej, ktérg zgodnie z Il zasadg dynamiki mozna zapisa¢ w postaci:

G 2
F=mpwz=§ 35) (1.3)
gdzie:

m - masa wywazanego Kkofa [kg]

p - przesuniecie $rodka ciezkoSci wzgledem osi obrotu [m]

o - predko$c¢ katowa ruchu obrotowego kofta [rad/s]

G - ciezar kota [kG]

g - przyspieszenie ziemskie [9,81 m/s? |

n - predko$¢ obrotowa kota [obr/min]
Sktadowe -pozioma i pionowa - tej sity odsrodkowej wywotujg drgania kota oraz okresowo
zmienne (co 1/2 obrotu) docigzanie: tozysk piasty kota, elementéw zawieszenia kota oraz
opony, co znacznie przyspiesza ich zuzywanie sie.

Niewywazenie statyczne okresla sie odpowiednio do sposobu jego usuwania tzn. iloczynem
ciezaru niezbednego do usuniecia niewywazenia przez promien na ktérym umieszcza sie ten
ciezar. W przypadku kot samochodowych jest to promien obrzeza tarczy kota, poniewaz jest
to jedyne miejsce umozliwiajgce umieszczenie ciezarka wywazajgcego.

Nst = mc r ( 1 .4)
przy czym obowigzuje zaleznosc:

mp=mgr (1.5)
D -Srednica obreczy kofa
r -promien obreczy kota
B -szeroko$¢ opony
A -wysokoSc przekroju opony ( profil opony)
A/B- wskaznik profilu opony
balonowe -ok .1.05
superbalonowe -ok. 0.95
niskoprofilowe-ok. 0.88
superniskoprofilowe-ok. 0.82
ultraniskoprofilowe-ok. 0.78
serii70-ok. 0.70
serii60-ok. 0.60
r: -promien toczny
V -predkoSc¢ jazdy
Fq -Sita dociskajgca wywotfana niewywazeniem
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promien toczny ri =V/ ok
promien nominalny (wynikajgcy z parametrow katalogowych ) r, = (D+2B)/2
promien toczny mozna w przyblizeniu okresli¢c ze wzoru empirycznego r; =(0.95...0.97)r,
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Zmiana sity odsrodkowe] od predkosci i masy niewywazenia

D r B A/B ry Vv ® Me m p Fq
cale m m - m km/h | rad/s kg kg m kG
13 [0.1651[0.1650(0.8200|0.2854| 60 58.4|10.1000| 20 |0.0008| 5.74

13 |0.1651(0.1650|0.8200( 0.2854| 80 77.87/0.1000f 20 |0.0008( 10.20
13 |0.1651(0.1650|0.8200( 0.2854| 120 116.8/0.1000f 20 |0.0008| 22.96

13 |0.1651(0.1650|0.8200( 0.2854| 60 58.4/0.0500| 15 |0.0005| 2.87
13 |0.1651(0.1650|0.8200( 0.2854| 80 77.87/0.0500{ 15 |0.0005| 5.10
13 10.1651{0.1650|0.8200( 0.2854| 120 116.8/0.0500| 15 |0.0005| 11.48

Wyréwnowazenie két mozna wykona¢ dwoma sposobami.

»  Pierwszy polega na zdjeciu kota z samochodu i wyrdwnowazeniu za pomocqg
wywazarki stacjonarney.

»  Drugi umozliwia wyrownowazenie kot zamontowanych w samochodzie - za pomocg
wywazarki dostawney.

Zasadniczg zaletg pierwszego sposobu jest duza doktadnos¢ pomiaréow (mozna precyzyjnie
okresli¢ warto$¢ ciezaru wymaganej masy wyrownowazajgcej w jednym przebiegu).

Do wad nalezg : niemozliwos¢ uwzglednienia niewyréwnowazenia bebna hamulcowego i
piasty kota oraz niewlasciwego centrowania kota w samochodzie, wieksza pracochtonnosc¢
pomiaréow (demontaz két), wyzszy koszt wywazarek.

» Zasada dziatania wywazania kot zdemontowanych.

Niewywazenie w kole poddanym ruchowi obrotowemu wywotuje site odsrodkowg prostopadtg
do osi wirowania i proporcjonalng do wielkosci tego niewywazenia.

Ta sita odsrodkowa powoduje powstanie w tozyskach watu wywazarki reakcji, ktére
przenoszg sie na podpory sprezyste powodujgc ich drgania.

Drgania te zostajg przetworzone w czujnikach pomiarowych na sygnaty elektryczne.

Po wprowadzeniu parametréw odpowiadajgcych wywazanemu Kkotu ($rednica tarczy,
szerokosc¢ tarczy i odlegtos¢ od bazy pomiarowej) oraz uruchomieniu cyklu pomiarowego
uktad elektroniczny lub mikroprocesorowy przetwarza sygnaty z czujnikdw na wielkosci
niewywazenia oraz miejsca niewywazenia dla obu ptaszczyzn korekcji w jednym przebiegu
pomiarowym.

Uktad mikroprocesorowy zapamietuje wyniki pomiaru oraz steruje uktadem napedowym
wywazarki i systemem sygnalizacji i zabezpieczen.

Zalety drugiego sposobu sg nastepujgce: mniejsza pracochtonno$é (po uwzglednieniu
pewnej praktyki w danej marce pojazdu- mozliwos¢ wyskalowania przyrzgadu) pomiarow,
uwzglednienie niewyrownowazenia bebna i piasty kofta, mniejszy koszt wywazarek.
Zasadniczg wada jest niemozliwos¢ doktadnego ustalenia wartosci masy wyrownowazajgcej.



Do wyrownowazenia kot samochodu stosowane sg wywazarki :
»  rezonansowe - (bezdemontazowe),
»  podrezonansowe -ze sztywnym watem (kota zdjete),
»  nadrezonansowe -ze sprezystym watem (bezdemontazowe i kota zdjete).

W wywazarkach rezonansowych koto jest rozpedzane do takiej predkosci obrotowej, aby
czestotliwos¢ o drgan spowodowanych niewyrownowazeniem byta wieksza od czestotliwosci
®, drgan wiasnych uktadu. Rozpedzi¢ koto samochodu do maksymalnych obrotéw.
Widoczny znak na oponie (np. kreska narysowana kredg) przesuwa sie przy wzroscie
predkosci obrotowej kota w kierunku jego obrotéw, a jego potozenie ustali sie gdy predkosc¢
osiaggnie warto$¢ maksymalng. W chwili osiggniecia rezonansu okresla sie katowe potozenie

niewyrownowazenia,

amplituda drgan osiagnie
i maksymalng wartos¢ gdy

' (0=, ).

Rys 1.2 Zaleznos¢
g amplitudy drgan od
a > 0)0 czestotliwosci

wymuszajacej

W wywazarkach z watkiem sztywnym pomiary wyrownowazenia kot sg wykonywane przy
czestotliwosci ® mniejszej od czestotliwosci rezonansowej ®,.

Wywazarki z watem sprezystym majg matg czestotliwos¢ drgan wtasnych, dlatego pomiary
sg wykonywane przy czestotliwosci 3 + 3.5 raza wiekszej od czestotliwosci rezonansowe).

Wywazarki do wyréwnowazania kdt na samochodzie sg wywazarkami typu rezonansowego.
Sg one nazywane wywazarkami stroboskopowymi lub elektronowymi.

Wywazarka Fasep strobocompact 2002 (Elektronowa Wywazarka Kot) jest stroboskopowqg
wywazarkg produkcji wioskiej. Sktada sie ona z trzech zasadniczych elementoéw: zespotu do
napedzania k&t samochodu, przetwornika drgan oraz lampy stroboskopowe;.
Wyréwnowazenie kot samochodu z pomocq tej wywazarki sprowadza sie usuniecia drgan w
ptaszczyznie pionowej (statyczne). Jako$¢ wywazenia dynamicznego mozna oszacowac na
podstawie drgan nadwozia wykrywanych dotykiem reki ( po napedzeniu kota ).

Starsza konstrukcja wyawzarki dojazdowej EWK-15 produkcji polskiej wspotpracowata z
indukcyjnym czujnikiem drgan umozliwiata rowniez wywazanie dynamiczne wowczas czujnik
nalezato "doczepi¢" (gtowica magnetyczna) do elementu, ktory pozwalat wykrywac ruchy
wokoét sworznia zwrotnicy.



Sygnaf czujnika

Rys 1.3 Tworzenie sygnatu sterowania
lampg stroboskopowg

Indukcyjny przetwornik drgan "doczepiony" (
gtowica magnetyczna) do odpowiedniego
elementu zawieszenia (np wahacz dla drgan
pionowych) wytwarza sinusoidalnie zmienne
napiecie proporcjonalne do amplitudy drgan.
» Sygnat napieciowy jest r6zniczkowany
¢ uzyskujemy sygnat dla ktérego miejsce
niewywazenia wystepuje gdy sygnat
v o g przechodzi przez zero.(2)
| ] » Nastepne kroki sq detekcjg zera :

¢ sygnat jest wzmacniany dzieki czemu
uzyskuje sie sygnat prostokatny.(uzyskujemy
skok jednostkowy (3))

¢ sygnat ten jest powtornie rozniczkowany
(impuls Diracka - 4)

P i - | 4 ¢ ujemne impulsy zostaja odcigte.
s vl -~ Dodatnie impulsy tak obrobionego sygnatu sg
Y ¥ impulsami  wyzwalajagcymi  btyski lampy

stroboskopowej. Wyzwolenie lampy wypada
zawsze przy ujemnej amplitudzie sygnatu uzyskanego z przetwornika drgan, tzn. lampa
wigcza sie w chwili, gdy koto osigga skrajne potozenie (masa niewywazenia znajduje sie po
stronie czujnika wzgledem osi obrotu). Na skutek efektu stroboskopowego mozliwe jest
zapamietanie potozenia znaku, wykonanego na boku bieznika opony. Po zatrzymaniu kofa i
ustawieniu w zapamietanym potozeniu montujemy ciezarek wywazajacy w gornym potozeniu
poniewaz masa niewyrownowazona znajduje sie w dolnej czesci kota (gdy czujnik byt
zamontowany pod wahaczem —niewywazenie statyczne). Ustalenie, po ktorej stronie kota
(wenetrznej czy zewnetrznej) umocowac ciezarek wywazajacy jest niemozliwe. A wiec w
celu zmniejszenia btedu niewyrownowazenia dynamicznego mozna umiesci¢ dwie
jednakowe masy po obu stronach tarczy kota. Celem drugiej operacji dynamicznego
wyrownowazenia kot na samochodzie jest wykluczenie mozliwosci powstawania momentu
powodujgcego ruchy obrotowe kot wokdt sworzni zwrotnicy. Przetwornik drgan nalezy
umiesci¢ w ptaszczyznie poziomej. Gtowica magnetyczna przetwornika powinna przylegac
do tarczy hamulca w osi poziomej kota jak najdalej od piasty kota. Pomiar i wyrébwnowazenie
nalezy przeprowadzi¢ analogicznie uwzgledniajgc tylko fakt iz uktad w tym pomiarze zostat
obrécony o 90°.

UWAGA'!

Poniewaz przy bezdemontazowym wywazaniu kot wywazane sg réwniez inne elementy
zawieszenia to nalezy pamietaC, ze w czasie eksploatacji nie wolno zmienia¢ wzajemnego
ich potozenia (np. odkrecenie i ponowne przykrecenie kota bez zmiany potozenia wzgledem
bebna)



2. BADANIA | POMIARY

2.1 Wywazarka Fasep strobocompact 2002

Wywazarka Fasep strobocompact 2002 stuzy do wywazania kot samochodowych bez ich
demontazu.
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2.1.1 Opis przyciskow na klawiaturze
<1> STROBO - wtgcznik wskaznika stroboskopowego
<2> WYSWIETLACZ LED - wskazuje warto$¢ niewywazenia

<3> DIODA - wskazuje ze urzadzenie jest wigczone

,, ( 0 =)

<4> CZULOSC - pokretto ustawiania skali odczytu -oa

<5> GNIAZDO - miejsce podtgczenia czujnikow @)

<6> HAMULEC - w celu zatrzymania kofta napedowego

<7> START - przycisk zatgczania silnika e T
. . 1400 0 2800

<8> - przetacznik kierunku obrotéw RPM RPM

<9> - wigcznik silnika napedowego C




2.1.2 Umieszczanie podstawki pod pojazdem

2.1.2.1 Podnoszenie pojazdu

Podnies¢ pojazd wykorzystujgc odpowiednie
urzadzenie (podnos$nik itp.)

2.1.2.2 Umieszczanie podstawki pod pojazdem

Podstawka posiada wbudowane kota, dzieki
czemu w tatwy sposob moze zostac
umiejscowiona pod pojazdem. Podstawka musi
by¢ ustawiona na dobrze wypoziomowanym i
solidnym podtozu oraz jak najblizej kota. Nalezy
wykorzysta¢ odpowiedni adapter zapewniajgcy
stabilne podparcie zawieszenia. Patrz rysunek.

2.1.2.3 Dostosowywanie podstawki

Ustawi¢ wysokos$¢ podstawki tak, aby zewnetrzna
krawedz opony znajdowata sie na tej samej
wysokosci, co koto napedowe wywazarki.

2.1.2.4 Ustawienie samochodu

Powoli opuscic samochdéd na podstawke
upewniajac sie, ze zawieszenie odpowiednio -

B
osadzone jest na podstawce, a podstawka !‘-':-“ :
stabilnie stoi na posadzce. -~

UWAGA!

Upewni¢ sie, ze samochdd umieszczony jest na
podstawce w sposob stabilny. Zte umiejscowienie pojazdu na podstawce moze spowodowac
powazne obrazenia i uszkodzenie sprzetu

2.1.3 Przygotowanie pojazdu do badan.
»  Oczyscic kota z zabrudzenia.

»  Sprawdzic¢ cisnienie w ogumieniu i ewentualnie doprowadzi¢ go do wielkosci zgodnej z
instrukcjg fabryczna.

Dopuszczalne odchyiki od cisnienia nominalnego wynosza;:
+0,01 MPa (+0,1 at) przy cisnieniu nominalnym do 0,3 MPa (3 at)
+0,02 MPa (+0,2 at) przy ci$nieniu nominalnym powyzej 0,3 MPa (3 at).

10



Rys 2.1 Wywazarka Fasep strobocompact 2002

Rys 2.2 Czujnik drgan wywazarki Fasep strobocopact 2002

»  Sprawdzic bicie promieniowe i poosiowe obreczy kota i opony wg tablicy ze str.16

»  Sprawdzi¢ za pomocg czujnika luz wypadkowy, wynikajgcy z sumy luzow tozysk,
sworznia zwrotnicy i osi wahaczy. Pomiaru luzu dokonuje sie usitujgc obrocic¢ kofo w
kierunku poprzecznym dookota Srednicy poziomej, na przemian w jedng i drugg strone
az do oporu. (luz na sworzniu zwrotnicy jest wyczuwalny w czasie usitowania obrotu
kota wokot osi pionowej rece utozone poziomo)

Powstate przy tym przesuniecie najwyzszego ( lub najnizszego ) punktu lezgcego na srodku
boku opony, jest miarg wielkosci luzu.

Srednica obreczy kota Dopuszczalny luz
do 15" 1.5 mm
16" + 18" 1.8 mm
19" + 22" 2 mm

»  Kota powinny obracac sie swobodnie bez oporow wynikajgcych z blokowania uktadu
hamulcowego lub innych przyczyn.

2.1.4 Podftgczenie urzgdzenia

Podtagczy¢ podstawke (czujnik drgan) do gniazda wywazarki przy uzyciu dotgczonego do
urzgdzenia kabla.

Podtaczy¢ wywazarke do zrédta pradu, sprawdzajgc poprawno$¢ napiecia i uziemienia.

11



2.2 Wywazanie kot samochodowych bez ich demontazu.

2.2.1 Wywazanie kot nienapedzanych

2.2.1.1 Wywazanie statyczne kot nienapedzanych

»  Ustawi¢ wywazarke zgodnie z punktem 2.1

» W dowolnym punkcie na boku opony wykonac kredg wyrazny znak (lub wykorzystac
wentyl jako znak rozpoznawczy potozenia kofa).

> Ustawianie czutoSci sensorow

Wybra¢ orjentacyjng warto$¢ czutosci z ponizej przedstawionej tabeli.

Rodzaj pojazdu Wartos¢ czutosci

Mate samochody 2+4

Srednie samochody

Duze samochody

Mate ciezardwki

Srednie ciezaréwki

N O o O &~
| Nl O N| O

Duze ciezarowki

UWAGA!

Powyzsza tabela odnosi sie do wiekszosci pojazdow, z jakimi uzytkownik moze mie¢ do
czynienia. W przypadku, gdy uzytkownik obstuguje pojazd nieznajdujacy odpowiednika z
powyzszej tabeli, warto§¢ czutosci nalezy dobra¢ szacunkowo wediug zdobytego
doswiadczenia

» Dosung¢ wywazarke do kofa samochodu tak, aby kofto napedowe wywazarki stykato
sie z bokiem opony.

» Rozpedzi¢ koto samochodu za pomocg kota napedowego wywazarki (kolejno na
dwoch zakresach predkosci).

Dociskajgc mocno koto napedowe wywazarki do opony rozpedzi¢ koto samochodu do
maksymalnych obrotow. Widoczny znak na oponie przesuwa sie (wigczony przycisk
wyzwolenia btysku) przy wzroscie predkosci obrotowej kofta, a jego ustalenie swiadczy o
osiggnieciu maksymalnych obrotéw.

»  Odsungc koto napedowe wywazarki od kota pojazdu, utrzymujgc przycisk ,<STROBO>
wyzwolenia btyskow w pozycji wigczoney.

»  Po uptywie 1+2 sek. od chwili ustania napedu zaobserwowac jednoczesnie pofozenie
paska na oponie i wielkoS¢ niewywazenia( lub dla wskazan maksymalnych-rezonans).

»  Puszczenie przycisku <STROBO> powoduje zapamietanie wartoSci niewywazenia

»  Po zatrzymaniu i ustawieniu kota w zapamigtanej pozycji oznaczyC kredg punkt
znajdujacy sie doktadnie pionowo nad 0sig.

»  Powtbrzyc¢ czynnosci z punktow poprzednich dla przeciwnego kierunku wirowania Kofa.

»  Zamocowac ciezarek w pofowie odlegtosci miedzy znakami wyznaczonymi (przy
obrotach w lewo i w prawo)
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Wielkos¢ ciezarka okresli¢ na podstawie sredniej z odczytéw dla obydwu kierunkow obrotow.
Jedli przyjeta wartos¢ przekracza 50g nalezy na kole umiesci¢ dwa ciezarki po obydwu
stronach kota - kazdy réwny potowie przyjetego ciezarka.

»  Rozpedzic¢ koto kolejno w jednym i drugim kierunku i zaobserwowac wielkoS¢ wskazan
wskaznika wielkosSci niewywazenia w chwile po odjeciu napedu. Zwrdoci¢ uwage, czy
potozenie znaku nie ulegto zmianie.

»  Ustalic ostateczng wielkoS¢ ciezarka wywazajgcego na zasadzie porownania wielkoSci
wskazan wywazarki przed i po zatozeniu ciezarkOw z pomocg Wzorow:
44
Mo = w—w; M- (2.1)
gdzie:
Mo - masa ciezarka jaki nalezy zatozyc ostatecznie,
Mz - masa ciezarka jaki zostat zatoZony ,
W/ - wskazanie Srednie przed zatoZzeniem ciezarka,
W, - wskazanie Srednie po zafozeniu ciezarka M,
Przyktad (gdy ciezarek jest za maty - w tym przypadku nie zmienia sie miejsce
niewywazenia)

W1 = 80 g.
W2 = 40 g.
Mz = 60 g.

Mo =3735 60=120g (2.2)

Przyktad (gdy ciezarek jest za duzy) w tym przypadku znaki na oponie widoczne sg w
potozeniu réznigcym sie o 180 od potozenia przed zatozeniem ciezarka. Wowczas
wskazanie W2 traktujemy jako ujemne.

W1 = 80 g.
W2 = 20 g.
M2 =80 g.

80
Mo =525y 80=649 (2.3)

Zdjac¢ z kota zatlozone ciezarki i zatlozy¢ na ich miejsce ciezarki zgodne z powyzszym
wyliczeniem.

»  Rozpedzi¢ koto do maksymalnych obrotow i sprawdzi¢ czy doktadno$¢ wywazenia jest
wystarczajgca. Doktadnie wywazone koto powoduje tylko sporadyczne btyski lampy a
wskaznik wielkoSci niewywazenia wskazuje wartoSc bliskq zeru.(brak drgan karoserii)

Uwaga!

W przypadku czestego wywazenia kot samochodow tej samej marki i typu zaleca sie
doswiadczalne ustalenie potozenia pokretta "czutos¢", przy ktérym wskazania wskaznika
wielkosci niewywazenia okreslajag z dobrym przyblizeniem wielkosci koniecznych do
wywazenia ciezarkow.

W celu ustalenia wtasciwego ustawienia pokretta "czutos¢", nalezy: na doktadnie wywazone
koto zatozy¢ w dowolnym miejscu ciezarek o wielkosci 80g (po 40g z obu stron), rozpedzi¢
koto w dowolnym kierunku i po odjeciu napedu ustawi¢ pokretto "czutos¢", w taki potozeniu,
aby wskaznik wielkosci niewywazenia wskazywat 80.
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2.2.1.2 Wywazanie statyczne kot nienapedzanych w zakresie rezonansu.

Liczba obrotow do ktorej rozpedza sie kota lezy normalnie powyzej zakresu rezonansu
zawieszenia kota. W tym przypadku, po wycofaniu napedu, znak pozostaje krotki czas na
jednym miejscu, co umozliwia doktadne okreslenie jego potozenia. Zdarza sie jednak
szczegoOlnie przy wywazaniu na biegu wolniejszym, Ze liczba obrotéw kofa znajduje sie w
zakresie obrotow rezonansowych. W tym przypadku pasek wedruje powoli, zaraz po
wycofaniu napedu, ze swojego pierwotnego miejsca zajmowanego w czasie napedzania,
wzglednie z miejsca na ktdre przeskoczy po odjeciu napedu. To wtasnie miejsce, z ktdérego
rozpoczyna sie ruch znaku stuzy do ustalenia potozenia ciezarkdw, jednakze obserwacja jest
w tym przypadku utrudniona i doktadnos$¢ okreslenia miejsca mniejsza. Czesto wystepuje
dwa lub wiecej punktow rezonansowych przy réznych obrotach. Jedli istnieje dostatecznie
silny rezonans przy obrotach mniejszych niz maksymalne obroty uzyskane z napedu
wywazarki, wowczas wywazanie przy tych obrotach moze sie okazacC fatwiejsze i
doktadniejsze.

Wywazanie w zakresie rezonansu moze by¢ czasem korzystniejsze réwniez w przypadku,
gdy przy maksymalnych obrotach obraz stroboskopowy nie jest stabilny (znak nie stoi w
miejscu, ale przeskakuje z miejsca na miejsce w granicach kilku lub nawet kilkunastu
centymetréw) lub tez gdy widoczne sg jednoczesnie dwa lub wiecej paskéw.

»  Tego rodzaju zjawiska zaktocajgce wystepujg najczesciej w wyniku luzow w tozyskach
kot, sworzni zwrotnicy, uktadzie kierowniczym Ilub zawieszeniu, zwfaszcza przy
niewielkim niewywazeniu.

» Jednoczesnie pojawienie sie kilku paskow moze nastgpi¢ rowniez w wyniku odrywania
sie magnesu czujnika drgan od elementu zawieszenia (rozwazanie dotyczy tylko
czujnika indukcyjnego). Jezeli zjawisko to nie znika rowniez przy obrotach nizszych,
nalezy sprawdzi¢ umocowanie czujnika wzglednie dokonacC proby przy ustawieniu
czujnika w wigekszej odlegtosci od kota. Jesli te proby zawiodg nalezy usungc luzy w
uktadzie kierowniczym i zawieszeniu.

W czasie wywazania w zakresie rezonansu, po odjeciu napedu, nalezy zaczeka¢ az koto
zwalniajgc osiggnie obroty rezonansowe (Rys 1.2.). Przy tych obrotach wskazanie miernika
wielkosci niewywazenia, ktéore malejg w miare zwalniania, zaczynajg wzrastaé aby po
osiggnieciu maksimum zmale¢. Jednoczesnie obserwacja wskazuje przy tych obrotach
nasilenie wibracji nadwozia. W tym wilasnie momencie przy maksymalnym wskazaniu
nalezy zapamieta¢ potozenie znaku na kole.

2.2.2 Wywazanie kot napedzanych.
» do rozpedzania kota wykorzystuje sie naped samochodu,

»  warunki przeniesienia napedu na wywazanie kot nie powinny zbytnio odbiega¢ od
normalnych warunkow w czasie jazdy, w szczegolnoSci w zakresie kgqtow pochylenia
przegubowych watkow napedowych,

» drugie niewywazane aktualnie koto osi napedzanej musi by¢ unieruchomione,

»  przektadnia gtowna i mechanizm réznicowy powinny byC¢ w stanie technicznym
zapewniajgcym ciche i bez drgan przeniesienie napedu.

W przypadku osi tamanej umiesci¢ pod elementem zawieszenia kota wywazanego (np.
wahaczem) specjalng podstawke sprezystg. Podpora sprezysta pod elementem zawieszenia
kota zmniejsza katy pochylenia potosi napedowej, co poprawia warunki pracy przegubow,
umozliwiajgc jednoczesnie drgania kota.
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2.2.2.1 Wywazenie statyczne kot napedzanych.

» Do rozpedzania kota uzywac biegu bezposredniego.

>  Zwiekszajgc stopniowo obroty silnika, pamietac ze szybkoSciomierz samochodu
wskazuje potowe szybkosci kofa.

Po osiggnieciu szybkosci okoto 60 km/godz. (30 km/godz. na szybko$ciomierzu) ustawic
pokretto wzmocnione tak, aby wskaznik wskazywat 50+60 [g]. Obserwowaé wskaznik
wielko$ci niewywazenia przy dalszym zwiekszaniu predkosci kota az do chwili gdy
wskazowka osiggnie maksymalne wychylenie. W tym momencie nalezy wiaczy¢ przycisk
wyzwolenia btysku i obserwowaC potozenie znaku na oponie oraz wskazanie miernika
wielkosci niewywazenia.

Uwaga!

W czasie napedzania nie nalezy przekracza¢ szybkosci maksymalnej dla danego typu
samochodu (potowy tej szybkosci wg wskazan szybkosciomierza).

»  Po zaftozeniu ciezarkow rozpedzi¢ koto powtornie do tej samej szybkosci i witgczyc
przycisk wyzwolenia btysku. Obserwowac potozenie ciezarka na kole i jednocze$nie
wskazania miernika wielkoSci niewywazenia.

»  ZatrzymacC koto | dokonacC korekcji wielkoSci i miejsca mocowania ciezarkow
postugujgc sie:
» - dla ustalenia wielko$ci wzorami podanymi poprzednio,
» - miejsca mocowania schematem podanym na Rys 2.3.

Rys 2.3 Schemat korekcji wielkosci i miejsca
mocowania ciezarkéw przy wywazaniu
statycznym

»  Rozpedzi¢ ponownie koto i sprawdzi¢ doktadnoSc¢ wywazenia.
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2.3 Wywazanie kot samochodowych zdjetych z pojazdu.
2.3.1.1 Przygotowanie kota do pomiaru

Koto po zdjeciu z samochodu w celu wywazenia nalezy oczysci¢ z btota, usung¢ stare
ciezarki korekcyjne umy¢ wodag i wysuszy¢.

Korzys¢ z wywazania kot dla uzytkownika pojazdu samochodowego zalezy od ich stanu
technicznego. Nadmierne bicia tarczy kota oraz wyrobienie otworéw centrujgcych powodujg
duze btedy centrowania przy mocowaniu kot na wale wywazarki jak i na bebnie hamulcowym
pojazdu samochodowego, co moze zaprzepascic efekt wywazania. Dlatego przed
przystgpieniem do wywazania jest sprawdzenie bicia tarczy i opony, ktore nie powinny
przekracza¢ wartosci podanych w tablicy ponizej wymaganych przez norme BN-75/3621-01
oraz sprawdzenie stopnia zowalizowania otworéw centrujgcych w tarczy.

Srednica tarczy kota Dopuszczalne bicie promieniowe i poosiowe
cale mm
obreczy opony
do15 1.5 5
>15 2 6

Tarcza wskazujgca nadmierne bicie lub z wyrobionymi otworami centrujgcymi powinna byc¢
bezwzglednie wymieniona na nowg lub naprawiona. W przypadku, gdy bicie obreczy nie
przekra- cza dopuszczalnego, zas bicie opony przekracza podane wartosci nalezy sprawdzié¢
czy opona jest prawidtowo zamontowana.

Uwaga!

Koto z nadmiernym biciem lub wyrobionymi otworami centrujagcymi wywazone na maszynie
po odkreceniu i powtérnym jego zamocowaniu bedzie wykazywato niewywazenie nawet
kilkudziesieciogramowe.

2.3.1.2 Wywazanie z pomocgq ciezarkow korekcyjnych klejonych
Uktad pomiarowy wywazarki wyposazony jest m.in. w program ALU-1 umozliwiajgcy

wywazanie két poprzez klejenie ciezarkdédw korekcyjnych z obu stron tarczy kota (tarcze kota
ze stopdw lekkich).

IR 4 Rys 2.4 Sposéb Klejenia ciezarkow
do felg aluminiowych.

Przy klejonych ciezarkach
korekcyjnych wybra¢ odpowiedni program .

Dalsze postepowanie jak przy ciezarkach przybijanych.
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Ciezarki przykleja¢ jak pokazano na Rys 2.4.
UWAGA:

1. Jezeli koto ma z jednej strony ciezarek przybijany a z drugiej klejony - nalezy wywazaé w
dwoch cyklach pomiarowych (cykl 1, cykl 2).

2. Przy kacie pochylenia wrebu tarczy kota wiekszym jak 5° odlegto$¢ przyklejania nalezy
ustali¢ doswiadczalnie.

2.3.1.3 Praktyczne wskazowki eksploatacyjne.

»  po natozeniu ciezarkow korekcyjnych i powtornym witgczeniu maszyny moze okazac
sie, ze wskaznik wielkosci niewywazenia bedzie wskazywac¢ na obydwu ptaszczyznach
korekcji pewng wartoS¢ a wskaznik potozenia niewywazenia inne miejsce niz te, w
ktorym zatozono ciezarek korekcyjny.

Spowodowane to jest ograniczong dokfadnoscig pomiaru lub niedoktadnym zatozeniem
ciezarkdow korekcyjnych. W tym przypadku wystarczy uprzednio zatozony ciezarek
przesunac o kilka stopni w kierunku wskazanego potozenia niewywazenia szczatkowego.

»  nie wolno dobijac catkowicie ciezarkow korekcyjnych na kole zamocowanym na wale
wywazarki !!
Ciezarki nalezy dobija¢ po zdjeciu kota z wywazarki.
w przypadku wskazan duzych wielkosci niewywazenia, ktore mogg by¢ spowodowane

jednorazowym udarem lub duzym zaktéceniem energetycznym zaleca sie powtorzy¢ pomiar.
Sprawdzi¢ jednocze$nie wprowadzone nastawy (podglad).

2.4 Wywazarka kot typu WBE4410

Mikroprocesorowa wywazarka kot typu WBE4410 stuzy do dynamicznego wywazania w
jednym przebiegu pomiarowym kot samochoddédw osobowych i dostawczych zdjetych z
samochodu o parametrach.

zakres srednic tarcz wywazanych kot 10" +26"
szerokosc tarczy wywazanych kot 1" +20"
Max srednica kota 1000 mm
masa wywazanego kofa max. 70 kg
niedoktadnos¢ pomiaru niewywazenia 19
niedoktadnosc¢ pomiaru potozenia|+3°

niewywazenia

dokfadnos¢ odczytu wielko$ci niewywazenia|do 1 g
przetaczana

dodg
czas cyklu pomiarowego do15s
(zalezny od wielkosci kota)
predkos¢ obrotowa watu wywazarki 190 obr/min
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2.4.1 Opis budowy
Widok ogolny wywazarki WBE4410przedstawiony jest na Rys 2.5

Wewnatrz obudowy znajduje sie uktad mechaniczny wywazarki z czujnikami pomiarowymi,
przetwornikiem potozenia i liniatem optycznym. Uktad mechaniczny sktada sie z korpusu, w
ktérym utozyskowany jest wat wywazarki i przymocowane dwa indukcyjne czujniki
pomiarowe przetwarzajgce drgania korpusu pochodzgce od masy niewywazenia Kkota
samochodowego na proporcjonalne sygnaty elektryczne.

Wat gtéwny jest napedzany poprzez przektadnie pasowg z silnika elektrycznego. Na jednym
kohcu watu wysunietym poza obudowe mocowane jest wywazane koto samochodowe, a na
drugim (wewnatrz obudowy) przetwornik obrotowo-impulsowy kontrolujacy potozenie katowe
i predkos¢ watu .

Wewnatrz obudowy znajdujg sie ponadto:

>

>

liniat pomiarowy, stuzgcy do pomiaru odlegtosci wewnetrznej powierzchni tarczy kota
bazy pomiarowej wywazarki.

Optoelektroniczny blok liniatu pomiarowego -umozliwia odczyt odlegtosci z
Jjednoczesnym wprowadzeniem nastawy do sterownika.

wytgcznik gtowny

elementy petli awaryjnego wytqczenia wywazarki tj. stop awaryjny 6 i wytgcznik
krancowy 7 uniemozliwiajgcy prace wywazarki przy otwartej ostonie kota 3.

termiczne zabezpieczenie silnika napedowego

Rys 2.5 Ogolny widok wywazarki
WBE4410

Mikroprocesorowy sterownik wywazarki,
ktorego  zadaniem jest  obrobka
sygnatow elektrycznych z czujnikéw
pomiarowych i przetwornika obrotowo-
impulsowego oraz przetworzenie ich na
czytelne wielkosci masy i potozenia
niewywazenia kota samochodowego.
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2.5 Instrukcja uzytkowania WBE 4410

LEGENDA

EKRAN (rys.15):

1 PASEK STANU. Sg na nim pokazywane stale
nastepujace informacje:
aktualny program wywazania, rodzaj wybranego
pojazdu, aktualna osoba obstugujgca, liczba
wybranych ramion obreczy, wybrany program rozdziatu
ciezarka i status funkcji "wyhamowanie w pozyc;ji".
2: WSKAZNIK KIERUNKU PUNKTU NIEWYWAZENIA
- . 3: WSKAZNIK WIELKOSCI NIEWYWAZENIA
Wle|e|e|a] 4: WYSWIETLACZ PRZYCISKOW FUNKCYJNYCH
KLAWIATURA (rys.16):
@ 1. PRZYCISK STARTU
‘é ; 2: PRZYCISK STOP

1]

3=

2

1

3: PRZYCISK ZATWIERDZENIA

4: PRZYCISKI WPROWADZANIA DANYCH

5: PRZYCISKI FUNKCYJNE (F1 + F6)
STOSOWANIE PEDALtU (rys.17)

W celu uaktywnienia pneumatycznego uchwytu
blokowania/odblokowania, nalezy pedat pociggngé¢ do
goéry, wcisniecie pedatu do dotu powoduje zadziatanie
elektromagnetycznego hamulca, co zatrzymuje ruch
kota.

2.5.1 Wywazanie kota

@ Witacz maszyne wytgcznikiem gtownym.

Po witgczeniu pokazuje sie ekran logowania (rys. 18). Aby przejs¢
do trybu wywazania, trzeba wcisng¢ przycisk F1. W ten sposob
przechodzi sie do ekranu gtéwnego (rys.19).

Nalezy zamocowac o |
sl [ I | wywazane koto na wale
wywazarki, i starannie zacisng¢ w uchwycie
samocentrujgcym.

W celu dokonania prawidlowego wywazenia,
wprowadamy nastepujace parametry:

» typ kota: samochod osobowy, samochod T -
dostawczy Ilub motocykl (patrz rozdziat W w8 |® || & |
wybor programu wywazania)

»  program wywazania: okreSla potozenie ciezarkbw na obreczy (patrz rozdziat wybor
programu wywazania).

> wymiary kofa: szerokoSC i Srednice, odstep kota od wywazarki (patrz rozdziat
Wprowadzanie parametrow kofa). Dane te mozna przyjmowac automatycznie lub
wprowadzac recznie.
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» odlegtos¢ miedzy wywazarkg a ptaszczyzng wywazania (patrz rozdziat Wprowadzanie
parametrow kofa); odbywa sie automatycznie za pomocq nastawnika.

Zamkniecie ostony kota powoduje START (ustawienie programu) i cykl pomiarowy
rozpoczyna sie.

Podczas pomiaru monitor pokazuje ekran uruchomienia
o b - @ programu (rys.20). W tym czasie mozna zatrzymac
proces pomiaru w kazdej chwili naciskajgc przycisk
STOP lub pedat hamulca.

Po ustabilizowaniu sie wynikdbw pomiaru, koto jest
automatycznie wyhamowywane az do zatrzymania i
: nastepnie blokowane w pozycji najblizszej potozeniu
@ | | | | | ciezarka.

lkona [%I

Wielko$¢ i pozycja ciezarka sg wyznaczane w jednym cyklu pomiarowym i nastepnie
pokazywane na ekranie.

Strzatki pokazujg — osobno, dla kazdej ptaszczyzny wywazania, w ktorym kierunku trzeba
obréci¢ koto, aby doprowadzi¢ je do poprawnego potozenia.

W celu dezaktywacji automatycznego blokowania kota w potozeniu niewywazenia, nalezy
wcisng¢ przycisk OK. Ikona :E

Gdy zostanie osiggniete poprawne potozenie do zatozenia ciezarka, jest to sygnalizowane
zielonym prostokatem.

Mocujemy ciezarek o wielkosci pokazanej na ekranie w przewidzianym do tego miejscu
(godz12).

Po umocowania ciezarka jest wykonywany bieg kontrolny.
W tym celu jeszcze raz uruchamiamy pomiar ( START).

Zawsze, gdy operator porusza koto, elektromagnetyczny hamulec blokuje koto w
odpowiedniej pozycji. Aby tego unikngé, wcisnij przycisk OK. Gdy chcesz ponownie
uaktywni¢ mechanizm automatycznego wyszukiwania pozycji, wcisnij przycisk OK.

2.5.2 Wybor programu wywazania

Rhm Gdy bedac w oknie gtobwnym, wcisniesz przycisk F2 ﬂ przechodzisz do ekranu
wyboru programu (rys.21):

ol -

b ol Jo Wyliczenie wielkosSci ciezarka
azsl wyrownowazajgcego zalezy m.in. od typu
5':: obreczy, rodzaju ciezarka (wbijany, przyklejany),
! jak réwniez wyboru ptaszczyzny wywazania.
et Aby te rbéznice mozna byto uwzglednic,
3 _ uzytkownik ma do dyspozycji nastepujgce
LEJ > programy wywazania (punkt 1. na liScie w menu
o u gory).

X | |me]| & | W[ |
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Po wybraniu programu wciskamy przycisk OK.

1. Dynamiczne wywazanie standardowe

2. Alu1: standardowy program dla ciezarkéw przyklejanych

3. Alu2: program dla ciezarkdw przyklejanych ukrytych (umieszczanie ciezarkdw nie na
godzinie 12, lecz za pomocg ramienia Easyfix®)

4. Alu3: program dla ciezarkdw zaciskanych wewnetrznych / dla ciezarkéw przyklejanych
zewnetrznych ukrytych (umieszczanie ciezarkow nie na godzinie 12, lecz za pomocg
ramienia Easyfix®)

5. Alu4d: program dla ciezarkow zaciskanych wewnetrznych / dla ciezarkdéw przyklejanych
zewnetrznych

6. Alu5: program dla ciezarkow przyklejanych wewnetrznych / dla ciezarkéw zaciskanych
zewnetrznych

7. PAX 1

8. PAX 2 dla ciezarkéw przyklejanych ukrytych

9.-11. wywazania statyczne w réznych ptaszczyznach (patrz wskaznik)

Drugi punkt menu od lewej daje mozliwo$¢ zmiany rodzaju pojazdu:

=% Samochad osobowy:

Gdy zostanie wybrany samochdd osobowy, do dyspozycji sgq w/w programy. Aby przejs¢ z
innego typu pojazdu do menu samochodu osobowego wystarczy wybrac ten punkt menu za
pomocg przyciskow panelu i zatwierdzi¢ OK.

!@l MotocykI:

W menu két motocyklowych sg do dyspozycji nastepujace programy:
- 2 programy dynamicznego wywazania z mocowaniem ciezarkéw przyklejanych
- 3 programy statycznego wywazania w réznych ptaszczyznach

Aby przejs¢ z innego typu pojazdu do menu motocykla wystarczy wybraé ten punkt menu za
pomocg przyciskéw panelu i zatwierdzi¢ OK.

b - K-

ﬂ Wybranie operatora:

Ten punkt menu daje mozliwos¢ zapamietania
programu wywazania, typu pojazdu i parametrow
kota dla maksymalnie 3 oséb.

Po wybraniu pojazdu, programu i operatora powraca sie do ekranu gtdwnego wciskajgac
przycisk F1 .

»  Po wigczeniu wywazarka jest domysinie konfigurowana dla wywazenia dynamicznego
kot samochodu osobowego z cigezarkami zaciskanymi.
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W tym ustawieniu, odstep kota od maszyny i Srednica kota sg automatycznie przyjmowane
za pomocg elektronicznego nastawnika. Pomiar szerokosci kota odbywa sie automatycznie
Zza pomoca lasera.

W celu wybrania zgdanego operatora, ustaw odpowiednio kursor przyciskami kursorowymi i
zatwierdz przyciskiem OK.

2.5.3 Wprowadzanie parametrow kota

i)
m Weciskajgc przycisk F1 przechodzi sie z ekranu gtbwnego do ekranu Wprowadzanie
parametrow kotfa (rys.23).

Ten ekran mozna takze wywota¢ weciskajgc
@ przycisk F4 na ekranie Typ kota.

Roéwniez w tym widoku istnieje mozliwos¢
wprowadzenia odstepu kota od maszyny i srednicy
kota za pomocg elektronicznego nastawnika.
Pomiar szerokosci kota odbywa sie automatycznie
za pomocg lasera na poczatku cyklu pomiarowego.

2.5.3.1 WPROWADZANIE PARAMETROW KOtA
ELEKTRONICZNYM NASTAWNIKIEM
Programowanie parametrow kota odbywa sie
przez dosuniecie wewnetrznego nastawnika (rys.24a) oraz zewnetrznego nastawnika
(rys.24b) do obreczy kota i odczekanie na pojawienie sie sygnatu "pip", jako potwierdzenia.

K - miejsce odczytu
Parametry (odstep, szerokosc¢ i srednica) zostajg
wprowadzone automatycznie.

Proces jest jednokrotny, odbywa sie szybko i bez
mozliwosci popetnienia btedu.

Wskazowka: W przypadku wystgpienia wadliwej
pracy automatycznych nastawnikow (takze dla
=, programow "Alu" lub "Lekkich stopow"), istnieje
™y e mozliwo$é manualnego programowania
w% (nastepny rozdziat).
2.5.3.2 MANUALNE WPROWADZANIE PARAMETROW KOtA

¥
m Wprowadz przyciskami na pulpicie szerokosc¢ obreczy (F3), srednice obreczy (F4) oraz
odstep (F2) miedzy kotem a maszyna.

I—ml Szeroko$¢ obreczy mozna na ogdét odczytac z kota, mozna takze zmierzyc
dostarczonymi mackami (rys.25b).

m Srednice obreczy mozna odczyta¢ z opony lub z obreczy.

Odstep obreczy mierzy sie wysuwajgc nastawnik do wewnetrznej krawedzi obreczy
(rys.25a).
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Wskazéwka: W przypadku kot o szerokosci ponizej 3,5 (np. kot motocyklowych), zaleca
sie przeprowadzenie wywazania statycznego: wykorzystuje sie wtedy statyczny program
wywazania i wprowadza tylko wielkoS¢ $rednicy kota (przycisk 5 na rys. 19). Wartosci
odstepu i szerokosci obreczy mogg by¢ wprowadzone dowolnie . Domysing jednostkg dla
Srednicy i szerokosci sg cale (inch).

Aby ustawi¢ wymiary kota w mm, wybierz punkt menu mm/inch, zatwierdz za pomocg
OK i wprowadz wymiar w mm, jaki odczytate$ z kofa.

W programach PAX domysinie sg ustawione mm dla srednicy i szerokosci.
2.5.4 Programowanie i pozycjonowanie ciezarka
dla obreczy Alu za pomocg przyrzadu suwakowego

Maszyna jest dodatkowo wyposazona w specjalny przyrzad suwakowy do okreslania
ptaszczyzn wywazania oraz mocowania do obreczy ze stopow lekkich ciezarkéw
przyklejanych.

Przyrzad jest przewidziany do stosowania z programem Alu-2 i umozliwia precyzyjne
okreslenie recznie pozycji mocowania ciezarka przyklejanego.

PRZYRZAD SUWAKOWY (rys.26a)

A: Suwak ze zderzakiem

B: Glowica pozycjonujaca

C: Zewnetrzny zacisk ciezarka

D: Sruba radetkowana

E: Liniat z podziatkg

F: Wyrzutnik

G: Wewnetrzny zacisk ciezarka

H: Uchwyt przyrzadu suwakowego

Rys. 26b
Ustaw program ALU-2 wciskajac przycisk MODE;

Ustaw przyrzad suwakowy suwakiem (A) na wewnetrznej krawedzi obreczy. Przesun liniat
(E) przez suwak (A) i umies¢ zacisk (C) w zadanej i optymalnej dla mocowania ciezarka
pozycji. Zablokuj zderzak (A) srubg (D).

Odczytaj wymiar w mm i ustaw go z klawiatury jako szeroko$¢ obreczy.

Uwaga: Ustaw wymiar w mm.
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Wywazamy teraz koto.

Pojawig sie na wyswietlaczu wielkosci ciezarkow (wewnetrznego i zewnetrznego).
Doprowadz koto do pozycji i zamontuj na zewnetrznym zacisku (C) ciezarek odczytany na
prawym wyswietlaczu.

Przesuh suwak (A) do krawedzi obreczy (pozycja na godzine 12) i umocuj ciezarek za
pomocg wyrzutnika (F) (patrz rys. 26b);

Doprowadz koto do pozycji i zamontuj na wewnetrznym zacisku (C) ciezarek odczytany na
lewym wyswietlaczu.

Docisnij gtowice przyrzadu suwakowego (B) do krawedzi obreczy (pozycja na godzine 12) i
umocuj ciezarek za pomocg wyrzutnika (F) (patrz rys. 26c¢);

Wskazowka: Analogicznie postepuje sie w programie Alu-3 i PAX-2, mocujac wewnetrzny
ciezarek do krawedzi obreczy.

2.56.5 Program rozdzielania ciezarka

Stosowany w przypadku programow Alu 2, Alu 3 i PAX 2.

Program rozdzielania ciezarka stuzy do mocowania ciezarkéw przyklejanych dla zewnetrznej
ptaszczyzny wywazania za ramionami obreczy: gdy na koncu procesu wywazania okaze sie,
ze zewnetrzny ciezarek znajdzie sie w widocznym potozeniu, mozna go umiesci¢ za
: sgsiednimi dwoma ramionami w  sposob
nastepujacy:
Wciskajac dwukrotnie przycisk F3 na ekranie
gtbwnym przejdz do punktu menu Rozdzielenie
ciezarka (rys.27). Na ekranie pokaze sie aktualnie
wprowadzona liczba ramion obreczy.

Rys. 27

o W razie potrzeby, wymagang liczbe ramion (od 3 do
f @ | ' | & | 12) ustawiamy za pomocg przyciskow A i V.

T Obracamy jedno ramie na pozycje godziny 12, jak pokazuje ekran
(rys.28) i zatwierdz za pomocg OK .

Rys. 28

O S | Program otworzy nowe okno (rys.29), gdzie zostang
= wyswietlone dwa ciezarki dla ptaszczyzny zewnetrznej
do umocowania za odpowiednimi ramionami:

Rys. 29

Wciskajgc na tym ekranie przycisk F3 ﬁ:’., powraca
sie do okna gtéwnego, gdzie zostanie pokazany jeden
ciezarek dla ptaszczyzny zewnetrznej bez wzgledu na
liczbe i potozenie ramion.
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2.56.6 Optymalizacja niewywazenia

[@) Gdy ciezarek zmierzony dla danego kota okaze sie bardzo duzy (np. statyczne
niewywazenie >50g) =zaleca sie przeprowadzenie optymalizacji: program umozliwia
zredukowanie catkowitego niewywazenia kota kompensujgc statyczne niewywazenie
opony z obrecza. W tym celu wykonuje sie pomiar, a nastepnie obraca opone na kole o
180°. Po drugim pomiarze opone obraca sie na kole zgodnie ze wskazaniami wywazarki. W
celu obrécenia opony na obreczy moze by¢ konieczne spuszczenie powietrza, oderwanie
stopki, a nastepnie po obrdéceniu ponowne napompowanie.

Aby wybra¢ optymalizacje, nalezy wcisng¢ na ekranie gtdwnym przycisk F4, a nastepnie
zatwierdzi¢ OK.

Faza 1: W oknie pojawia sie komunikat o uruchomieniu pomiaru dla kotfa, ktére ma by¢
optymalizowane.

Wecisnij przycisk START. ZatwierdZz za pomocg OK. Maszyna wykona teraz pomiar. Musisz
stosowac sie do polecen wyswietlanych na ekranie.

Faza 2: ObroC koto rekg tak, aby zawér znalazt sie na godz.12; z kotem ustawionym w takim
potozeniu wcisnij przycisk OK, aby zapamieta¢ pozycje referencyjng kota przy pierwszym
uruchomieniu. Wykonaj znak na oponie nad zaworem.

Faza 3: Zdejmij koto z uchwytu i obré¢ opone na obreczy o 180° (pomaga przy tym
naniesiony wczesniej znak). Zamontuj koto do uchwytu i z powrotem doprowadz zawoér do
pozycji na godzine 12; z kotem ustawionym w takim potozeniu wcisnij przycisk OK, aby
zapamietaC nowg pozycje obreczy na uchwycie.

Faza 4: Wcisnij OK, aby wykona¢ nowy pomiar.

UWAGA: Aby optymalizacja data jak najlepszy wynik, musisz wykonac¢ jg z najwyzszg
doktadnoscia.

Po drugim pomiarze pokazg sie w oknie nastepujgce wartosci:

» - Statyczne niewywazenie obreczy

» - Statyczne niewywazenie opony

» - Statyczne niewywazenie kota

» - Mozliwe najmniejsze niewywazenie, ktore jest osiggalne z zalecang redukcjg

niewywazenia.
Wyswietlenie tej wartosci pomaga podja¢ decyzje, czy jest celowe kontynuowanie redukcji
niewywazenia.

Faza 5: W celu kontynuowania optymalizacji, obr6¢ koto najciezszym punktem do dotu i
nanie$ znak na oponie na godzinie 12 (w tym potozeniu, w ktérym normalnie zostaje
umieszczony ciezarek). Zatwierdz za pomocg OK.

Faza 6: Aby zredukowac¢ niewywazenie, zdejmij koto z uchwytu i obré¢é opone na obreczy, az
to nowe oznaczenie "zgra" sie z pozycjg zaworu. Zamontuj z powrotem koto na uchwycie i
ustaw ponownie zawor na godzinie 12; przytrzymaj koto w tej pozycji i wcisnij przycisk OK,
aby zapamieta¢ nowg pozycje kota na uchwycie.
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Faza 7: Wocisnij przycisk START, aby uruchomi¢ pomiar. Po jego zakonczeniu nastgpi
automatycznie porodwnanie niewywazenia kota z wartoscig niewywazenia szczatkowego:
jezeli roznica tych dwoch wartosci znajduje sie ponizej dopuszczalnej maksymalnej wartosci,
pojawia sie na wyswietlaczu: Optymalizacja zakonnczona (Optimierung komplett). Wcisnij OK,
aby powrdéci¢ do menu.

Faza 8: Jezeli pierwsza redukcja nie jest zadowalajgca, pojawia sie na wyswietlaczu
ponownie napis oPt5: w takim przypadku jest mozliwos¢ kontynuacji redukowania
niewywazenia, powtarzajgc catg operacje od fazy 5. Kiedy nie jest to juz mozliwe, proces
konczy sie:

» - W oknie zostanie pokazane, ze pomiar odbyt sie z powodzeniem.
» - Gdy pomiar nie zakonczyt sie sukcesem, pokazuje sie komunikat o nieprawidtowoSci
oraz o koniecznoS$ci powtorzenia programu od poczatku.
Po zakonczeniu optymalizacji powraca sie przyciskiem OK do okna gtéwnego.

W czasie catego procesu mozna przerwaC pomiar przyciskiem F1 i powrdci¢ do okna
gtbwnego.

2.6 Konfigurowanie wywazarki WBE 4410

» Funkcje konfiguracji umozliwiajg operatorowi ustawienie maszyny wedtug wiasnych
potrzeb.

s
Z ekranu gtdbwnego mozna przej$¢ do menu obstugi E") wciskajac przycisk F5, a wciskajac
przycisk F3 do menu ustawien osobistych.

Tutaj mozna skonfigurowa¢ nastepujgce parametry:

‘ JEZYK

Przyciskiem F2 otwiera sie punkt menu, a przyciskami A i Vdokonuje wyboru jezyka.
Zatwierdza sie przyciskiem OK.

7

W2 START POMIARU PRZEZ ZAMKNIECIE OSLONY KOLA:

Wcisnij przycisk F3, aby uaktywni¢ nastepujace opcje.

(L9 | : Pomiar uruchamia sie automatycznie wraz z zamknieciem ostony kota.

sl po zamknieciu ostony kofa trzeba wcisngé przycisk OK, w celu uruchomienia
pomiaru.

.ﬂ WYGASZACZ EKRANU
Wcisnij przycisk F4, aby uaktywni¢ nastepujace opcje.

[i=n1] Wygaszacz ekranu aktywny
M: Wygaszacz ekranu nieaktywny

AKUSTYCZNY SYGNAL
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Wecisnij przycisk F5, aby uaktywni¢ nastgpujace opcje.
m Akustyczny sygnat aktywny
‘M: Akustyczny sygnat nieaktywny

Z menu konfiguracji mozna przejs¢ do drugiego okna —**=. Tutaj mozna skonfigurowac
nastepujace parametry:

JEDNOSTKI POMIARU

Wcisnij przycisk F2, aby uaktywni¢ nastepujace opcje
: Wskazania niewywazenia w gramach
: Wskazania niewywazenia w uncjach

N
@ DOKELADNOSC WSKAZAN
Wcisnij przycisk F3, aby uaktywnié nastepujace opcje

: Wskazanie niewywazenia z doktadnoscig 1g (0,05 oz)
:@: Wskazanie niewywazenia z doktadnosciag 5g (0,25 o0z)

A
SPROWADZANIE DO ZERA

Wecisnij przycisk F4, aby przewing¢ menu, az pojawi sie aktualna wartos¢ graniczna dla
wyzerowania najmniejszego ciezarka: aby zmieni¢ warto$¢ graniczng, wcisnij przyciski A i
V¥ kursorowe na klawiaturze i dla zatwierdzenia wcisnij przycisk OK.

W oknie z menu obstugi mozna przez wcisniecie przycisku F6 przejs¢ do trzeciego okna

o
osobistych ustawien .
;L\ F ELEKTRONICZNY NASTAWNIK

Wcisnij przycisk F2, aby uaktywnié nastepujace opcje.
[@]: Aktywna funkcja “Wyhamowanie w pozyc;ji”

IE"‘:'E:"']: Nieaktywna funkcja “Wyhamowanie w pozycji”
Wcisnij przycisk F3, aby uaktywnié nastepujace opcje.

Ef‘l Ustawianie pozycji umieszczenia ciezarka w programie wywazania ALUDATA
pedatem.

| +® § Automatyczne ustawianie pozycji umieszczenia ciezarka w programie wywazania
ALUDATA.

Wcisnij przycisk F4, aby uaktywnié nastepujace opcje.
KR Aktywna funkcja “Wyhamowanie w pozyc;ji”
ESER Nieaktywna funkcja “Wyhamowanie w pozycji”

Kazdy punkt menu jest wybierany przyciskami A i V¥V, a zatwierdzany przyciskiem OK.
Wcisniecie przycisku » powoduje zachowanie poprzedniej wartosci.
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2.7 Kalibracja wywazarki

© 5
Aby przejs¢ z okna obstugi
sekwencje przyciskow F2 F5 F3.

W tym menu mozesz wybrac nastepujace ustawienia:
©) q)
=18 KOREKCJA NIEWYWAZENIA UCHWYTU

Wcisnij przycisk F2, aby uaktywni¢ menu i postepuj zgodnie z instrukcjami na ekranie.

do menu Kkalibracji maszyny, trzeba wcisngc

Stosuj sie do wskazéwek podanych w rozdziale Podstawowa kalibracja wywazarki.

© ' _

W= KALIBRACJA WYWAZARKI

Wcisnij przycisk F3, aby uaktywni¢ menu i postepuj zgodnie z instrukcjami na ekranie.
Stosuj sie do wskazowek podanych w rozdziale Podstawowa kalibracja wywazarki.

ﬁ KALIBRACJA ELEKTRONICZNEGO NASTAWNIKA i LASERA POMIAROWEGO:
Wecisnij przycisk F4, aby uaktywni¢ menu i postepuj zgodnie z instrukcjami na ekranie.
Stosuj sie do wskazdéwek podanych w rozdziale Kalibracja elektronicznego nastawnika.

2.7.1 Podstawowa kalibracja wywazarki
© o)

=18 Pierwsza faza kalibracji: korekcja niewywazenia watu

1 - Zamontuj uchwyt na wywazarce

2 - Wykonaj, jak pokazano na ekranie, bieg wywazenia z uchwytem ale bez kota i zatwierdz
za pomocg START; upewnij sie, ze system automatycznego blokowania jest w prawidtowym
potozeniu.

3 - Zmierzone niewywazenie zostaje po pomiarze zapamietane; ewentualne istniejgce
niewywazenia watu maszyny lub uchwytu sg elektronicznie kompensowane.

= L
U

W= Druga faza: kalibracja wywazarki

1 - Umocuj koto srednich rozmiaréw w dobrym stanie (np. szerokos¢ 5.5”, srednica 14”) do
uchwytu.

2 - Wprowadz parametry kota za pomocg skalibrowanego nastawnika i postepuj zgodnie z
instrukcjami podanymi w rozdziale Wprowadzanie parametréw kota.

3 - Odpowiednio do komunikatow ekranu uruchom pomiar i zatwierdz za pomocg START.

4 - Na koniec pomiaru maszyna poprosi o wprowadzenie ciezarka dla nastepnej fazy
kalibracji. Automatycznie zaproponowang wartoscig jest ostatnio wprowadzona, np. 100g dla
ciezarka otowianego lub 60g dla cynkowego.

5 - W razie potrzeby, zwieksz lub zmniejsz ciezarek za pomocg przyciskow A lub V i
zatwierdz wartosc¢ OK.

6 - Umiesc¢ ciezarek o wybranej wartosci od wewnatrz kota i uruchom nowy pomiar.

7 - Na koniec usun ciezarek od wewnatrz kota i umies¢ z drugiej strony (zewnetrznej) w
przeciwlegtej pozycji.

8 - Uruchom nowy pomiar.
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9 - Na koniec trzeba koto tak obrdécic¢ reka, aby ciezarek kalibracyjny znalazt sie w najnizszej
dolnej pozycji na godzinie 6 (ponizej watu).
10- Przytrzymaj koto w tej pozyciji i zatwierdz OK.

Przeprowadzona kalibracja zostanie automatycznie zapamietana trwale.

Istniejg dwie metody sprawdzenia kalibracji:

SPRAWDZANIE DOKLADNOSCI WYWAZARKI

Wykonaj wywazenia obu stron kota, zgodnie z instrukcja.

Wprowadz sztucznie niewywazenie do kota, montujgc ciezarek np. 50 g na jednej ze stron
obreczy. Maszyna musi pokaza¢ doktadnie to niewywazenie, zaréwno pod wzgledem
wielkosci, jak i potozenia. Dla drugiej strony niewywazenie moze wynosi¢ maksymalnie 5 g.

Aby sprawdzi¢ potozenie niewywazenia, obro¢ koto przez naci$niecie przycisku do pozycji
zalecanej do umieszczenia ciezarka (strzatki na ekranie). W tej pozycji, umieszczony
ciezarek musi znajdowac sie pionowo pod osig obrotu (6 godzina).

Jezeli wystepujg wyrazne odchylenia katowe, to trzeba skorygowaé wskazania przez
ponowng kalibracje.

Jezeli wystgpig nie do przyjecia odchylenia dot. rozmiaru podanego niewywazenia dla jednej
strony kota, po ktérej jest umieszczony ciezarek kontrolny, lub dla drugiej strony kota
wystepuje znaczne przekroczenie wartosci, to maszyna musi by¢ na nowo skalibrowana.

SPRAWDZANIE DOKLADNOSCI CENTROWANIA

Do tego celu mozna uzy¢ kota wywazonego do poprzedniego testu. Usun ciezarek kontrolny.
Nastepnie usun koto z adaptera i z powrotem umocuj przestawiajgc o ok. 35°.

Podczas biegu testowego wyswietlacz moze pokazywac¢ max niewywazenie 10 g dla kazdej
strony (15 g przy szczegolnie ciezkich kotach). Ten btad jest wywotany tolerancjg
centrowania obreczy.

Doktadne centrowanie jest podstawowym warunkiem zarowno dla tego testu, jak i dla
normalnego wywazania. Jezeli podczas testu stwierdzi sie duze niewywazenie, konieczne
jest sprawdzenie zuzycia, luzu i stopnia zanieczyszczenia elementow uzytych do
centrowania kota.

2.7.2 Kalibracja elektronicznego nastawnika

/IR

\ .@ Do kalibracji elektronicznego nastawnika zaleca
» @ | sie zdjag¢ koto z uchwytu i postepowaé zgodnie z
B hp(‘ "r- informacjami pokazywanymi na ekranie:
Wprowadzi¢ dystans w potozeniu spoczynkowym
Wprowadzi¢ dystans 200 mm

.............................

MIN Umocuj koto (mozliwie 13” lub 14”) i wysun suwak do
- MAX krawedzi obreczy. Wprowadz =z klawiatury odstep
umocowanego kota w mm oraz Srednice obreczy i
szerokos¢ w calach; wcisnij OK. z nastawnikiem przy
krawedzi obreczy (rys. 30).

Wszystkie parametry mozna zwieksza¢ / zmniejszac za
pomocg przyciskow kursorowych.
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2.7.3 Samodiagnoza

-E Do okna Samodiagnozy przechodzi sie z okna obstugi wciskajac przycisk F5. Okno
to zawiera nastepujgce informacje:

Wersja oprogramowania

Status maszyny

Liczba stron

Odczyt wszystkich wejs¢ analogowych (INO, ..., IN7);
Sygnaty napigeciowe dystansu, szerokoSci, Srednicy
Stopnie kodowania

Wewnetrzny sygnat napieciowy Pick-Up
Zewnetrzny sygnat napieciowy Pick-Up

Ré6znica faz

Status mikrowtgcznika ostony kota

Status mikrowtgcznika uchwytu

Wewnetrzny ciezarek i pozycja

Zewnetrzny ciezarek i pozycja

Status kalibracji

Status ustalania danych

Parametry kalibracji

YV V.V V V V V VY V V V VY V YV V V VY

Predkos$¢ obrotowa watu

Aby zmierzyé poprawne dziatanie Pick-Up:
- Umocuj koto testowe do wywazarki i wywaz w sposdb mozliwie najlepszy;

- Wykonaj bieg testowy z ciezarkiem kontrolnym umieszczonym z zewnatrz (np. 100 g
otowiowym lub 60 g cynkowym).

Na koniec sprawdz wartos¢ odczytu. Napiecie wewnetrzne-go Pick-Up musi byé zawsze
mniejsze od napiecia zewne-trznego Pick-Up.

Przy czym stosunek sygnatow zewne-trznego Pick-Up do wewnetrznego musi miesci¢ sie w
zakresie 1.7+2.3 a r6znica faz wynosi¢ 180° + 1°.

30



2.7.4 ALUDATA

. m WYBIERANIE PROGRAMU

Wocisnij w oknie gtbwnym przycisk F2 i przejdz do okna Wprowadzanie parametréw kota.
Wybierz program wywazania przygotowany dla systemu ALUDATA:

= alu2

== a3

25l pax2 dla obreczy ze stopéw lekkich.

Wybierz pod tymi programami parametry istotne dla wywazanego kota. Za pomocg przycisku
< powrd¢ do okna gtdwnego.

o
1N \ypRrOWADZANIE PARAMETROW KOLA

Wyciggnij wewnetrzny elektroniczny nastawnik, ekran pokazuje automatycznie okno do
wprowadzania parametrow kofa.

Ustaw nastawnik w pierwszym zgdanym potozeniu dla wywazania, nie poruszaj dalej i
pociggnij pedat do goéry, aby zatwierdzi¢ pozycje. Kiedy pedat nie jest uaktywniony odczekaj,
az rozlegnie sie zatwierdzajgcy sygnat.

Nie cofajgc nastawnika do pozycji wyjsciowej, przesuh go w drugie zgdane potozenie, nie
poruszaj dalej i pociggnij pedat do gory, aby zatwierdzi¢ pozycje. Kiedy pedat nie jest
uaktywniony odczekaj, az rozlegnie sie zatwierdzajacy sygnat dzwiekowy.

Gdy zakonczy sie cykl przy drugim potozeniu, cofnij nastawnik do potozenia spoczynkowego i
powrd¢ do okna Typ kofa.

e

@

~d WYWAZANIE KOLA
A. Rozpocznij nowy cykl wciskajac przycisk START.

B. Po okresleniu danych pomiarowych koto zostaje automatycznie wyhamowane az do
zatrzymania.

C. W tym jednym cyklu jest okreslana wielko$¢ i pozycja niewywazenia oraz wyswietlana na
ekranie osobno dla obu stron kota. Po pomiarze koto jest automatycznie doprowadzane do
prawidtowej pozycji umieszczenia ciezarka wewnetrznego.

D. Wybierz ciezarek przyklejany o potrzebnej wielko$ci i usun folie ochronng. Wetknij go w
rowek w nastawniku, strong klejgcg do gory.

E. Wyciagnij ostroznie nastawnik, az automatycznie zablokuje sie.

F. Obrd¢ teraz ramie nastawnika, az ciezarek dotknie obreczy i uruchom wyrzutnik. Docisnij
mocno ciezarek. W tej fazie ekran pokazuje potozenie nastawnika wzgledem wybranej
ptaszczyzny wywazania. lkona gtowicy zaciskowej zmienia kolor z zottego na zielony i
nastawnik zostaje zablokowany, jak tylko osiggnie prawidtowe potozenie:

- Koto znajduje sie w prawidtowym potozeniu katowym (rys.31) dla wywazenia.

- Suwak znajduje sie w odpowiedniej ptaszczyznie wywazania.
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UWAGA: Nastawnik nie jest blokowany, gdy :
» - zostanie za szybko wyciggniety,

» - gfowica zaciskowa znajduje sie zbyt blisko innej ptaszczyzny wywazania,
» - kofo nie znajduje sie w prawidfowym potozeniu.
. G. Powt6rz czynnosci E i F dla drugiej ptaszczyzny

wywazania.

Wskazowka: Przy aktywacji programu rozdzielania
ciezarka trzeba powtarza¢ czynnosci E i F dla obu
ciezarkdw, ktére majg by¢é umieszczane w
zewnetrznej ptaszczyznie wywazania, a wiec za
ramionami obreczy.

Aby po pomiarze mozna byto wywazyC kota innych rozmiarow, wro¢ z powrotem do okna
Wprowadzanie parametrow kota.

3. BEZPIECZENSTWO | HIGIENA PRACY

1. Przy zaktadaniu i zdejmowaniu kot zaleca sie stosowac rekawice ochronne.

2. Obstugujgcy maszyne powinien mie¢ obciste ubranie aby nie zaistniala mozliwosc¢
wkrecenia sie czesci garderoby przez wirujgce koto.

3. W trakcie wywazania kot istnieje prawdopodobienstwo oderwania sie ciezarka
korekcyjnego (wadliwy ciezarek lub niestarannie zatozony). W zwigzku z tym zabrania
sie przebywania osdb postronnych w ptaszczyznie wirowania wywazanego kofa.

4. Zabrania sie dotykania wirujgcego kota rekg lub innymi przedmiotami.

5. Zabrania sie ktadzenia narzedzi na pulpicie wywazarki miedzy sterownikiem a
wywazanym kotem.

6. Zabrania sie uruchamiania wywazarki osobom nieprzygotowanym do jej obstugi.

7. Wewnatrz urzadzenia wystepujg napiecia niebezpieczne dla zycia, dlatego nie wolno
dokonywaé samodzielnie napraw urzadzenia i zdejmowania oston.
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4. MONTAZOWNICA AL520

Wskazdéwki bezpieczenstwa dotyczgce eksploatacji stanowiska

»  Urzadzenie moze byc uruchamiane i obstugiwane tylko przez personel, ktory zostat
przeszkolony w tym zakresie.

»  Urzadzenie moze byc¢ eksploatowane wytgcznie zgodnie z jego przeznaczeniem, w
zakresie jego parametrow pracy (danych technicznych).

»  Nie wolno uzywac niesprawnego urzgdzenia.

» W obszarze pracy urzgdzenia, podczas jego pracy, mogq przebywac jedynie osoby
obstugujgce urzgdzenie. Zabrania sie przebywania osob postronnych.

»  Obszar pracy urzgdzenia powinien byc¢ odpowiednio oznaczony.

4.1 Dane techniczne:

WYMIARY

Maks. WYSOKOSC......ccoeviiiiiiiiiii e 1830 mm.
GIEDOKOSC.. .o 950 mm.
SZEIOKOSC. ... 760 mm.
CIEZAR

Ciezar Netto.......ov i 208 kg
Ciezar brutto.......ocuoviiii i 236 kg
SILNIK ELEKTRYCZNY

MOC... e 1.2/1.7 Hp
Fazy. .o 3~
Zasilani€.........ccoveiiiiii 230-400V
Sita przyrzadu zdejmujgcego stopke........... 2.500 kg
POZIOM HALASU. ... 75 db
ZASILANIE PNEUMATYCZNE

Min. / maks. cisnienie robocze......................... 800-1200 kPa (8-12 bar)

Zakresy zastosowania
Montazownica CT. AL. 520 moze by¢ uzywana do kot i obreczy o nastepujgcych wymiarach .

KOLA min./maks.Szerokos$¢ kofa...........cccccoevviiiiniiiennnnn. 3"-12"
Maks. sSrednica Kota...........coooeviiiiiiiiiii e 1000mm
Srednica obreczy kota (blokowanej wewn.). .................... 12"-22"
Srednica obreczy kota (blokowanej zewn.)....................... 10"-20"
KOLA MOTOCYKLOWE*

min./maks. SzerokoS€ kota ............ccoevviiiiiiiiiiiiiiie e, 3"-10"
Maks. sSrednica Kota...........coovveiiiiiiiiiiie e 1000mm
Srednica 0breczy Kota............coovveeeiees oo 15"-25"

»  Zastosowanie montazownicy do kot motocyklowych jest mozliwe wytgcznie wraz ze
specjalnym urzgdzeniem do ich mocowania, dostepnym na zamowienie.
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4.2 OPIS URZADZENIA Montazownica CT. AL. 520

z ilustracjg przedstawiajgcq elementy
sktadowe urzgdzenia

1) MECHANIZM NOZNY

A: Pedat do zmiany kierunku obrotu

B: Pedat do zdejmowania stopki

C: Pedat otwarcia / zamkniecia zaciskéw ptyty
D: Pedat odchylania kolumny

2) PRZYRZAD DO ZDEJMOWANIA STOPKI

E: topatka do zdejmowania stopki
F: Ramie do zdejmowania stopki
G: Wsporniki zapobiegajgce $cieraniu

3) KOLUMNA

H: Ramie ruchome

I: Gtowica

L: Dzwignia blokowania w pozycji pionowej/ poziomej
N: Uchwyt do zdejmowania stopki

4) MECHANIZM SAMOCENRUJACY

O: Zaciski blokujace
P: Prowadnice do przesuwania zaciskow
Q: Plyta samocentrujgca ]
4.2.1 MECHANIZM NOZNY (rys.1) (1)
W urzadzeniu znajdujg sie nastepujgce pedaty:.
Pedat sterowania do zmiany kierunku obrotu piyty (1-A) - zapewnia obrét ptyty
samocentrujgcej w zgdanym kierunku;

. Pedat sterowania do zdejmowania stopki opony (1-B) - wigcza ramie i zdejmuje stopke (2-
F)
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. Pedat sterowania otwarciem (1-C) - otwiera i zamyka zaciski mechanizmu samocentrowania (4-
P);

. Pedat odchylania kolumny (1-D) - uruchamia ramie dzwigni.
4.2.2 PRZYRZAD DO ZDEJMOWANIA STOPKI

Przyrzad do zdejmowania stopki opony z obreczy (rys. 1-2) sktada sie z:

. Ramienia do zdejmowania stopki (2-F) - napedzane jest pneumatycznie przez cylinder o
podwdjnym dziataniu;

. Lopatki (2-E) - zdejmuje stopke opony;

. Wspornikéw zapobiegajacych scieraniu (2-G) - wspierajg obrecz kota podczas czynnosci
zdejmowania stopKi.

4.2.3 ZESPOt KOLUMNY

Zespot kolumny sktada sie z kolumny odchylanej podtrzymujgcej nastepujagce elementy
skltadowe (rys. 1-3) konieczne przy zdejmowaniu opony z obreczy kota i jej ponownym
zakfadaniu;

. Ramie z mechanizmem przesuwnym (3-H) - ustawia w poziomie gtowice; .

Uchwyt (3-L) -pneumatycznie blokuje w poziomie ramie z mechanizmem przesuwnym oraz w
pionie zespdt gtowicy, dzieki czemu przy wykonaniu danej czynnosci zachowana jest zawsze
odlegtos¢ 3mm od krawedzi obreczy kofa; .

Gtowica (3-1) - zdejmuje (i ponownie zaktada), przy pomocy tyzki do zdejmowania stopki opony
z obreczy kota; .
Prowadnica podnoszgca (3-N) wprowadzona do wpustu gtowicy pozwala na unikniecie

jakiegokolwiek tarcia pomiedzy obreczg kota a gtowicg w czasie trwania fazy demontazu i
montazu opony;

Przewidziano specjalng ostone na wpust dla obreczy wykonanych z aluminium (patrz
wyposazenie na zamowienie, rys. 7b str 7).

4.2.4 PLYTA SAMOCENTRUJACA

Ptyta samocentrujgca rys.1-4 jest urzadzeniem do blokowania ruchu obrotowego obreczy kota;
jest ona wtgczana przez 2 cylindry samocentrujgce i
sktada sie z:

. 4 prowadnic do przesuwu zaciskow (4-szt.) z
| zaczepami do blokowania (4-O) wewnetrznego i
- zewnetrznego obreczy kota

B | plyta centrujaca (4-Q) do obrotu obrecza w obydwu
kierunkach bez jej blokowania.
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WADLIWE DZIALANIE, JEGO PRZYCZYNY | SRODKI NAPRAWY

Wadliwe dziatanie Przyczyny mozliwe do zastosowania srodki naprawy

Ptyta samocentrujgca nie|1 Nie wiozono wtyczek. Sprawdzi¢ poprawno$¢ podtgczenia wtyczki

obraca sie w zadnym kierunku 2 Niepoprawne podiaczenie wtyczki w gniazdku i jego podigczenie

3.Niezgodne napiecie

Przy naciskaniu na pedat|1.Zmiana polaryzacji 1.Zmieni¢ 2 fazy napiecia
zmiany kierunku A ptyta obraca
sie w niewtasciwym Kierunku

Ptyta samocentrugca obraca sie|1.Niewtasciwe napiecie w sieci 1.Sprawdzi¢ zgodnos¢ pomiedzy napieciem
Z niewystarczajgca sitg sieci a napieciem podanym na tabliczce

2. Nie naciggnigte paski znamionowej producenta

2. Naciagna¢ paski przy uzyciu napinaka

Ptyta samocentrujgca nie[1.Uktad pneumatyczny nie zostat|1. Zatozy¢ uktad pneumatyczny

blokuje poprawnie kota zainstalowany w urzadzeniu 2.Nastepnie  wyregulowaé  ciénienie  w

2.Niewystarczajgce  ciSnienie  w|ukfadzie

uktadzie pneumatycznym 3.Wezwa¢ autoryzowany serwis FAGOM

3. Zamkniety lub zle wyregulowany
reduktor  cisnienia (dla  wers;ji
wyposazonych w ten reduktor)

Przyrzad do zdejmowania stopki|1.Uktad pneumatyczny nie zostat|1.Wezwac autoryzowany serwis FAGOM
opony nie ma dostatecznej sity|podtagczony do urzadzenia
do przeprowadzenia tej

g 2. Niewystarczajgce cisnienie w
czynnosci Wy lhss

uktadzie pneumatycznym

3. Reduktor cisnienia jest zamkniety
lub zle wyregulowany (w przypadku
wersji wyposazonych w reduktor)

4.3 INSTRUKCJA OBSLUGI

Czynno$ci zwigzane ze zdejmowaniem stopki i demontazem opony
4.3.1 CZYNNOSCI WSTEPNE

> Spuscic catkowicie powietrze z opon.
»  Zdjac ciezarki wywazajgce kofo.
4.3.2 ZDEJMOWANIE STOPKI OPONY

» Ustawi¢ koto na podtozu obok montazownicy; (rys. 24) przyblizy¢ narzedzie (E) do przyrzadu
do zdejmowania stopki i nacisng¢ na pedat sterowania
(B); czynnos¢ musi zosta¢ powtdorzona w kilku punktach
opony az do chwili, gdy stopka opony zostanie catkowicie
zdjeta;

Powtérzy¢ czynnoé¢ dla przeciwnej strony opony.
Podczas postugiwania sie ramieniem do zdejmowania
stopek zwrdci¢ uwage , aby nie wtozy¢ palcow pomiedzy
kauczuki przyrzgdu do zdejmowania stopki opony a
opone!
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4.3.3 DEMONTAZ

* Obréci¢ uchwyt blokujacy w kierunku przeciwnym do ruchu wskazoéwek zegara (L) w celu
odblokowania ramienia(RYS.25).

* Nacisng¢ na pedat (D) w celu podniesienia kolumny.

* Nacisng¢ na pedat stuzacy do otwarcia (C) dla
ustawienia w odpowiednim potozeniu zaczepow (O) by
osiagng¢ zewnetrzne odblokowanie obreczy kota (w
przypadku wewnetrznej blokady czynnoSC ta nie moze
zostac przeprowadzona).

+ Ustawi¢ koto na ptycie do samocentrowania poprzez
stabe nacisniecie na obrecz; nacisng¢ (i natychmiast
zwolni¢) pedat zamykania (C) by go zablokowac;

* Nasmarowacé stopke uzywajac w tym celu pedzla;

* Nacisng¢ (i natychmiast zwolni¢) pedat (D) dla
opuszczenia kolumny.

* Przechyli¢ gtowice (I) do obreczy kota i przytozy¢ watek
(N) do powierzchni krawedzi obreczy; poprzez obrot
uchwytu (L) w kierunku zgodnym z ruchem wskazéwek
zegara, otrzymujemy automatycznie wtasciwe oddalenie w
poziomie i w pionie obreczy kota i blokade ramienia.

» Zdjg¢ stopke przy pomocy tyzki (rys.26) kontrolujac czy
przeciwlegta strona stopki opony jest w Srodkowej czesci
felgi i nacisng¢ na wpust gtowicy (l);

» Obroci¢ ptyte centrujacg poprzez nacisniecie (A) az do
chwili gdy cata stopka zostanie wyjeta z obreczy kota.
CzynnoSci te nalezy przeprowadzac ostroznie, unikajgc
wtozenia palcow pomiedzy opone i obrecz w czasie faz
obrotu ptyty samocentrujgcej

* Podnies¢ kolumne poprzez nacisniecie na pedat (D) i
wyjac detke.

* Powtorzy¢ te same czynnosci w celu wyjecia drugiej
stopki.
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4.3.4 CZYNNOSCI ZWIAZANE Z MONTAZEM
» Nasmarowacé stopke opony i nacisng¢ na obrecz;

 Opusci¢ kolumne poprzez nacisniecie (i
natychmiastowe zwolnienie nacisku) na pedat (D).

* Oprze¢ stopke na krawedzi gtowicy (l) i ponizej
wpustu (rys.27);

» Obréci¢ ptyte samocentrujgcg poprzez nacisniecie
na pedat (A), zwracajgc uwage, aby wiozy¢ stopke
do sSrodkowego rowka obreczy kota dla
wyeliminowania mozliwosci uszkodzenia samej
stopki; (dla utatwienia tej czynnosci radzimy nacisng¢
rekami na opone).

* Podnies¢ kolumne poprzez nacisniecie na pedat

(D).

» UstawiC obrecz z detkg pod katem okoto 90° wobec

gtowicy; nastepnie witozy¢ detke.

* Powtarza¢ czynnosci wstepne (patrz powyzej)
\\“-% wiktadajgc drugg stopke.

l !!f.:f:‘i!\!‘.\‘

* Nacisng¢ na pedat (D) w celu podniesienia
kolumny.

* Nacisng¢ na pedat (C) dla odblokowania obreczy.
4.3.5 CZYNNOSCI POMPOWANIA

UWAGA | Czynno$¢ pompowania moze byc¢
niebezpieczna, (patrz rys. 28-29) Personel obstugujacy musi przedsiewzigc¢ wszystkie niezbedne
Srodki dla zagwarantowania BEZPIECZENSTWA.

URZADZENIE ZABEZPIECZAJACE POMPOWANIE

Dla zapewnienie bezpieczenstwa obstugi podczas pompowania opony na ptycie
samocentrujgcej, urzadzenie zostato wyposazone w zawor ograniczenia cisnienia wyregulowany
na 3.5 bara i z zaworu maks. ci$nienia nastawiony na 4 bary.

UWAGA Aby bezpiecznie napompowac¢ opone na talerzu samocentrujgcym, zalecamy
zamowienie i stosowanie do tego celu SPECJALNYCH PASOW BEZPIECZENSTWA.
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4.3.6 FALCOAL 5201T

FALCO AL 520 w wersji IT to automatyczna montazownica do opon, ktdéra zostata
zaprojektowana do stosowania takze do opon bezdetkowych. Dodatkowo do wyposazenia
podstawowego urzadzenie to posiada nastepujgce czesci (patrz rysunek 30):

* Urzadzenie do automatycznego pompowania opon bezdetkowych (IT): urzadzenie to ma
specjalny ukfad pneumatyczny ,0 duzej wydajnosci" oraz zawor szybkiego otwierania. Po
nacisnieciu bocznego pedatu pompowania (L) (rys. 30a) powietrze wydostaje sie przez dwa
otwory w kazdym elemencie zacisku, tak zeby opony bezdetkowe zostaty catkowicie natozone
na obrecz.

+ Butla sprezonego powietrza: odpowiada normie EG 87/404 i ma pojemnos¢ 18 litrow
sprezonego powietrza do pompowania opon bezdetkowych (rys. 30-B).

» Cisnieniomierz: chodzi tu o cisnieniomierz, ktory jest zamocowany po lewej stronie kolumny
(rys. 30C) i pozwala uzytkownikowi na podtrzymywanie opony podczas pompowania.

Cisnieniomierz ten spetnia wymogi normy EG 87/217. UWAGA!
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5. WYNIKI POMIAROW.

Wyniki pomiarow dla wywazarki bezdemotazowej nalezy przedstawi¢ w sprawozdaniu w
formie tablicy wg ponizszego wzoru:

Wyszczegolnienie Wynik pomiaru

Typ samochodu

Wymiar ogumienia

Sumaryczny luz wypadkowy kota (mm)

Cisnienie w ogumieniu (MPa)

Bicie tarczy kota (mm)

Bicie opony (mm)

Ogolny stan kota

Miejsce pozornego zatrzymania sie kota (wg tarczy
zegarowej) przy obr. prawych

Miejsce pozornego zatrzymania sie kota (wg tarczy
zegarowej) przy obr. lewych

Wielkos¢ niewywazenia przy obrotach

lewych (g)

Wielkos¢ niewywazenia przy obrotach prawych (g)
Masa ciezarka wywazajgcego (g)

Masa ciezarka po przeprowadzeniu korekty (g)
Nastawa potencjometru wzmocnienie

Wyniki pomiaréow dla wywazania kot zdjetych nalezy przedstawi¢ w sprawozdaniu w formie
tabel wg ponizszego wzoru:

Wyszczegolnienie Wyniki pomiaru

Typ samochodu

Wymiar ogumienia

Cisnienie w ogumieniu (MPa)

Bicie tarczy kota (mm)

Bicie opony (mm)

Ogodlny stan kota

Wielko$¢ niewywazenia dla ptaszczyzny lewej

Wielko$¢ niewywazenia dla ptaszczyzny prawej

Wielko$é zatozonych|pt. lewa
ciezarkéw

pt. prawa

Wielko$s¢ niewywazenia po|pt. lewa
sprawdzeniu

pt. prawa

Sprawozdanie powinno zawiera¢ wtasne uwagi i wnioski dotyczace doktadnosci metod
pomiarowych i mozliwosci ich praktycznego stosowania.
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