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1. WPROWADZENIE

1.1 Program c¢wiczenia

Cwiczenie to obejmuje swoim zakresem badanie geometrii zawieszenia samochodu
osobowego przyrzagdem AutoBoss A-860)

1.2 Wiadomosci podstawowe

We wspdtczesnych samochodach osobowych i
dostawczych nalezy wykonywaé¢ pomiary geometrii
kot przyrzgdami cztero-czujnikowymi, ktére
umozliwiajg pomiar zbieznosci potowkowych Kot
przednich - wzgledem geometrycznej osi jazdy, tj.
osi wzdtuz ktoérej porusza sie pojazd. Ma to
szczegolne znaczenie przy kontrolowaniu geometrii

két samochodow powypadkowych. O$  symetrii
W samochodu to linia przebiegajaca przez srodki osi
przedniej i tylnej (Rys 1.1).

Geometryczna o$ jazdy - to prosta (dwusieczna)
dzielgca kat zbieznosci catkowitej két tylnych na dwa
rowne katy (Rys 1.1). Jezeli osie kot przednich i
tylnych sg do siebie rownolegte i nie przesuniete
wzgledem siebie oraz zbieznosci potdwkowe kot
tylnych sg takie same, to geometryczna o$ jazdy
pokrywa sie z osig symetrii. W przeciwnym wypadku
J wystepuje tzw. odchylenie geometrycznej osi jazdy
od osi symetrii.

/ . ]
geometryczna |! . .. Rys 1.1 Os symetrii samochodu
o$ jazdy — '« 0$ symetrii

Przydatnos¢ samochodu jako $rodka transportu uwarunkowana jest w znacznym stopniu
tatwoscig prowadzenia go w kazdych warunkach oraz jazdg w pozgdanym kierunku.

Uzyskuje sie to gtébwnie przez odpowiednig konstrukcje uktadu kierowniczego oraz
prawidtowe ustawienie kot szczegolnie kot kierowanych. Uktad kierowniczy powinien
zapewnia¢ samoczynne utrzymywanie kierunku jazdy na wprost, umozliwia¢ toczenie sie bez
poslizgu skreconych kot kierowanych podczas zakrecania oraz zapewni¢ samoczynne
powracanie kot kierowanych do pozycji odpowiadajacej jezdzie na wprost po zwolnieniu
przez kierowce kota kierownicy. Spetnienie tych wymagan zapewnia sie m. in. przez nadanie
specjalnego ustawienia kotom kierowanym oraz sworzniom zwrotnicy. Ustawienie to
charakteryzuje nastepujgce wielkosci:

>  kat wyprzedzenia sworznia zwrotnicy vy (caster), jest to kat zawarty pomiedzy pionem a
rzutem osi sworznia zwrotnicy na ptaszczyzne pionowg, rownolegtg do podtuznej osi
samochodu (Rys 1.2)



W przypadku stosowania wyprzedzenia osi sworznia
zwrotnicy kota nie sg pchane, lecz wleczone i po wyjsciu z
zakretu samoczynnie powracajg do pozycji jazdy "na
wprost". Sita, powodujgca samoczynne ustawienie sie kot
do jazdy "na wprost", jest wywotana w jednakowym stopniu
dziataniem kata wyprzedzenia, jak i pochylenia osi
sworznia zwrotnicy. Konstruktorzy samochodoéw zazwyczaj
projektujg sworzen zwrotnicy z dodatnim  katem
wyprzedzenia.

Rys 1.2 kat wyprzedzenia sworznia zwrotnicy
Niewielkie ujemne katy spotyka sie w pojazdach z przednim napedem i napedem na
wszystkie kota. Duze dodatnie katy wyprzedzenia stosuje sie w samochodach z silnikiem
umieszczonym na tylnej osi napedzanej i z nie docigzong osig przednig oraz w bardzo
szybkich samochodach sportowych, w celu zwiekszenia statecznosci jazdy z duzymi
predkosciami.

>  kat pochylenia kota o (camber), jest to kgt pomiedzy ptaszczyzng kota i prostg
prostopadtq do ptaszczyzny jezdni, mierzony przy kotach ustawionych symetrycznie do
osi podtuznej samochodu (Rys 1.3, Rys 1.5.)

Tylne kota napedzane osig sztywng majg najczesciej

O ot — y pochylenie réwne 0°, kota prowadzone na

% §i wahaczach majg niewielkie pochylenie ujemne. W

przypadku pochylenia dodatniego koto wywiera

N\ zwiekszony nacisk na tozysko wewnetrzne piasty, a

wiec tozysko zewnetrzne i nakretka mocujgca koto na

czopie sg odcigzone. Kota o takim pochyleniu tworzg

na ptaszczyznie jezdni stozki odtaczane, powodujgce

rozchodzenie sie kot podczas ruchu pojazdu do

przodu, co ogranicza tendencje do drgan

__ﬂ i é samowzbudnych. Kota przednie o duzym pochyleniu

~R ! majg  duzg  zbieznosé. Dziatanie stozkow

1 odtaczanych, utworzonych przez kota, w tak znaczny

sposoOb przeciwdziata zbieznosci, ze przy jezdzie do

. przodu powoduje rownolegte ustawienie kot. Mate

/—\ . pochylenie lub pochylenie réwne zero wigze sie
7777
——

przewaznie z matg lub zerowg zbieznoscig. Ujemne
pochylenie, przy szybkiej jezdzie na zakretach,
7777777777777 zwieksza poprzeczng sprezystg reakcje opony,

Iz przeciwstawiajaca sie odsrodkowej sile
P o
bezwtadnosci.

Rys 1.3 Pochylenie kota , pochylenie sworznia zwrotnicy
Pochylenie kota mierzone jest w stopniach katowych, a kota, w trakcie pomiaru, powinny
znajdowaé sie w potozeniu do jazdy "na wprost". Niektérzy producenci samochoddéw
wymagajg pomiaru pochylenia kota przy jego zbieznosci potdwkowej rownej zeru.



Rys 1.4 stozki odtaczane

> kat pochylenia sworznia zwrotnicy B (king pin). jest to kat zawarty pomiedzy pionem a
rzutem osi sworznia na ptfaszczyzne pionowq, prostopadta do podtuznej o0si
samochodu (Rys 1.3)

Odlegtos¢ punktéw utworzonych przejsciem przez ptaszczyzne

¥ ! . 4 . : . ) : .
- jezdni osi: pochylenia kota i sworznia zwrotnicy nazywa sie
s : promieniem zataczania.Rys 1.5 Jezeli punkt przeciecia tych osi
71 -y lezy ponizej ptaszczyzny jezdni, to promien zataczania okresla sie
l. T 7 ™ jako dodatni, a jezeli powyzej - jako ujemny Rys 1.6. Po wjechaniu
\ K S w zakret, pochylenie osi sworznia zwrotnicy i promien zataczania
: _/ _/// powodujg uniesienie przodu pojazdu, natomiast po przejechaniu
[ ’:“7\/ zakretu zwolniona kierownica powraca do potfozenia wyjsciowego
| R _/‘5 ! pod wptywem ciezaru pojazdu, dziatajgcego na przednie kota.
i //I / //!
biMa;, | =
ol “”ﬁc;t:[“ . Rys 1.5 Katy pochylenia
7 e e

Rys 1.6 Promien zataczania




»  zbieznosci Ilub rozbieznosci kot (toe-in partial, total). jest to rdznica pomiedzy
odlegtosciami obreczy kot ustawionych symetrycznie do osi podtuznej samochodu,
mierzonymi z tytu i z przodu obrzeza obreczy w ptaszczyznie rownolegtej do
ptaszczyzny jezdni i przechodzgcej przez srodki kot (Rys 1.7).

Gdy A>B mamy do czynienia ze zbieznoscig
(kat B dodatni).

, A-B
sinf} =——
P 2D

Rys 1.7 Zbieznosc¢ kot

Zbieznos¢ catkowita jest sumg zbieznosci potowkowych kot (z zachowaniem znaku).
Prawidtowe ustawienie zbieznosci lub rozbieznosci zapewnia rownolegty bieg koét, gdy pojazd
jest w ruchu. Nieprawidiowe ustawienie moze mie¢ ujemny wptyw na stabilnos¢ i
kontrolowanie biegu pojazdu oraz na zuzycie ogumienia. Producenci samochodow roznie
zalecajg dokonywanie pomiaru zbieznosci. Jedni przy kotach ustawionych do jazdy "na
wprost" wzgledem geometrycznej osi jazdy, inni zalecajg ustawi¢ przektadnie mechanizmu
kierowniczego w potozeniu sSrodkowym.

»  kat skretu kot kierowanych a1 i a2 jest to kgt obrotu kot kierowanych ustawionych do
Jjazdy na zakrecie, zawarty pomiedzy ptaszczyzng (osig) kota skreconego a
ptaszczyzng (osig) kota w potozeniu do jazdy na wprost (rys. | c).

(et = atp) e 40 Vzﬂz‘%

Rys 1.8 Katy skretu kot
Producenci samochoddéw ustalajg optymalne wartosci parametrow charakteryzujgcych
ustawienie kot, utrzymanie ich w granicach tolerancji to bezpieczenstwo kierowcy,
pasazerdéw i tadunku-szczegodlnie przy wiekszych szybkosciach jazdy i zmiennych warunkach
atmosferycznych. Mozna to zapewni¢ przez okresowg kontrole ustawienia kot samochodu za
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pomocg sprawnego i doktadnego przyrzadu. Okresowa kontrola i korekcja ustawienia kot ma
aspekt ekonomiczny - wydtuzenie okresu uzytkowania opon oraz ich rownomierne zuzycie.

1.2.1 Przyktady elementow regulacyjnych
1.2.1.1 Zawieszenie przednie

Rys 1.9 Elementy regulacyjne przedniego zawieszenia



1.2.1.2 Zawieszenie tylne

Rys 1.10 Elementy regulacyjne tylnego zawieszenia



1.2.2 Przyktady zawieszen kot
1.2.2.1 Przoéd Fiat125P — dwa wahacze

Rys 1.11 Przednie zawieszenie samochodu Fiat 125 P
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1.2.2.2 Przoéd Ford Scorpio - MacPerson

ZESPOL PRZEDNIEGO ZAWIESZENIA
1 - kolumna zwrotnicowa, 2 — stabilizator, 3 — bezpieczna kolumna kierownicy, 4 —wahacz poprzeczny, 5 —wspornik silnika,

6 — zwrotnica, 7 — drazek kierowniczy, 8 — zebatkowa przektadnia kierownicza

Rys 1.12 Przednie zawieszenie samochodu Ford Scorpio
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2. CERTUS CPS 4.0

Urzadzenie do oceny

prawidtowosci ustawienia
két  jezdnych pojazddw o
dmc do 3,5t

2.1 Bezpieczenstwo pracy i zapobieganie nieszczesliwym wypadkom

Ze wzgledu na bezpieczenstwo wtasne i klientow nalezy przestrzega¢ ponizszych zasad
bezpieczenstwa, ktore okreslajg niebezpieczne sytuacje i podajg wskazowki, w jaki sposob
nalezy unika¢ wypadkow i zapobiegaC ewentualnym uszkodzeniom urzadzenia.

UWAGA!

W razie niebezpieczenstwa nalezy wytgczy¢ zasilanie za pomocg wiacznika gtownego
znajdujacego sie na bocznej $ciance obudowy szafy sterowniczej.

>

vV V VYV V

Ostrzezenia i uwagi podane w instrukcji obstugi oraz umieszczone na urzgdzeniach
powinny by¢ bezwzglednie przestrzegane przez uzytkownika.

Obstuga stanowiska dopuszczalna jest wytqcznie przez przeszkolone osoby.
Urzgdzenie CERTUS CPS 4.0 nalezy instalowac jedynie w pomieszczeniu zamknietym.
Instalacje elektryczng urzgdzen nalezy chroni¢ przed wilgocig i zamoczeniem.

Dostep do instalacji elektrycznej jest dozwolony tylko dla o0sob odpowiednio
przeszkolonych. Przed otwarciem szafy sterowniczej, nalezy wytgcznikiem gtownym
odfgczyc doptyw pradu.

W okresach przerw w pracy urzadzenia nalezy wigcznikiem gtownym wytgczy¢ doptyw
pradu do szafy sterowniczej.

Witacznik gtowny powinien by¢ zabezpieczony przed uzyciem przez niepowotane osoby.
Nie wolno uzywac niesprawnego urzgdzenia.

Urzadzenie nalezy eksploatowac tylko w obrebie danych technicznych. Nie wolno
przecigzac urzgadzenia.

Na urzgdzeniu nie nalezy parkowac zadnych pojazdow.

Podczas pomiaru w bezposrednim sgsiedztwie ptyty pomiarowej urzgdzenia CERTUS
CPS 4. ani przed samochodem na catej drodze przejazdu nie mogg przebywac zadne
0soby, poniewaz grozi to wypadkiem.

-13-



»  Predkosc przejazdu przez ptyte pomiarowg urzgdzenia powinna wynosic 4 + 8 km/godz.

»  Krawedzie dotu fundamentowego powinny by¢ oznakowane pasem ostrzegawczym
barwy zotto-czamej (naprzemiennie) o szeroko$ci co najmniej 5cm.

2.2 Opis techniczny urzadzenia

2.2.1 Przeznaczenie CERTUS CPS.

CERTUS CPS 4.0 jest urzadzeniem uniwersalnym stuzagcym do oceny prawidtowosci
ustawienia kot jezdnych pojazdéw o d.m.c. do 3,5t,

Wyzej wymienione odmiany urzadzen wyposazone sg w nastepujace elementy sktadowe:

-zespot podfogowy
-szafka sterownicza
-klawiatura PC
-myszka

-drukarka

-monitor

-komputer PC

VVVVVYYVYY

Tester
Zoieznos

Rys. 1 Urzadzenie CERTUS CPS 4.0
pracujgce samodzielnie

Dodatkowo urzgdzenie CERTUS CPS 4.0 moze wspotpracowac z urzgdzeniem do pomiaru
sit hamujacych CERTUS CRB 3.5, oraz z urzgadzeniem do kontroli amortyzatoréw
wbudowanych w pojazd o d.m.c. do 3,5t CERTUS CSA tworzac linie diagnostyczne



2.2.2 Dane eksploatacyjno-techniczne urzgdzenia CERTUS CPS

Parametr

Jednostk a
miary

CERTUS
CPS 4.0

CERTUS CPS 15

Parametry metrologiczne

System pomiarowy:¢ Przesuniecie

poprzeczne ptyty pomiarowej (pomiar
poslizgu bocznego kota)

potencjometr suwakowy

Zakresy wskazane poslizg boczny m/km 19
kota
Rozdzielczos¢ wskazane poslizg m/km +1
boczny kota
Doktadnos$¢ pomiaru (obliczen)e m/km 1

poslizg boczny kota

Wskazania uktadu pomiarowego urzgdzenia samoczynnie ustawiajg sie na ,,0" po

kazdorazowym zainicjowaniu howego pomiaru

Parametry techniczno - robocze

Wymiary ptyty pormiarowe;:
* dtugos¢ mm 1000 750
* szerokoS¢ mm 500 990
Maksymalny nacisk kota badanego t 4 15
pojazdu na ptyte pomiarowag
Masa zespotu podtogowego Kg/ Ok. 100
Predkos¢ najazdu pojazdu na ptyte km/h 48
pomiarowq
Parametry eksploatacyjne
Temperatura otoczenia °C +5* +40
Wilgotno$¢ wzgledna % max 90
Cisnienie atmosferyczne hPa 700+1060
Tolerancja napiecia zasilania -15% do +10% wart. nap. znam.
Poziom hatasu dB(A) <70

Urzadzenie jest odporne na zanieczyszczenia, zapylenie, szok termiczny, wstrzasy i wptyw
zewnetrznego pola elektromagnetycznego oraz elektrycznego




2.2.3 Budowa testera zbieznoSci
CERTUS CPS 4.0 - zesp6t podtogowy

Tester zbieznosci CERTUS CPS 4.0 zbudowany jest z ramy, posadowionej w specjalnej
przygotowanej wnece fundamentowej, w ktérej zamocowany jest wozek pomiarowy. Wozek
pomiarowy porusza sie po biezniach na elementach tocznych. Ptyta pomiarowa przykryta
jest od goéry blachg perforowana.

Wielko$¢ przesuwu poprzecznego wozka pomiarowego mierzona jest za pomocqg
potencjometru suwakowego, przymocowanego z jednej strony do ramy urzadzenia, a z
drugiej do przesuwajgcej sie ptyty pomiarowej. Powrét ptyty do potozenia centralnego
(wyjsciowego) zapewniajg sprezyny stabilizujace.

2.2.4 Zasada dziatania testera zbieznoSci

Tester zbieznosci CERTUS CPS 4.0 dziata na zasadzie pomiaru przesuwu poprzecznego
ptyty pomiarowej wywotanego na skutek przejazdu kota przez urzadzenie. Przesuw ptyty
pomiarowej wystepuje w momencie, gdy kota poruszajgcego sie pojazdu ustawione sg
nieréwnolegle (zbieznie lub rozbieznie) do prostoliniowego kierunku jazdy. W przypadku, gdy
pojazd posiada zbieznie usytuowane kota - ptyta zostanie przesunieta na zewnatrz,
natomiast gdy pojazd posiada rozbieznie usytuowane kofa - ptyta zostanie przesunieta do
wewnatrz.

Miarg zbieznosci ustawienia kot pojazdu jest wielkosS¢ przesuniecia poprzecznego ptyty
pomiarowej (wozka pomiarowego) mierzonego za pomocg potencjometru suwakowego.
Zmiana potozenia ruchomego trzpienia potencjometru powoduje zmiane rezystancji czujnika,
ktéra przy pomocy sygnatu elektrycznego zostaje przestana do urzadzenia sterujgcego. Tam
sygnat elektryczny zostaje przetworzony i wyswietlony na ekranie (wyswietlaczu) jako poslizg
boczny kota w mm/m.

2.3 Pomiar zbieznosci CERTUS CPS:

* Przebieg kontroli na stanowisku jest catkowicie zautomatyzowany.

* Podczas przejezdzania przez ptyte nalezy pamieta¢c o zachowaniu prostoliniowego
toru jazdy, rownolegtego do osi wzdtuznej stanowiska. Nalezy najezdzacC kotem
pojazdu na srodek ptyty zbieznosci.

2.3.1 Przebieg badania - tryb reczny
Ponizszy rozdziat dotyczy przeprowadzania pomiaréw na urzadzeniu do kontroli
ustawienia kot (zbieznosci) CERTUS CPS pracujgcych pod programem CERTUS

RACE-Line, zgodnie z procedurg obowigzujgcg podczas urzedowej kontroli pojazdéw
na Stacji Kontroli Pojazdow.



Przygotowanie stanowiska do badan

- Uruchomienie urzadzenia - za pomocg wytgcznika gtbwnego, znajdujgcego sie na
jednostce sterujgco-wskaznikowej, nalezy uruchomi¢ urzadzenie. Po uruchomieniu
komputera nastepuje automatyczne uruchomienie programu ,Windows" oraz
programu RACE-Line. Pojawia sie ekran startowy programu, a nastepnie ekran
gtébwny programu.

Antena radiowa
Shdaand . Przefacznik wyboru trybu
4 cznik Zmiany pomiarowego -
kierunku obrotu rolek — “ Motocykl/Osobowy/Ciezarowy

rolka PRAWA
Przycisk wyboru trybu pracy

Ffrzelqr.zrik Zmiany urzadzenia:
kierunku obrotu rolek — \ AUTOMATYCZNY/RECZNY
rolka LEWA
Gniazdo podiaczenia Odbiomik podczerwieni
przewodowego miernika
nacisku na pedat
hamulca
N Wytacznik gléwny

Rys. Zintegrowana jednostka sterujgco-wskaznikowa z prezentacjg wynikéw na ekranie monitora PC

- Wybér trybu pracy - w przypadku gdy urzgdzenie ustawione jest w trybie pracy
automatycznym, za pomocg przycisku wyboru umieszczonego na jednostce
sterujgco-wskaznikowej, wybrac tryb pracy RECZNY

- Wybér trybu pomiaru - za pomoca przetgcznika trojpozycyjnego umieszczonego
na jednostce sterujgco-wskaznikowej, wybra¢ wymagany dla danego pojazdu tryb
pomiaru: Motocykl / Osobowy / Ciezarowy Uruchomienie badania - z poziomu
ekranu gtébwnego programu wybrac ikone ,,Uruchom badanie". Program przejdzie
do ekranow pomiarowych urzgadzen.

W przypadku kontroli pojazddéw jednosladowych, nalezy zatozy¢ przystawke do
badania jednosladéw na lewy zespd6t rolek napedowych urzadzenia oraz przykry¢
kanat na catej dtugosci czynnej podczas pomiaru.
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2.3.1.1 Pomiar wstepnego ustawienia kot na urzgdzeniu CERTUS CPS 4.0

Przejechac¢ przednim kotem przez ptyte zbieznosci. Na ekranie pojawi sie wynik pomiaru
zbieznosci dla danej osi.

Podczas przejezdzania przez ptyte nalezy pamieta¢ o zachowaniu prostoliniowego toru
jazdy, rownolegtego do osi wzdtuznej stanowiska. Nalezy najezdza¢ kotem pojazdu na
srodek ptyty zbieznosci. Predko$¢ przejazdu przez ptyte pomiarowg urzgadzenia powinna
wynosi¢ 4-8 km/godz. Wyniki pomiaru poslizgu bocznego kota (zbieznosci) podawane
sg w jednostkach mm/m. Jezeli w bazie danych urzadzenia znajdujg sie wartosci
wzorcowe (referencyjne) dla danego pojazdu, zostang one réwniez wyswietlane na
ekranie (o ile przed pomiarem zostat wybrany pojazd z bazy danych).

B e e e Dane Kienta | nr
T — Weor anzas 4| —Tejestracyjny
P aAte St s Sttt i pojazdu
Rodzajosi ———— ‘:m:#____m : Przetaczenie
) |04 S ‘H_H’oé VI (przejécie) do
—)  Of przednia tylna e ekranu , Tlumienie
R zawieszenia”
Wyniki § Hi— % Odéwiezenie
pomiaréw R o= o ekranu
ninicl -t __Zapis danych
e | mm/m mmm % | -
Wartoéci P ) 3 41 Wprowadzenie
referencyjne ~— | R 0 danych
~+- — : pomiarowych
F o — g recznie
mm/m - mm/m . Powrét do ekranu
o gkvnego
- G programu
wer =

Rys. Ekran pomiaru wstepnego ustawienia koft- tryb poiniaru ,Osobowy

Po przeprowadzeniu pomiaru osi przedniej, urzagdzenie automatycznie ustawia sie na pomiar
osi tylnej w trybie pomiaru Osobowy, lub drugiej osi w przypadku trybu pomiaru Ciezarowy.
Przeprowadzi¢ pomiary poslizgu bocznego/zbieznosci kot na pozostatych kotach (o ile
zachodzi taka potrzeba).

Przechodzenie pomiedzy osiami pojazdu (zmiana badanej osi) gdy pojazd jest poza ptyta
zbieznosSci, nastepuje za pomocg przyciskow <", ,—” pilota.

Funkcje przyciskow pilota zdalnego sterowania podczas pomiaru wstepnego
ustawienia kot (urzgdzenie CPS 4.0)

Przycisk pilota Pojazd znajduje sie na Pojazd znajduje sie poza urzgdzeniem
urzadzeniu
= Przyciski nieaktywne Wybér/ przechodzenie miedzy osiami pojazdu;
i - dla trybu pomiaru Osobowy: O$ przednia, OS tylna;
Przyciski nieaktywne Przycisk nieaktywny
Przyciski nieaktywne Przechodzenie pomiedzy planszami/ekranami
pomiarowymi poszczegolnych urzadzen, tj.
urzadzenia do kontroli ustawienia kot, kontroli
zawieszenia i kontroli hamulcow




3. PODNOSNIK NOZYCOWY

firmy

HOFMANN Typ Servicelift-4000-2 AFL - wersja do geometrii kot z miejscem pod
obrotnice, wbudowanymi ptytami poslizgowymi
servicelift 4000-2 AFL F.M oraz z dodatkowym podnosnikiem nozycowym -

LT do uwalniania koét (podprogowy)
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3.1 Prawidtowe uzytkowanie

650

Podnosnik nozycowy Servicelift 4000-2 jest

przeznaczony dla pojazdow samochodowych o
dopuszczalnej masie catkowitej ( dmc )

4000kg.

3.2 Bezpieczenstwo (informacje ogolne)

Korzystajagc z instrukcji nalezy zwrdci¢c szczegdlng uwage na ostrzezenia dotyczace
bezpieczenstwa oraz postepowac zgodnie z ponizszymi zaleceniami:

1)
2)
3)
4)
5)

6)

Ustaw wiacznik gtowny w pozycji ,zero" gdy nie korzystasz z podnosnika. Wyjmij wtyczke
zasilania.

W celu unikniecia zagrozen nigdy nie pracuj z podnosnikiem w poblizu pojemnikéw z
cieczami tatwopalnymi,

Stanowisko powinno by¢ wyposazone w odpowiednig wentylacje w celu unikniecia tworzenia
sie atmosfery grozgcej wybuchem.

Chron wtosy, elementy odziezy, palce i inne czesci ciala przez dostaniem sie pomiedzy
ruchome elementy urzadzenia.

Ograniczaj ryzyko przepie¢ na plycie sterujgcej powodowanych przez deszcz badz przez
rozbryzgi wody.

Przestrzegaj Scisle zapiséw instrukcji. Stosuj tylko akcesoria zalecane przez producenta.

WSZELKIE CZYNNOSCI KONSERWACYJNE POWINNY BYC WYKONYWANE
WYLACZNIE PRZEZ WYKWALIFIKOWANY PERSONEL



3.2.1 OSTRZEZENIA

- Nigdy nie wolno przekracza¢ maksymalnego udzwigu podnosnika opisanego na tabliczce
znamionowej i samym podnosniku.

- Zabrania sie demontazu urzgdzen zabezpieczajgcych
- Zabrania sie podnoszenia 0osob

- Zabrania sie zmienia¢ szybkosci podnoszenia / obnizania podnosnika, jako ze wartosci te
sg okreslone w zapisach normatywnych (prawnych).

- Niezbednym jest sprawdzenie stabilnosci pojazdu znajdujgcego sie na podnosniku.

- Zabrania sie uzytkowania podnosnika w przypadku jego uszkodzenia badz w przypadku
wystgpienia potencjalnego zagrozenia.

- Po dtuzszej przerwie w eksploatacji, przed ponownym uruchomieniem podnos$nika
wymagana jest doktadna jego kontrola.

PARAMETRY TECHNICZNE

MODEL ZAS. ELEKTR. [ZAS. PNEUM.| CISNIENIE [ILOSC OL.| MASA |CZAS PODN.
UDZWiI oL
G
Service |4000 kg| 230-400 V / 3/50 8-10 bar 250 bar 15 L 2610 kg 50 sek.
lift 4000- Hz 3.5 KW
2

3.3 Pierwsze uruchomienie

3.3.1 Odpowietrzenie objetosci uktadu

Aby usung¢ powietrze z uktadu wykonaj nastepujacg procedure:

- unies platformy podnosnika na maksymalng wysokosg,

- podtgcz (zawory) z cylindrow do zbiornika za pomocg przewodéw typu Rilsam,

- otwérz delikatnie wyjscia (zawory),

- wprowadz olej do ukfadu,

- zamknij zawory,

- opus¢ platformy o 0,5m,

- procedure powtérz przynajmniej 3 razy aby w petni odpowietrzy¢ uktad.

3.3.2 Wypetnienie uktadu olejem

Wypetnienie uktadu musi by¢ wykonane jak nastepuje:

- unies platformy na wysoko$¢ maksymalng i przytrzymaj przycisk ,gora" przez 3 sek.
- wprowadz klucz od obejscia fotokomorki do przetgcznika wyboru aby wypetni¢ uktad
- wigcz przycisk wypetniania uktadu,

- trzymaj przycisk okoto 5 sekund,

- wprowadz ponownie klucz do mechanizmu ominiecia fotokomorki



3.3.3 Podftgczenie elektryczne

Gtowny obwdd zasilania powinien by¢ wyposazony w :

- blokowany wytacznik gtéwny,

- bezpieczniki o specyfikacji zgodnej z wymogami produktu,

- urzadzenie kontrolne zabezpieczajgce przypadkowy kontakt z zabezpieczeniem,

Wytacznik powinien by¢ umiejscowiony w poblizu urzadzenia, zgodnie 2z krajowym
ustawodawstwem.

Takze kable zasilajgce muszg posiada¢ odpowiedni przekrdj, zgodny z obcigzeniem, bez
dodatkowych gniazd i wtyczek.

Instalacja elektryczna (podtgczenie elektryczne) musi by¢é wykonane przez wykwalifikowanego
elektryka, ktory musi tez sprawdzi¢ uziemienie.

Kabel zasilajgcy musi by¢ prowadzony w rurce chronigcej a panel kontrolny musi by¢ zamykany
(kluczyk). Jest to wymagane przez norme 1P54.

Produkt musi by¢ podtagczony do certyfikowanych gniazd zasilania, wyposazonych w
prawidtowe uziemienie.

Zaciski elektryczne muszg by¢ systematycznie sprawdzane przez odpowiedni personel.

Ostrzezenia dotyczace podiaczenia kabli zasilania pomiedzy jednostka centralng a podnosnikiem:

Kable potgczeniowe do mikro-wytacznikow bezpieczenstwa na najazdach podnosnika musza
by¢ odpowiednio zabezpieczone przed uszkodzeniem mechanicznym podczas roznych sytuacji
ktore moga sie zdarzy¢ podczas prac.

3.3.4 Testy przed eksploatacjg

Po zakonczeniu montazu podnosnika i przed przystgpieniem do jego regularnej eksploatacii
wymagane jest przeprowadzenie szeregu procedur testujgcych:

- sprawdz poziomowanie podnosnika,

- sprawdz czy kotwy mocujgce dobrze trzymaija.

- sprawdz potgczenia elektryczne, pneumatyczne i zabezpieczen,

- sprawdz uktad hydrauliczny pod katem wyciekow.

Sprawdz cisnienie w uktadzie manometrem pod katem zgodnosci ze znamionowym (patrz elem.
9 na schemacie hydraulicznym),

- sprawdz potaczenia elektryczne,

- sprawdz poziom oleju,

- sprawdz czy potgczenia hydrauliczne i hydrauliczne sg zgodne z nalepkami znajdujgcymi sie
na jednostce centralnej podnosnika,

- sprawdz czy obrét silnika jest zgodny z oznaczeniem strzatka,

- sprawdz czy kable i przewody sg odpowiednio chronione (rurki),

- nie wolno podnos$ni pojazdow przekraczajgcych wymiary podnosnika,

- nie przekraczaj maksymalnego nominalnego udzwigu podnosnika.

3.3.5 Test ostateczny

Sprawdzenia statyczne i dynamiczne przecigzonego podnosnika wykonywane sg przez
producenta przed dostawa.

Uzytkownik koncowy ma prawo do przetestowania wytrzymatosci posadzki oraz udzwigu
nominalnego podnosnika (tolerancja +10% zwigzana z regulacjg zaworu).
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3.4 OBSLUGA

Funkcje podnosnika :

! o O G \ >  Podnoszenie platform,
. (/D )\ \\ - \ - >  o0sadzanie na zabezpieczeniu oraz
1 _ . N v o
® g@} }(‘/} Vg\; r) @2 | >  obnizanie podnosnika
E—— S ~ _ (per1) s sterowane za pomocg przyciskéw na
[510) = @Q@ przedniej $cianie jednostki centralnej i
— H“; - ® majg nastepujgce oznaczenia:
@ ! %) @ — I wiacznik gtowny
[ SL lampa informujgca o wigczonym
Bt - zasilaniu podnosnika

- ]::L.-E‘..(.}'I_'R_IC “C{.)N'!‘IIQ_(;;;’EL - ) prZyCiSk ,,dO géry"
PD przycisk ,w dot": gdy przyciskamy ten

przycisk obnizanie nastepuje dwuetapowo.

» A) nastepuje uniesienie platform o kilka cm w celu zwolnienia zabezpieczenia,

»  B) rozpoczecie obnizania.

PC przycisk osadzania platform na zabezpieczeniu mechanicznym: wcisniecie tego
przycisku po podniesieniu platform na Zzadang wysokos¢ przy pomocy przycisku PS1,
podnosnik zatrzymuje automatycznie w najblizszej pozycji gdzie mozna uruchomic
zabezpieczenie. Zabezpieczenie mechaniczne zostaje zwolnione podczas obnizania
podnosnika.

PEFT przycisk dezaktywacji fotokomorki: podnosnik wyposazono w fotokomérke stuzacg do
synchronizacji platform. Jezeli réznica wysokos$ci platform przekracza 30mm, sygnat z
fotokomorki przerywa obwod elektryczny panelu kontrolnego (24V) . Obracajac klucz PEFT
wytaczamy kontrole przy zastosowaniu fotokomoérki. W takim przypadku, wciskajac przycisk
PEFT mozna korzysta¢ z przyciskow podnoszenia (SP1) i obnizania (PD1) ale przycisk
osadzania (PC) nie bedzie aktywny.

PEFT przycisk dezaktywacji mikro-wytacznika LT (podno$nik podprogowy): Obnizanie LT
zatrzymuje sie automatycznie na wysokosci 120 mm ponad przejazdami. Dzieje sie to dzieki

zastosowaniu mikro-wytacznika. Poprzez uzycie klucza ,Re-set" oraz wciskanie przycisku
PD rozpoczyna sie obnizanie sygnalizowanie dzwiekowo (BZ)

BZ sygnat dzwiekowy - ostrzezenie
STOP ZATRZYMANIE AWARYJNE

SEL WYBOR PODNOSNIKA/PODNOSNIKA KOL: przycisk pozwala na niezalezne
funkcjonowanie (sterowanie) podnosnika i podnosnika két.

BY Wypetnianie uktadu hydraulicznego.
3.5 Obstuga ,,CT"

Za pomocg tego przycisku blokuje/odblokowuje sie ptyty luzujgce. Pozwala to na bezpieczne
wykonywanie podnoszenia i obnizania.

Wytaczenie przycisku ,CT" (pozycja gérna) powoduje zwolnienie blokady ptyt i daje mozliwo$é
wykonania odpowiedniego ustawienia geometrii pojazdu.

PODCZAS PODNOSZENIA | OBNIZANIA PLATFORM, BLOKADY PLYT MUSZA BYC
KONICZNIE ZALACZONE.
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3.6 Poziomowanie podnosnika

W przypadku probleméw z synchronizacja platform, nalezy wykona¢ nastepujaca procedure:

- wciskaj przycisk ,géra" do momentu osiggniecia maksymalnej wysokosci i jeszcze ok. 3
sekundy,

- obré¢ klucz i przytrzymuj go 15 sekund aby wypetni¢ caty ukiad,

- wciskaj przycisk ,w dot",

sprawdz dziatanie podno$nika poprzez wykonanie kilku cykli.

3.7 Szczegdbty dotyczace obstugi

1. Przytrzymanie przycisku PS1 (patrz schemat elektryczny):

a) Stycznik C1 aktywowany razem z (schemat elektryczny) elektrozawory EV3 e EV3/1,

b) uruchomienie silnika M1 (patrz schemat elektryczny)

c) pompa (element nr 3) dostarcza olej do cylindrow (element 17 - patrz schemat hydrauliczny),

d) platformy zostajg uniesione na wymagang wysokosc.

2. Przytrzymywanie przycisku zabezpieczenia mechanicznego, po podniesieniu platform na
zgdang wysokosc¢ przyciskiem PS (schemat hydrauliczny):

a) elektrozawor EV1 jest aktywowany (patrz schemat elektryczny) razem z elektrozaworem EV3 e
EV3/1.

b) elektrozawér EV1 (element 7) odwraca poprzednie dziatania usuwajgc olej w cylindréw
podnoszacych, (element 17 na schemacie hydraulicznym).

c) platformy opadaijg kilka centymetrow aby osig$¢ na zabezpieczeniu mechanicznym.

3. Przytrzymanie przycisku obnizania PD1 (patrz schemat elektryczny):

a) nastepuje aktywacja stycznika C1 oraz elektrozaworéw EV1 i EV2,

b) stycznik C1 uruchamia pompe elektryczng dostarczajgcg olej do cylindréw. Nastepuje lekkie
uniesienie platform w celu dezaktywacji zabezpieczenia mechanicznego (patrz schemat elektryczny),

c) po okoto 2 sekundach nastepuje zatrzymanie silnika i dezaktywacja elektrozaworu EV1. Poprzednie
operacje zostajg odwrdcone i olej powraca do zbiornika z cylindréw wywotujagc obnizenie platform,

4. Przytrzymanie przycisku PS2 dla LT (podnosnik podprogowy):

a) aktywowany jest stycznik C1 oraz elektrozawoér EVS5,

b) start silnika M1 (patrz schemat elektryczny),

c) pompa ttoczy olej do sitownikéw podnosnika zwalniania nacisku kot,

d) platformy podnoszg sie na zadang wysokos¢

5. Przytrzymanie przycisku PS2 dla LT (podnosnik podprogowy):

a) aktywowany jest stycznik C1 oraz elektrozawor EV4,

b) start silnika M1 (patrz schemat elektryczny),

c) pompa ttoczy olej z sitownikdw podnosnika zwalniania nacisku két do zbiornika,
d) platformy zostajg obnizone do zgdanej wysokosci

6. Mozliwy jest wybor tylko czesci uktadu, poprzez przekrecenie w lewo pokretta SEL nastepuje
dezaktywacja podnosnika koét. Pracuje tylko podnosnik lub odwrotnie.



3.8 KONSERWACJA

Elementy podnosnika, sterowanie oraz urzadzenia zabezpieczajgce powinny by¢ regularnie
kontrolowane przez uzytkownika w celu zachowania ciggtej efektywnosci pracy sprzetu.

Kazda czynnosc¢ konserwacyjna powinna by¢ wykonywana przez przeszkolony personel zdolny
do bezpiecznej obstugo sprzetu.

3.8.1 Zadania uzytkownika
Zaleca sie wykonanie nastepujgcych czynnosci konserwacyjnych w odstepach 15 dni:

1) Smarowanie: Wszystkie rygle i podpory (prowadnice) podnosnika powinny by¢ smarowane
co 50 roboczo-godzin z uzyciem odpowiednich smardw.

2) W miesiecznych odstepach smaruj plastikowe czesci slizgéw podstawy oraz platform.
Sprawdz wizualnie stan uszczelnienia sitownikbw oraz czesci podfgczonych do ukfadu
hydraulicznego. Ewentualne drobne nieszczelnos$ci muszg by¢ natychmiast usuniete.

Periodycznie sprawdzaj elektryczne urzadzenia zabezpieczajace ewentualne usterki
zgtaszaj w serwisie.

Fig. 13 3) Sprawdzanie poziomu oleju

w jednostce centralnej:
sprawdzaj poziom oleju w
jednostce centralnej i dopetnij w
razie potrzeby. Jezeli wymagane
jest uzupetnienie, wykonuje sie
je przy opuszczonym
podnosniku.

w przypadku dokonania
wymiany oleju, nalezy
odpowietrzy¢ uktad

A Y AL
3.9 Ostrzezenia

- Podczas przerw w pracy odnosnika powinien on by¢ zawsze wytgczony.
- Nie zezwalaj na wykonywanie prac konserwacyjnych i inspekcji osobom bez odpowiedniego szkolenia.
- Podczas prac konserwacyjnych zawsze stosuj .srodki ochrony (zabezpieczenia).

Czynnosci konserwacyjne i naprawcze muszg by¢ wykonywanie przy odtgczonym zasilaniu
elektrycznym i upewnieniu sie iz nie moze ono by¢ przypadkowo zatgczone.

3.10 Pompa reczna (opcja)

Potrzebna gdy wymagane jest obnizenie podnosnika przy braku zasilania.
Procedura stosowana w przypadkach braku zasilania z samochodem na podnos$niku:

A) Zdejmij raczke dzwigni z mocowania i zamontuj jg na przygotowanym miejscu pompy (2).

B) Odkrec¢ nakretke (3) elektrozaworow EV1, EV3, EV3A.

C) Dokre¢ dostarczong nakretke pierscieniowg (4) na elektrozawory EV1, EV3, EV3A tak daleko jak to
mozliwe, aby wymieni¢ plastikowg nakretke usunietag w poprzednim punkcie.

D) Pompuj wykonuj ruchy zgodne z oznaczonym strzatkami kierunkiem do momentu zwolnienia
zabezpieczenia mechanicznego.

E) aktywuj otwarcie spustu oleju za pomoca zaworu recznego znajdujgcego

sie na elektrozaworze EV2 (1) - do konca zgodnie z ruchem wskazéwek zegara.

F) Wolno odkrecaj nakretke pierscieniowg na zaworze EV3 az podnosnik opadnie.
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Air solengid il
Valve Eya (Iift)

[—

Lift tap (1 )

G) Aby powrdci¢ do pierwotnych ustawien po obnizeniu platform podnosnika, ustaw recznie zawor EV2
spowrotem do pierwotnej pozyciji.
Odkrec nakretki pierscieniowe z elektrozaworéw EV2, EV3 i EV3A.

Wprowadz na powrdét nakretki pierwotnie zainstalowane na zaworach.

Procedura stosowana w przypadkach braku zasilania z samochodem na podnosniku
zwalniajacych nacisk két:

A) Zdejmij raczke dzwigni z mocowania i zamontuj jg na przygotowanym miejscu pompy (2).

B) Recznie aktywuj elektrozawér EV5 przyciskajac zgodnie ze strzatka (5)

C) Pompuj wykonuj ruchy zgodne z oznaczonym strzatkami kierunkiem do momentu zwolnienia
zabezpieczenia mechanicznego.

D) Aktywuj otwarcie spustu oleju za pomocg odpowiedniego zaworu recznego do samego konca.

E) Odkrec¢ nakretki (8) elektrozaworow EV4A i EV4B do konca.

F) Odkre¢ trzpien radetkowany z elektrozaworéw EV4A i EV4B do konca.

G) Pompuj zgodnie z kierunkiem oznaczonym strzatkag do catkowitego obnizenie podnosnika
zwalniajgcego nacisk kot.

H) Aby powrdci¢ do pierwotnych ustawien po obnizeniu platform podnosnika, ustaw recznie zawoér EV6 z
powrotem do pierwotnej pozycji. Dokre¢ trzpien radetkowany na zaworach EV4A i EV4B i dokrec
nakretki.

I
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3.11 Kalibracja zaworu bezpieczenstwa

1) Podnie$ platformy podnosnika service lift 4000-2 na maksymalng wysokosc.

2) Odtgcz zasilanie hydrauliczne z obudowy jednostki centralnej (zawoér bezpieczenstwa
znajduje sie za tylna sciana jednostki centralnej).

3) Podtacz regulator cisnienia na mocowaniu zgodnie z rysunkiem (poz. A).
4) Poluznij nakretke (ok. 2 ruch przeciwnie do wskazoéwek zegara - poz. B).
5) Ustaw ci$nienie stosujac klucz z gtownig w ksztatcie litery X (poz. C):
» - obrot zgodnie ze wskazowkami zegara to zwiekszanie cisnienia,
» - obrot w kierunku przeciwnym to zmniejszanie cisnienia.
6) Przytrzymujac przycisk podnoszenia sprawdz warto$¢ cisnienia (powinno by¢ 250 bar)

7) Jesli wartos¢ bedzie inna to wykonaj ustawienie zgodnie z punktem 5 i sprawdzenie zgodnie
z punktem 6.

8) Po zakonczeniu dokre¢ nakretke z punktu 4.




3.12 Rozwigzywanie problemow

Podstawowe, proste niedogodnosci i problemy mogg byC rozwigzane w oparciu o ponizsze
porady i sugestie. Przy bardziej skomplikowanych problemach wymagana jest specjalistyczna
pomoc.

PROBLEMY PODCZAS UZYTKOWANIA

1. Platformy nie podnoszg sie, nie mozna uruchomi¢ silnika.
ROZWIAZANIA

a) sprawdz zasilanie,
b) sprawdz bezpieczniki (F1)

c) sprawdz czy stycznik C1 jest aktywny przy wcisnieciu przycisku podnoszenia. W przeciwnym
przypadku przejdz do punktu ,d")

d) Sprawdz czy nie jest zatgczone zabezpieczenie termistorowe RT, jesli jest zatagczone to
.zresetuj" je. Przy powtarzajgcym sie problemie skonsultuj sie z technikiem serwisowym.

2. Platformy nie podnoszg sie ale silnik pracuje
ROZWIAZANIA

a) sprawdz czy silnik obraca sie zgodnie z oznaczeniem kierunku na jego obudowie.

b) sprawdz uktad hydrauliczny pod katem nieszczelnosci i czy cisnienie jest zgodne ze
Znamionowym.

W przeciwnym razie wykonaj kalibracje zaworu cisnienia.

3. Platformy nie opadajg, ciSnienie w normie

ROZWIAZANIA

a) sprawdz dziatanie elektrozaworow EV1 oraz EV2 (schemat elektryczny).
b) sprawdz dziatanie zaworu regulacji przeptywu.

c) sprawdz dziatanie zawordéw dtawigcych na dnie cylindréw o dziataniu dwukierunkowym.
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4. AUTOBOSS A-860

Urzadzenie do kontroli geometrii ustawienia kot i osi pojazdéw

4.1 Srodki ostroznosci

>

Przed uzyciem urzgdzenia nalezy uwaznie przeczytac niniejszg Instrukcje Obstugi -Podrecznik
Uzytkownika

Urzadzenie do geometrii kot moze byc obstugiwane jedynie przez wykwalifikowanego technika.

Operator musi posiadac wiedze z zakresu uzytkowania komputeréw oraz ogolng wiedze na temat
geometrii kot i 0si pojazdow.

Napiecie zasilania wynosi 230 V AC £10%/50Hz+1Hz. JezZeli napiecie zasilania nie jest stabilne,
to nalezy zakupic i skorzystac ze stabilizatora napiecia AC.

Urzgdzenie powinno by¢ zasilane z gniazda elektrycznego posiadajgcego uziemienie.

Nie wolno przetaczac¢ ani przejezdza¢ pojazdem gdy na kotach zatozone sgq uchwyty gtowic i
gfowice.

Po zafozeniu uchwytow gfowic na obrecze ko6t nalezy kazdorazowo zatozy¢ uchwyty
zabezpieczajgce (qumki) na obrecz kofa.

Kazdorazowo po zatozeniu gfowic na uchwyty gtowic nalezy dokrecic Srube ustalajgca gfowice na
trzpieniu uchwytu, w celu zabezpieczenia gtowicy przed spadnieciem.
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Gfowice pomiarowe nalezy chroni¢ przed zanieczyszczeniem i uszkodzeniem mechanicznym
(uderzeniami), gdyz moze to doprowadzi¢c do ich rozkalibrowania witgcznie z trwatym
uszkodzeniem.

Urzadzenie nalezy przechowywac¢ w suchym i wolnym od kurzu pomieszczeniu. Urzgdzenie
nalezy chronic¢ przed wilgociq i zamoczeniem.

Po zakonczeniu pracy nalezy wytgczy¢ zasilanie. Urzgdzenie do geometrii kot wytaczy
automatycznie zasilanie jezeli przez 20 minut nie dojdzie do komunikacji pomiedzy gtowicg
pomiarowq a jednostkg sterujgca.

Urzadzenie do kontroli i regulacji geometrii kot i osi dziata z wykorzystaniem odczytywania
obrazow. Nie nalezy blokowac (zastawiacC) wigzki Swiatta pomiedzy czujnikami CCD. Nalezy
unika¢ Swiatta odbitego od podfoza i bezposSredniego $wiatta na gtowice czujnikdw podczas
przeprowadzania badania.

Nalezy unika¢ mocnego nastonecznienia urzgdzenia.

Zaleca sie, aby usungc wszelkie przeszkody odblaskowe na odlegto$¢ 20 cm od wigzek promieni
podczerwonych wysytanych z gtowic pomiarowych.

Po zakonczeniu pomiaru gtowice pomiarowe nalezy zawsze odkfada¢ na przeznaczone do tego
zawiesia na wozku jezdnym.

Przewody wewngtrz szafki i czujniki w gtowicy pomiarowej sq potgczone w zwarty Sposob.
Jakiekolwiek ich rozdzielenie moze spowodowac uszkodzenie czujnikébw Ilub elementow
elektrycznych. Uszkodzenia spowodowane ich nieprawidtowym rozigczeniem nie sg objete
gwarancja.

Stanowisko i przylegty don obszar roboczy nalezy utrzymywac w porzgdku i czystosci.

Przed instalacjq urzgdzenia sprawdz kompletacje dostawy zgodnie z zamoéwieniem. W razie
Jakichkolwiek pytan bez wahania skontaktuj sie z firmg WSOP SP. z o.o. lub jej dystrybutorem

Nalezy przeprowadzac okresowo konserwacje i kalibracje urzgdzenia do geometrii kot aby
zapewni¢ dokfadny pomiar.

5. Podstawowe dane urzadzenia

5.1 Przeznaczenie
Urzadzenie A-860 jest urzadzeniem do kontroli geometrii ustawienia kot i osi pojazdéw
pozwalajgcym na pomiar:

>

>
>

A\

zbieznosci catkowitej i potowkowej kot przednich i tylnych kagtow pochylenia kot osi przednigj i
tylnej

katow pochylenia osi zwrotnicy dla kot osi przedniej
katow wyprzedzenia osi zwrotnicy dla kot osi przednief

réznica katéw skretu kot dla osi przedniej, ti. réznica miedzy skretem kota wewnetrznego i
zewnetrznego przy skrecie kota wewnetrznego o kat 20°

kata nieréwnolegfosci osi pojazdu (nieprostopadifosci danej osi do osi wzdtuznej pojazdu)
wysSwietlany jako przesuniecia kot na osi przedniej i tylnej

odchylenia geometrycznej osi jazdy od osi symettrii
maksymalnych katow skretu kot osi przedniej



Wszystkie ww. wielkosci, za wyjatkiem réznicy katow skretu kot oraz maksymalnych katéw
skretu kot osi przedniej, urzadzenie mierzy w sposob bezposredni przy uzyciu gtowic
pomiarowych, a wyniki pomiarow przedstawia na ekranie i wydruku. Pomiar roznicy katow
skretu i maksymalnych katow skretu k&t osi przedniej nastepuje przy uzyciu obrotnic
mechanicznych, a nastepnie po wprowadzeniu do PC wynikdw zostajg przeliczone oraz
przedstawione na ekranie i wydruku.

Dodatkowo obstugujacy urzadzenie moze wyliczy¢ i ocenic:
> niesladowosc kot
> kat nierébwnolegtos$ci (dwdch) osi pojazdu

korzystajgc z zaleznosci zawartych w rozdziale 9

Urzadzenie do kontroli geometrii ustawienia két i osi pojazdu A-860 jest urzgdzeniem
pracujgcym w Srodowisku Windows. Urzadzenia posiada cztery gtowice pomiarowe.
Komunikacja pomiedzy gtowicami odbywa sie przy pomocy kamer CCD. Komunikacja gtowic z
jednostkg sterujagcg (PC) odbywa sie drogg radiowg. Urzadzenie posiada wbudowang
(fabryczng) baze danych pojazdoéw oraz indywidualng baze danych, ktéra moze by¢ tworzona
przez obstugujgcego urzadzenie. A-860 pozwala na archiwizacje danych wynikéw kontroli
pojazdow w postaci kart ksigzki kontroli.

A-860 zostat zaprojektowany tak, aby wszystkie czynnosci rozruchu, kontroli i regulacji byty w
catosci widoczne i czytelne z odlegtosci 6 metrow na kolorowym ekranie. Komunikacja
obstugujacego z urzadzeniem odbywa sie przy pomocy klawiatury i myszki oraz/lub pilota
zdalnego sterowania.

5.2 Funkcje i charakterystyka

Oprogramowanie: srodowisko Windows

Architektura: jednostka centralna (PC) z interfejsem video (graficznym)

4 gtowice pomiarowe : przednie - 4 czujnikowe (katy poziome),
tylne - 4 czujnikowe(katy poziome)

transmisja danych gtowice - jednostka centralna droga radiowg

Komunikacja A-860- | monitor kolorowy, klawiatura, mysz, pilot zdalnego
uzytkownik: sterowania z wbudowanym wyswietlaczem
Protokdt kontroli: wydruk
Technologia pomiaréw: pomiar katéw z wykorzystaniem kamer CCD (o$Smiu czujnikéw podczerwonych) i
czujnikow katow
Zasilanie: 230V AC +10%/50Hz+1Hz, gniazdo z uziemieniem
Zasilanie gtowic: wbudowane akumulatory; dodatkowo mozliwos¢ zasilania przewodowego
Dodatkowo:
> Petna specyfikacja pojazdu wigcznie z danymi z wykonania zbieznoSci i procedurami dla
ponad 20,000 modeli.
> Bezprzewodowe przesytanie danych z odpornym na zaktocenia transferem danych
> Mozliwo$¢ pomiarow pojazdéw ospojlerowanych, o obnizonym zawieszeniu - specjalny tryb

pomiarowy

Regulacja parametrow przy podniesionym pojezdzie

Mozliwo$¢ tworzenia przez Uzytkownika wtasnej bazy danych (dodawania nowych pojazdéw
do bazy);

Mozliwo$¢ ustawienia jednostek: uzytkownik moze w kazdej chwili wybra¢ rézne jednostki,
takie jak stopien/czesc setna, stopien/minuta, mm, cale itd.;

Przyjazny dla uzytkownika interfejs w jezyku polskim, czytelne procedury, tatwos$¢ obstugi;
Menu pomocy w czasie rzeczywistym;

YV V VYV
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5.3 Dane techniczne

Parametry techniczne Doktadno$¢ |Zakres pomiaru
pomiaru

Zbieznos¢ +2' (£0.03°) +10°
Kat pochylenia kota +2' (£0.03°) £10°
Kat wyprzedzenia osi 16' (x0.1°) 122°
Kat pochylenia osi zwrotnicy 16' (x0.1°) 122°
Przesuniecie kot (Sladowos$é) | +2' (+0.03°) +10°
Nieréwnolegtos¢ osi +4' (£0.06°) +20°
Réznica rozstawu kot +4' (£0.06°) +20°

Uwaga: Dokladnos¢ podanych wyzej parametrow jest zapewniona jedynie przy
przestrzeganiu przez uzytkownika podanych procedur obstugi.

5.4 Warunki eksploatacyjne

Temperatura otoczenia: +5 do +40°C
Wilgotnos¢ wzgledna: max 90 % przy temperaturze +40°C
Cisnienie atmosferyczne: 1013+60hPa

Wypoziomowanie stanowiska | dopuszczalna odchytka wypoziomowania i ptaskosci w
miejscach styku k&t z podtozem (obrotnicami  ptytami
przesuwno skretnymi 1mm/m

5.5 Zasada dziatania

Schemat roboczy urzadzenia do ustawiania geometrii kot A-860 jest pokazany ponizej. Caty
system sklada sie z systemu probkowania danych (gtowic pomiarowych) i systemu
przetwarzania danych.

Drukarka h Komputer PP Glowica Pomiarowa PT Glowica Pomlarowa

Flawatira, MYS2 | emsp| COMport  |guep| pocczerwieni

Monitor ‘ LP Giowica Pomiarowa LT Glowica Pomiarowa
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6. Konstrukcja ogolna
6.1 Uktad urzadzenia A-860

Urzadzenie do ustawiania geometrii A-860 skitada sie z: jednostki gtdwnej (centralnej/
sterujgcej), gtowic pomiarowych z
czujnikami,  zaciskédw  (uchwytéw
gtowic), obrotnic, ptyt przesuwnych
pod kofa tylne, blokady kierownicy,
rozporki pedatu hamulca etc. Patrz
rysunek ponizej:

1 . Szafka (jednostka sterujgca)
2. Komputer PC

3. Uchwyt (zawiesie) zacisku
Gtowica LP

5. Gtowica PT

6. Gtowica PP

7. Gtowica LT

8. Zacisk

9. Rozporka pedatu hamulca

10. Blokada kierownicy

11. Ptyta obrotowa
12. Kabel fadowania (krotki)
13. Kabel tadowania (dtugi)

®

6.1.1 Jednostka gtowna (sterujgca) urzgdzenia A-860

Jednostka sterujgca jest elementem przewoznym urzadzenia, sktada sie z szafki, komputera,
obwodu interfejsu i zasilania.
Patrz rysunek ponizej:

Zesp6t komputera sktada sie z
komputera PC, monitora,
klawiatury, myszy, i drukarki.
Monitor i mysz znajdujg sie na
gornej potfce; drukarka w gornej
szufladzie szafki a komputer jest
schowany w srodku.

Obwdd interfejsu zawiera
odbiornik RF, ktory jest
umieszczony wewnatrz szafki.

Zespot zasilajgcy zawiera kabel
zasilania, gniazdo i wytgcznik. Wytacznik zasilania znajduje sie po prawej stronie szafki,
gniazdo jest umieszczone z tylu szalki, zasilanie jest wewnatrz szafki a gniazdo na kable do
tadowania sg potaczone po obydwu stronach szafki.



6.1.2 Gtowice czujnikow

Urzadzenie jest wyposazone w cztery gtowice. Sg to glowice LP, LT, PP, PT, jak wida¢ na rysunku.
Gtowic nie wolno zamienia¢ miejscami. Przy wymianie
jednej glowicy wszystkie pozostate nalezy ponownie
skalibrowac.

Kazda gtowica jest wyposazona w czujnik CCD
umieszczony na koncu i w $rodku. Posiada tez
dwuosiowy  czujnik  pochylu do  sprawdzania
wypoziomowania oraz kata pochylenia gtowicy. Czujnik
CCD przesyta wychwycone obrazy i mierzone dane,
przetworzone przez SCM, do komputera celem dalsze;j
obrobki poprzez nadajnik video.

Po lewej stronie panela przyciskowego na

gtowicy znajduje sie przycisk "ZASILANIA" -
,LPOWER". Naciénijj go zeby witaczy¢
zasilanie gtowicy. Zapalona dioda zasilania
(,Power Indicator") oznacza, ze gtowica
pracuje. Po prawej stronie znajduje sie
przycisk OK, ktéry jest uzywany do
kompensaciji bicia obreczy. Te samg funkcje
podczas dziatania programu petni przycisk

O

POWER oK
O Power Indicator (O Charge Indicator ) Battery Alarm

‘e | @V 1IN [N CALOT e’

klawiatury "Enter".

Dioda tadowania gtowicy (,Charge Indicator"): Czerwone Swiatto oznacza, ze gtowica faduje sie. Zielone
oznacza, ze bateria jest w peini natadowana. Migajgce $wiatto (dioda ,Bartery Alarm") oznacza, ze
poziom natadowania baterii jest niski, nalezy wtedy podtagczy¢ kabel do tadowania, (przy migajacej
diodzie czujnik moze pracowaé okoto 20 minut).

Trzy diody na gtowicy (,Loveling Indicator")'- kiedy $wieci sie lewa dioda, oznacza to, ze lewa strona jest
za bardzo uniesiona; kiedy $wieci sie prawa strona, oznacza to, ze nadmiernie uniesiona jest prawa
strona; zielona dioda w Srodku oznacza prawidtowe wypoziomowanie gtowicy.

Kazda sonda glowicy jest wyposazona w nalepke, jak

| pokazano na rysunku ponizej. Jest na niej piktogram oraz
| w P C | oznaczenie literowe obrazujace przyporzadkowanie danej
| |7®.I | gtowicy do odpowiedniego kofa.
| RF — |

Oznaczenie literowe przyporzadkowania gtowic:

Oznaczenie |[Odpowiednik |Przyporzadkowanie Oznaczenie |Odpowiednik |Przyporzadkowanie
angielskie polski (pozycia) gtowicy angielskie polski (pozycja) gtowicy
LF LP Lewy przéd LR LT Lewy tyt

RF PP Prawy przod RR PT Prawy tyt

W dolnej czesci kazdej gtowicy znajduja sie trzy gniazda. Srodkowe jest uzywane do tadowania, boczne

sq rezerwowe.
Urzadzenie do ustawiania geometrii két i osi pojazdéw to sprzet precyzyjny; zachowaj ostroznos¢ zeby

nie uderzyé/upusci¢ gtowicy podczas pracy lub przenoszenia, co moze spowodowac uszkodzenie lub
rozkalibrowanie gtowicy.

UWAGA:

1) Po 20 minutach braku komunikacji z jednostke sterujgca (gtdwna) gtowica przejdzie w tryb
uspienia. W tym trybie Swieci sie jedynie dioda zasilania.

2) Gtowice korzystajg z akumulatoréw litowych, w razie nieuzywania nalezy je tadowac co trzy
miesigce, w przeciwnym razie wptynie to negatywnie na ich zywotnos¢.
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6.1.3 Zacisk (uchwyt)

Urzadzenie do ustawiania geometrii kot posiada cztery zaciski, stuzgce do zamocowania gtowic
pomiarowych na obreczach két. Widok zacisku pokazano na rysunku. Kazdy uchwyt (zacisk) posiada 4
trzpienie stuzace do mocowania go na obreczy kota. Przed zatozeniem zacisku na obreczy nalezy
ustawi¢ odlegto$¢ pomiedzy szczekami przy pomocy pokretta
regulacyjnego (Sruba rzymska), w celu zapewnienia dobrego
styku z obrecza.

Prawidtowa instalacja zaciskow jest bardzo wazna dla
dokfadnosci pomiaru. Nie mocuj zaciskbw na obreczy w
miejscu, ktore jest mocno odksztatcone, zwrd¢ takze uwage nas
styk pomiedzy kazdym trzpieniem a obrecza.

6.1.4 Ptyty obrotowe, ptyty kompensacyjne (przesuwno-skretne)

Obrotnice - elementy pozwalajagce na wykonywanie ptynnego
skretu kot podczas pomiaréow -podkfadane po kompensaciji bicia
kot pod kota przednie.

Piyty przesuwne (kompensacyjne) - stuzace do usuniecia
wstepnych naprezen w uktadzie zawieszenia pojazdu
podktadane po kompensaciji bicia két pod kota tylne

6.1.5 Blokada kolumny kierownicy

Jest to element pomocniczy stuzacy do unieruchomienia (blokowania) kota kierownicy. Kierownica
powinna by¢ unieruchomiona podczas wszystkich pomiaréw, w ktérych wymagane

jest ustawienie i utrzymanie kot w pozycji do jazdy na wprost oraz podczas

wykonywania kompensacji bicia kota. Montaz blokady kierownicy nastepuje

poprzez oparcie kotowej podstawki o fotel kierowcy i wywarciu nacisku ramionami

obejmy na koto kierownicy. Obejma zakleszcza sie samoczynnie na precie

unieruchamiajgc koto kierownicy. Zat6z blokade kierownicy zgodnie ze
wskazéwkami na ekranie.

6.1.6 Rozporka (blokada) pedatu hamulca

Jest to element pomocniczy stuzacy do unieruchomienia kot hamulcem roboczym w wyniku wywarcia

statego nacisku na ten padat. Obrét ktéregokolwiek z kot podczas pomiaru
spowodowatby zafatszowanie wynikow pomiaréw, dlatego wazne jest, aby
podczas badania nie wystepowato przetaczanie jakiegokolwiek kota.

Montaz blokady pedatu hamulca nastepuje poprzez oparcie zespotu
oporowego o fotel kierowcy, i wywarciu nacisku na pedat hamulca (wcisnieciu).
Widok blokady przedstawiono ponizej:



/. Praca z urzadzeniem.

7.1 Metodyka przeprowadzenia pomiaréw

Po prawidfowym zainstalowaniu i
podtaczeniu urzadzenia uruchomienie
systemu nastepuje poprzez wigczenie
komputera PC. Na monitorze pojawia sie

WFFFF do/po m Fw I ekran powitalny:
geometnil.

Nacisniecie dowolnego przycisku powoduje
przejscie do Ekranu Menu gtbwnego menu
pracy z urzadzeniem.

Z poziomu Ekranu Menu gtéwnego mamy mozliwo$é
wyboru nastepujacych funkcji programowych:_

Szybki pomiar;

Pomiar petny;

Ustawienie kot przednich;

Zarzgdzenie systemem;
Pomoc;
Jezyk;

Wyjscie.
Wybér odpowiedniej funkcji (ikony) dokonujemy przy
uzyciu myszki lub kursoréw i przycisku Enter.
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7.2 Zarzadzanie systemem

Z poziomu Ekranu Menu gtéwnego Kkliknij ikone
[Zarzadzanie systemem].
Zarzadzanie systemem oferuje uzytkownikowi  pieé
programow,
> Informacje uzytkownika: Kliknij przycisk [Edytuj],
uzytkownik moze wpisac informacje i wydrukowac
je:
> Informacje o  kliencie:  do wygodnego
przechowywania i przeglgdania informacji klienta;
> Dane pojazdu: kliknij przycisk [Ustaw jako ogoélny
model pojazdu] zeby sprawdzi¢ dane dla
urzgdzenia do ustawiania geometrii odpowiednio
dla roznych modeli pojazdow
> Ustawienia systemu: Uzytkownik moze wybra¢ wejScie w tryb demonstracyjny, tryb testu
rzeczywistego albo tryb niskiego podwozia. Podktad muzyczny i dzwiek zachety takze mozna
zmienic;



> Kalibracja czujnikéw: Kalibracja czujnikbw (gtowic) musi by¢ wykonana po wymianie
Jakiegokolwiek czujnika gfowicy. Zaleca sie wykonywanie kalibracji okresowej, celem
zapewnienia poprawnosci pracy urzgdzenia. Kalibracja moze byc¢ wykonywana jedynie przez
przeszkolony personel. Zabrania sie dokonywania samodzielnej kalibracji przez osoby nie
posiadajgce przeszkolenia (autoryzacji) producenta,
poniewaz moze doprowadzi¢ ona do rozkalibrowania
urzgdzenia.

7.2.1 Informacje uzytkownika

Kliknij ikone [Informacje uzytkownika] w oknie Zarzadzanie
systemem - pojawi sie ekran jak pokazano obok:

Funkcja ta stuzy do =zaprogramowania indywidualnego
nagtowka uzytkownika (firmy/warsztatu) pojawiajgcego sie
kazdorazowo na wydruku.

> Aby wprowadzi¢/zmieni¢ dane, kliknij  przycisk
[Modyfikuj]. Nastepnie wprowadz lub zmien informacje

o firmie. Po edycji kliknij przycisk (Zapisz] aby zapisac

wprowadzone informacje. — pr—
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7.2.2 Informacja o kliencie

Z poziomu ekranu Zarzgdzanie systemem kliknij ikone
[Informacja o kliencie]. Pojawi sie ekran

podobny do pokazanego obok:

Po przeprowadzonym pomiarze istnieje mozliwo$¢ zapisania
informacji o kliencie (tj. wynikow pomiaréw). W tym celu z
poziomu ekranu z zestawieniem tabelarycznym wynikow
pomiarow, tj. ekranu "Wydruk" Kkliknij przycisk (Zapisz].
Funkcja Informacja o kliencie pozwala na wyszukanie i
przegladania zapisanych wynikéw pomiardw.

Aby wyszukaé odpowiedni pojazd:

> Whpisz stowa kluczowe a potem Kliknij [Szukaj], system
wyswietli potrzebne ci dane.
> Kliknij [Drukuj] zeby wydrukowac informacje o kliencie.
> Kliknij [OK] zeby wr6cic do okna Zarzgdzanie
systemem.
7.2.3 Dane pojazdu

Z poziomu ekranu Zarzgdzanie systemem wybierz ikone [Dane

pojazdu]. Pojawi sie ekran podobny do pokazanego obok:

Funkcja Dane pojazdu stuzy m.in. do przegladania i wydruku

wartoéci standardowych (fabrycznych) pojazdéw znajdujgcych

sie w bazie danych oraz dodawania przez uzytkownika nowych

pojazdéw do bazy danych.

W celu przegladania danych pojazdéw znajdujgcych sie w

bazie:

»  Woybierz pojazd ktorego dane chcesz sprawdzic

poprzez wybranie marki, modelu i roku produkcji, a
nastepnie zatwierdzeniu przyciskiem [OK].

Na ekranie wyswietlone zostang warto$ci standardowe i
graniczne (min, maks.) parametréw geometrii dla wybranego
pojazdu.
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> Kliknij przycisk [Dodaj do czesto uzywanych] zeby wpisa¢ wybrany pojazd do bazy pojazdéw
czesto uzywanych. Po ustawieniu uzytkownik moze wybrac¢ pojazd w bazie danych pojazdéw
czesto uzywanych. Jest to bardzo wygodne i skraca czas wybierania pojazdu podczas
pomiaru.

> Kliknij przycisk [Informacja o regulacjach] zeby uzyskac szybkgq pomoc w ustawianiu.

»  Kliknij przycisk [Drukuj] zeby wydrukowac wys$wietlane dane.

W celu dodania nowego pojazdu do bazy danych: :
>  Kliknij ikone [Klient], a nastepnie ikone T
INowy) S e
Pojawi sie ekran do definiowania nowego pojazdu -.";.":"-.;':i-'-'_::m--*—-- ol
(patrz obok). G R
Mag pochyl. sai reretn. = PP fjodn stopaie)
>  Wprowadz informacje o pojezdzie oraz | .. age wes
wartosci graniczne (minimalne i |- —
maksymalne) parametrow mierzonych. S e e —
o oo ew)
»  Zatwierdz wprowadzony pojazd == eeEEweE et
przyciskiem [OK]. N ) (V] G G

Wprowadzony pojazd zostanie zapisany w bazie
danych uzytkownika [Klient].

7.2.4 Ustawienia systemu

Przy pomocy tej funkcji Uzytkownik moze wybrac rézne
tryby dziatania (pracy urzadzenia). Moze réwniez
zmieni¢ podktad muzyczny, oraz ustawienia gfosu |
pomocy. e N o ooy oo sy e
. . . <Num Lock> naeiénj praycisk kursora [2). [4].
Z poziomu ekranu Zarzgdzanie systemem wybierz S‘% B U e sl sy
ikone [Ustawienia]. Pojawi sie ekran podobny do % . i alanach £ wynikani
pokazanego obok:

7.2.4.1 Ustawianie trybu demonstracyjnego,

pomiarowego lub pomiarowego dla pojazdow o

obnizonym zawieszeniu

W polu [Tryb dziatania] zaznacz odpowiedni tryb pracy urzadzenia:

> Tryb demo: wersja demonstracyjna. Uzytkownik moze zapoznac sie z programem (wszystkie
funkcje) bez uzycia gtowic. Nacisnij przycisk strzatki [2].[4].[6].[8] na klawiaturze numerycznej gdy
NUM lock jest wigczony w celu wykonania symulacji skretu kof.

> Tryb pomiarowy (pojazdy standardowe): podstawowy tryb pracy. Zalecany do stosowania
podczas kontroli geometrii ustawienia két i osi pojazdéw dla pojazdéw standardowych (tj. nie
posiadajgcych obnizonego zawiedzenia, spojlerow, lub innych elementow ograniczajgcych
komunikacje miedzy gtowicami).

> Tryb pomiarowy (obnizone zawieszenie, spojler): Tryb pracy do kontroli pojazdéw posiadajgcych
obnizone zawieszenie, spojlery lub inne elementy ograniczajgce komunikacje miedzy gtowicami
przy standardowych potozeniu (zawieszeniu) gtowic.



7.2.5 Kalibracja czujnika

Urzadzanie A-860 zostato skalibrowane fabrycznie przed
dostawg. WSOP nie zaleca uzytkownikom korzystania z
tej funkcji, poniewaz kalibracja czujnikow gtowic musi by¢
wykonana z wykorzystaniem oryginalnych przyrzagdéw
kalibracyjnych oraz przy $cistym przestrzeganiu
procedury. Btednie przeprowadzone kalibracja
spowoduje, ze wyniki pomiarow beda niedokfadne.

8. Przeprowadzenie pomiarow

Urzadzenie do kontroli geometrii ustawienia két i osi
pojazdéw A-860 posiada trzy programy pomiarowe:

»  Pomiar szybki

»  Pomiar petny

»  Ustawienie kot przednich

Do kontroli geometri WSOP Sp. z o0.0. zaleca
stosowanie Pomiaru petnego, gdyz program ten
gwarantuje doktadny pomiar parametréw pojazdu
wzgledem  geometrycznej osi pojazdow iz
uwzglednieniem kompensacji bicia obreczy koét.

Programy Pomiar szybki oraz Ustawienie két przednich
stuzg do szybkiej kontroli ustawienia kot i osi pojazdu,
lecz otrzymane wyniki mogg by¢ obarczone btedem
wynikajacym z pominiecia pewnych procedur.

8.1 Pomiar szybki

> Z poziomu Ekranu Menu gtéwnego kliknij ikone
[Pomiar szybki].
> Z bazy danych wybierz pojazd jaki bedzie
kontrolowany i zatwierdz przyciskiem [OK.]
Na ekranie wySwietlone zostang wartosci standardowe
i graniczne (min., maks.) parametrow geometrii dla
wybranego pojazdu.

> Zatwierdz przyciskiem [OK.]

Na ekranie system wyswietla zmierzone warto$ci
parametrow dla osi przedniej i tylnej, tak jak to
pokazano na rysunku obok.

> Mierzone parametry wyswietlane w formie
liczbowey.

> Biata strzatka na czerwonym tle wskazuje, Ze

4 UWAGA 4\

fgnir A

A

Parametry
osi tylnej

B 249° |
"2.97° | -4.36° J| -1.39° |

mierzony parametr jest poza dopuszczalnym zakresem tolerancji. Zielona strzatka wskazuje, ze

parametr znajduje sie w zakresie toleranciji.

> Procedura pomiarowa nie obejmuje kompensacji bicia obreczy. Dla pojazdow, ktorych obrecze sg
odksztatcone szybka geometria moze spowodowac powstanie btednych wynikow.

> Nacisnij F4, zeby zmierzy¢ kat pochylenia i wyprzedzenia zwrotnicy.
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8.2 Ustawienie kot przednich

>
>

Z poziomu Ekranu Menu gtownego kliknij ikone [Ustawienie kot przednich].
Z bazy danych wybierz pojazd jaki bedzie kontrolowany i zatwierdz przyciskiem [OK.]

Na ekranie wyswietlone zostang wartosci standardowe i graniczne (min., maks.) parametréw
geometrii dla wybranego pojazdu.

>

Na ekranie zostaje wyswietlona plansza jak na
rysunku obok.

>

Zatwierdz przyciskiem [OK.]

Przed przystgpieniem do pomiarow
nalezy wybierz (poprzez zaznaczenie
okre$lonej gfowicy) ktore gtowice
pomiarowe (przednie lub tylne) bedg
wykorzystywane do pomiarow 0si
przedniej. UWAGA: przy uzyciu
gtowic tylnych do pomiaru nalezy
pamieta¢ iz gtowice tylng lewg
zaktadamy na kotfo przednie prawe,
natomiast tylng prawg na kofo
przednie lewe.

Nastepnie:

>

>

Kliknij ikone [Kompensacja bicia obreczy kofa] w celu przeprowadzenia kompensacji bicia
obreczy kot;

Kliknij ikone [Kqt wyp. i pochyl, osi zwrotn] zeby zmierzy¢ kgt pochylenia i wyprzedzenia
zwrotnicy

Kliknij  ikone [Regulacja  osi =
przedniej]. Na ekranie system "

wyswietla  zmierzone  wartosci A - \

parametrow dla osi przedniej, tak _ ﬂ

Jak to pokazano na rysunku obok
S . A A

Kliknij /kon? [_Wydruk]. Ng ekran/g . :

system wyswietla protokét kontroli = 8. =l »

w formie tabelaryczne;. P L

A
~4.78° I -8.28° 1| -3.50° |
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8.3 Pomiar petny

»  Z poziomu Ekranu Menu gtownego kliknij ikone [Pomiar petny].
»  Z bazy danych wybierz pojazd jaki bedzie kontrolowany i zatwierdz przyciskiem [OK.]

Na ekranie wyswietlone zostang wartosci standardowe i graniczne (min., maks.) parametrow geometrii
dla wybranego pojazdu.

»  Zatwierdz przyciskiem [OK.]

Na ekranie zostaje wysSwietlona plansza jak na
rysunku obok.

Wybor procedury ustawien

W tym oknie programu mozemy poprzez wybor
ustali¢, jakie czynnosci i pomiary (procedury
robocze/ kroki/ etapy) chcemy przeprowadzi¢
podczas pomiaru samochodu.

* Zaznacz na ekranie jakie procedury (kroki)
chcesz zrealizowa¢ podczas pomiaru pojazdu.

Wyboru danej procedury nastepuje poprzez zaznaczenie (klikniecie) pola wyboru przy jej opisie.
"V" wskazuje, ze pozycja zostata wybrana.
"O" wskazuje, ze nie wybrano pozycji.

W niniejszej instrukcji opisano pomiar geometrii obejmujacy wszystkie procedury (kroki) robocze. Jesli
jaka$ pozycja zostanie odznaczona, podczas pomiaru procedura ta zostanie pominieta.

»  Zatwierdz wybor i przejdz do kolejnej planszy przyciskiem [OK.]

8.3.1 Czynnosci przygotowawcze przed pomiarem

Przygotowanie przed pomiarem jest planszg informacyjng,podajaca uzytkownikowi wskazéwki jakie
czynnosci nalezy wykona¢ przed rozpoczeciem
pomiaru  geometrii  pojazdu oraz  jakie
wymagania musi spetniaé stanowisko
pomiarowe, aby zapewni¢ poprawne wyniki
pomiardw.

»  Kiiknij kolejno ikony [Informacje ogdlne]
- [Kontrola zawieszenia] -[Kontrola kot]
- [kontrola stanowiskal].

W ramce po prawej stronie ekranu wyswietlane
beda informacje (wskazowki) dotyczace aktualnie
wybranego tematu.

» *» Po zapoznaniu sie z informacjami
przejdz do kolejnej planszy przyciskiem
[OK]




8.3.2 Kompensacja bicia obreczy kot

Warunkiem uzyskania poprawnych wynikdw mierzonych warto$ci jest przeprowadzenie kazdorazowo
przed pomiarami procesu kompensacji bicia obreczy két. Aby kompensacja byta przeprowadzona
prawidtowo nalezy wykonaé nastepujgce czynnosci przygotowawcze:

Zwolnij blokade obrotnic i ptyt rozpreznych na ktérych stojg kota pojazdu. Potwierdz
wykonang czynnoSc i przejdz do kolejnej planszy przyciskiem [OK.]

Ustaw kierownice w pofozeniu Srodkowym. Zatéz blokade kierownicy. Potwierdz
wykonang czynno$¢ i przejdz do kolejnej planszy przyciskiem [OK.]

Podniesc¢ pojazd do takiej pozycji, aby kota swobodnie sie obracaty. Potwierdz wykonang
czynnosc i przejdz do kolejnej planszy przyciskiem [Dalej.]

Na ekranie zostaje wysSwietlona plansza jak na rysunku obok.

Jest to plansza z poziomu ktérej przeprowadza

sie kompensacje bicia obreczy kot.

>

Wypoziomuj wszystkie gtowice pomiarowe
(zielona dioda na gtowicy w polu
(,Loveling Indicator”).

Dokre¢ Srube ustalajgcq (blokujgcg)
gfowice w gniezdzie uchwytu tak, aby
ztozenie gniazdo uchwytu-gtowica nie
wykazywato  luzéw, a jednoczesnie
gfowice mozna byto obracac.

Obréc¢ koto o 90 stopni zgodnie z ruchem
wskazowek zegara zgodnie ze
wskazéwkami na ekranie. Wypoziomuj
gfowice, nastepnie nacisnij przycisk [OK]
na gfowicy. Krotki sygnat dzwigekowy potwierdzi wykonanie czynnoSci.

Nastepnie wykonaj obrot kota o 180 stopni, 270 stopni, oraz 360 stopni od potozenia
wyj$ciowego. Za kazdym razem wypoziomuj glowice, nastepnie nacisnij przycisk [OK] na gtowicy.

Po zatwierdzeniu przyciskiem [OK.] obrotu o 360 stopni, rozlegnie sie dtuzszy sygnat dzwiekowy.
Oznacz to, ze kompensacja bicia obreczy tego kofa jest zakoriczona. Na ekranie obok danego
kota wyswietlone zostanq parametry bicia w ptaszczyznie wzdtuznej i pionowey.

Powyzsze kroki wykonaj dla trzech pozostatych kot.

Naci$nij przycisk "ponow" - w przypadku gdy jest to konieczne - w celu ponownego wykonania
kompensacji bicia obreczy.

Po zakonczeniu kompensacji bicia obreczy dla czterech két kliknij przycisk [OK].



Po przeprowadzonej kompensaciji dla wszystkich kot nalezy przygotowac pojazd do dalszych pomiarow:

F1Y

% ALARM

»  Opusc pojazd tak, aby kota spoczywaty na obrotnicach i ptytach rozpreznych. Potwierdz
wykonang czynnosc i przejdz do kolejnej planszy przyciskiem [Dalej].

Uwaga: nie obracaj kot gdy opuszczasz nadwozie, upewnij sie, ze kazde koto jest na pozycji jak po
zakonczeniu kompensacji bicia obreczy. Celem kompensacji bicia obreczy jest umozliwienie urzadzeniu
do ustawiania geometrii ustalenie kierunku i wielkosci bicia obreczy w celu uwzglednienia tych wartosci
w pozniejszych obliczeniach. Jezeli obrocisz koto, oznacza to, ze zmienites kierunek bicia obreczy. W
takim przypadku kierunek bicia zmierzony i zapamietany wczes$niej przez urzadzenie bedzie
nieprawidtowy.

> Rozprez zawieszenie pojazdu. Potwierdz wykonang czynnoS¢ i przejdz do kolejnej planszy
przyciskiem [OK].

> Ustawi¢ pojazd w pozycji do pomiaru geometrii (wg wskazéwek producenta).
> Ponownie wypoziomuj gtowice pomiarowe.
> Zatoz blokade pedatu hamulca.

8.3.3 Pomiar przed regulacjg

8.3.3.1 Pomiar maksymalnych katow skretu kot i roznicy kqtow skretu kot.

»  Zdejmij blokade kotfa kierownicy. Potwierdz wykonang
czynno§c¢ i przejdz do kolejnej planszy przyciskiem [OK].

Na ekranie zostaje wyswietlona plansza jak na rysunku obok.

Pomiar roznicy katow
skretu i maksymalnych
katow skretu kot osi przedniej przy skrecie o 20°
nastepuje przy uzyciu obrotnic mechanicznych, a

. . o . Usiaw kota prrednie w porycji na wprost |
nastepnie po wprowadzeniu do PC wynikow zostajg T
przeliczone oraz przedstawione na ekranie i wydruku. T
Wykonaj nastepujace kroki pomiarowe, zgodnie ze Shrgé haie wprawe 8 20°. ko prowe:

wskazéwkami na ekranie: Wykonaj max. sket w prawo:

> Ustaw kota przednie w pozycji do jazdy na
wprost. Odczyta¢ wskazania na obrotnicach i
wartosci wpisz do tabeli w komputerze.
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»  Wykonaj skret kot w lewo o 20°, tj. zgodnie z informacjg na ekranie. Odczytaj warto$c
skretu dla kota prawego i warto$ci wpisz do tabeli w komputerze.

»  Wykonaj maksymalny skret kot w
lewo. Odczytaj wskazania na
obrotnicach i warto$ci wpisz do tabeli
w komputerze.

»  Wykonaj skret kot w prawo o 20° od
pozycji wyjsciowej, ti. zgodnie z
informacjq na ekranie. Odczytaj
wartoS¢ skretu dla kota lewego i
wartosci wpisz do tabeli w komputerze.

»  Wykonaj maksymalny skret kot w
prawo.

Odczytaj wskazania na obrotnicach i warto$ci
wpisz do tabeli w komputerze. Po zakonczeniu

m&hﬁu‘“ Ut s M&JR Aoty

q | Ustaw kota praednie w pazyci na whrost: 1 L
2 | Skroé kola wlews 0 20°- kol lewe: A _w
3 | Wykona max. sicet wlewe: - i
A | Siove kot wprews 0.20°- koo prowe: A7 Lae
5 | wykonaj max. sivet w prawe: - B
Mg esrseg . 400 :.;—.-..r_ 2000 |
Max katshrotuwiows - holo L | | 4500° | | o kat shegts w lowe - keio P 200 |
Max it shroty wpawo - oo L: | | 46007 | [Max kot ooty wpvawo - hols P | 46.00° |

Skasu wyniko

sekwencji skretéw i wpisaniu potrzebnych informacji do tabeli, w dole ekranu zostajg wyswietlone wyniki

pomiaréw.

»  Nacisnij przycisk [Skasuj wyniki] - w przypadku gdy jest to konieczne - w celu ponownego

wykonania kompensacji bicia obreczy.

»  Zatwierdz otrzymane wyniki i przejdz do kolejnego etapu pomiardw przyciskiem [OK.]

8.3.3.2 Pomiar kgtow pochylenia i wyprzedzenia osi zwrotnicy.

Na ekranie zostaje wysSwietlona plansza jak na
rysunku obok.

» Obracaj koto kierownicy zgodnie z kierunkiem jaki
wskazuje strzatka na ekranie az do momentu, gdy
wskaznik obrotu (mata kulka) wejdzie w zielony
obszar rejestrowania wynikéw i zmieni kolor na
zielony. Zatrzymaj kierownice na okoto 3 sekundy,
kiedy na ekranie pojawi sie ostrzezenie

* wykonaj analogicznie skret kotem kierownicy w
drugg strone, zgodnie ze wskazaniami na ekranie.

* Wykonaj skret kotem zgodnie ze wskazowkami na
ekranie, aby powréci¢ do ustawienia kot w

pozycje do jazdy na wprost.
Po powrocie do ustawienia kot do jazdy na wprost,

program automatycznie przejdzie do kolejnej planszy.
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» Ustaw koto kierownicy w pozycji srodkowej. Zat6z blokade kota
kierownicy. Potwierdz wykonang czynnos¢ i przejdz do kolejnej
planszy przyciskiem [OK].

Na ekranie zostajg
wyswietlone wyniki pomiaréw tych katéw pochylenie i
wyprzedzenia osi zwrotnicy.

Przejdz do kolejnej planszy przyciskiem [OK].
8.3.3.3 Pomiar przed regulacjq - wyniki pomiarow

Na ekranie zostaje przedstawione w formie graficznej
wyniki przeprowadzonych pomiaréw przed
przystapieniem do regulacji. Po najechaniu kursorem
myszki na wyswietlang warto$¢ liczbowa, pojawia sie
dodatkowo informacja (opis stowny), jakiego parametru
ta wartosc dotyczy.

»  * Kliknij [Drukuj] zeby wydrukowac ekran

»  * Kliknij [Jednostki] zeby zmienic¢ jednostke
w jakich wyswietlane sgq parametry.

Lo T ]

Program umozliwia wyswietlanie niektérych wynikédw pomiaréw w jednostkach miary katowych (w
stopniach i minutach lub w dziesietnych czesciach stopnie) lub liniowych (w milimetrach lub calach). W
przypadku wyboru liniowych jednostek miary nalezy wpisa¢ (zdefiniowac) rozmiar kofa, tj. wpisac
rozmiar opony, Srednice obreczy lub Srednice obreczy kota w calach.

»  Przejdz do kolejnej planszy przyciskiem [OK].
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8.3.4 Raport przed regulacjg - wyswietlanie wynikow pomiarow.

Funkcja ,Pomiar przed regulacjg" prezentuje w7 'm[:[r.:

wszystkie ~ wartosci  zmierzone w  formie

tabelaryczne;j.
» Kliknij [Drukuj] zeby wydrukowac ekran

* Kliknij [Zapisz] zeby zapisa¢ wyniki pomiaréw w
archiwum urzadzenia.

* Kliknij [Jednostki] Zzeby zmieni¢ jednostke w
jakich wyswietlane sg parametry.

* Przejdz do kolejnej planszy przyciskiem [OK].

8.3.6 Regulacja osi tylnej

Symbo wskazuje, ze wartosci parametréw dla
lewego kota sg zbiezne z wartosciami
analogicznych parametréw dla prawego kota,

natomiast symbol "9=" wskazuje, ze wartoSci
parametrow dla lewego kota rdznig sie znacznie
warto$ci dla kota prawego.

Jezeli istnieje koniecznos¢ ustawienia (regulacji)
geometrii két tylnych, to nalezy najpierw dokonac
regulacji katow pochylenia kota a dopiero potem
zbieznosci.

8.3.6 Regulacja osi przedniej

Symbol ~ wskazuje, ze wartosci parametréw dla
lewego kota sg zbiezne z wartosciami
analogicznych parametréw dla prawego kota,

natomiast symbol 9=" wskazuje, ze wartosci
parametrow dla lewego kota rdznig sie znacznie

wartosci dla kota prawego.
Jezeli istnieje koniecznos¢ ustawienia (regulacji) ° A
geometrii kot przednich, to nalezy najpierw
dokona¢ regulacji  katéw  pochylenie i

wyprzedzenia osi zwrotnicy, nastepnie katéw
pochylenia kofa a dopiero potem zbieznosci.
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8.3.7 Pomiar po regulacji

Po przeprowadzonej regulacji parametrow geometrii kot i osi pojazdu, nalezy wykonaé ponowne
pomiary. Kolejnos¢ czynnosci dla pomiaréw po regulacji jest taka sama, jak w przypadku pomiaréw
przed regulacja.

8.3.8 Wydruk
Raport pomiaru geometrii
Wiasciciel Flota Nr rej. SG12345
Marka pojazdu  ASTON MARTIN Rok produkgji 2006.02.02
Model DBS V8 Warsztat WSOP Sp. zo.0.
Telefon (32) 33249 30 Adres 43&100 Gliwice, Pszczynska
——— — — o e
" Zbieznosé caliowita - O aar ¥
et Zbieznoét - LP __ oexr 13°
e Zvietnobt-PP|  -3.687 0.13°
Kat pochyl. kota - LP 0.31° 1.00°
L. ____Ketpochyl kola-PP -3.89°| —
Kat wyp. osi zwrotn. - LP 4. 3.00°,
_______ ___Katwyp. osi zwrotn. - PP 0.82° 3.00°
o8l zwrotn, - LP -1.44° _5.50°
o e __ Katpochyl.osizwrotn.-PP| = -0.10% .50°
Zbweznosé catkowita — OT -3.44° 0.16°)
A ~ Zbieznodé—LT 141° 0.08°
A Zoieznosé ~ PT 2.0 e 0.08°
. Kaipochyl kola-LT -1 ‘_rf =
s = e m e kola—PT| 1.74° =
|___Odchylenie osljazdy odosisymetri|  -0.31° -
Réznica rozstawu osi 1 =i
. Régnicarozstawu kd, ~~  104° — -
| Paesunigcle kil - OP 061° - =
e Przesunigcie kél — OT 2.94° P =3 =
Ré2n. 20°wiewo, 4.00°| _ - P
.__&_E-_‘!ll_- w 2.00°| o - =
Tt skrgtu w lewo - kola L| 4500°| — = .
T o = =
M i w lewo - - = -
_Max kgt skrgtu w prawo - Kol P|__ —46,00°] - = P
AUTOBOSS A-860v3.0.4 2008-06-04 09:16:08




8.3.9 Informacje o zaktéceniach podczas pomiaru

8.3.9.1 Rozpoziomowanie gfowicy

W przypadku, gdy podczas pomiaru geometrii
dojdzie do rozpoziomowania gtowicy, na ekranie
zostaje wyswietlona plansza jak na rysunku obok.

»  Obracajgc wypoziomuj gfowice.
Potwierdzeniem wypoziomowania jest
zapalenie sie zielonej diody na
obudowie gtowicy (,Leveling Indicator")
oraz znikniecie z ekranu planszy
informacyjnej o rozpoziomowaniu.

8.3.9.2 Raport o nieprawidtowosciach

W przypadku, gdy podczas pomiaru wystgpig
jakies$ nieprawidtowosci (zaktdcenia w pracy urzadzenia) na ekranie zostaje wyswietlona plansza jak na
rysunku obok.

»  Plansza ta zniknie zaraz po usunieciu
nieprawidtowosci.

Opis symboli nieprawidtowosci:

S 1 Opis
Q
Q
90000000 8 System jest OK.
e
Komunikacja glowicy z jednostkg gidwng
® zaki6cona, np. w wyniku braku zasilania/ wigczenia
glowicy.

— X“' Wiazka (komunikacja) miedzy glowicami jest
przerwana albo poza zakresem pomiarowym.

cooXooo Silne Swiatto powoduje interferencje z boku.

eBcoaedcae
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8.4 Pomoc

»  Z poziomu Ekranu Menu gtownego kliknij ikone pomoc].

lub !""!

»  Z dowolnego ekranu podczas wykonywania
pomiarow nacisnij przycisk [F1] albo ikone
[Pomoc]

Na ekranie zostaje wyswietlona plansza jak na rysunku
obok.

wyswietlane Informacje pomocy zalezg od tego, w
jakim ekranie (etapie) programu znajdujemy sie
podczas jej witaczenia. Mozna oczywiscie wpisac
zgdany temat pomocy klikajgc "Tresé" albo "Indeks".

System pomocy skilada sie z dwoch czesci: instrukcji
obstugi oprogramowania do ustawiania geometrii oraz
wiedzy na temat ustawiania geometrii.

8.5 Jezyk
» Z poziomu Ekranu Menu gtownego

kliknij ikone [JezykK].

Na ekranie zostaje wyswietlona plansza jak na
rysunku obok.

»  Rozwin pasek i wybierz w listy jezyk do
pracy z urzgdzeniem.

»  Zatwierdz wybor przyciskiem [OK].

AUTO308S

8.6 Wyjscie - zakonczenie pracy z urzagdzeniem

»  Zpoziomu Ekranu Menu gtobwnego

kliknij ikone [Wyjscie]. Na ekranie zostaje
wyswietlona plansza jak na rysunku obok.
»  Zakoncz prace w programem i wytgcz
komputer lub powrdC przyciskiem
[Anuluj] do Ekranu Menu gtownego
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9. Obliczenia

9.1 Obliczanie kata nierdwnolegtosci (dwdch) osi pojazdu

Zgodnie z polskim ustawodawstwem w zakresie kontroli pojazdéw na SKP dopuszczalna

nierownotegtos¢ dwoéch osi pojazdu, rozumiana jako
réznica pomiedzy rozstawem kot z lewej i prawej strony
pojazdu, w przypadku braku okre$lenia przez
producenta, nie powinna wynosi¢ wiecej niz 0,8%
rozstawu osi.

Urzadzenie A-860 mierzy, dla poszczegdlnych osi, kat
nierownolegtosci danej osi (przesuniecie kot na osi) w
stopniach [°]. Chcac przeliczy¢ otrzymane wartosci na
milimetry i odnies¢ do wartosci dopuszczalnej (0,8%
rozstawu osi) nalezy:

1. odczytaC z wydruku wartosci przesuniecia koét dla osi
przedniej (a1) i osi tylnej (a2)

2. obliczy¢ wartosci przesuniecia két na osi przedniej
(X1) i tylnej (X2) korzystajac z zaleznosci:

X, =L, -sino,

X, =1L, -sina,

Los

e

X1

3. odjac¢ od wartosci X4 wartos¢ X, (X = X4 - Xp) Otrzymana wartos¢ X jest réznicg pomiedzy

rozstawem kot z lewej i prawej strony pojazdu.

4. poréwnac¢ wartos¢ X z rozstawem osi pojazdu L. Stosunek tych wartosci nie powinien by¢

X 100% < 0.8%
wiekszy niz 0,8% rozstawu osi. Losi

Pomiar nieréwnolegtosci osi pojazdu w mierze liniowej [mm] przyprowadza sie w sposob
reczny, dokonujgc - za pomoca przymiaru liniowego - pomiaréw rozstawow osi z lewej i prawe;j

strony pojazdu.

W celu dokonania pomiaru nierownolegtosci osi
nalezy postepowac w nastepujacy sposob:

dokona¢ pomiaru rozstawu osi z lewej, a nastepnie z
prawej strony. Za  punkty bazowe przy
przeprowadzaniu pomiarow nalezy przyja¢ Srodki
trzpieni uchwytow gtowic, wyniki pomiaréw podstawic
do nastepujacego wzoru:

nleréwnolegtosé¢ osi=C -D




9.2 Obliczanie niesladowos¢ kot

Zgodnie z polskim ustawodawstwem w zakresie
kontroli pojazdow na SKP dopuszczalna
niesladowos¢ k&t pojazdu, w przypadku braku
okreslenia przez producenta, nie powinna wynosi¢
wiecej niz 2% rozstawu kot osi tylnej.

Urzadzenie A-860 mierzy wartoS¢ odchylenia
geometrycznej osi jazdy od osi symetrii pojazdu,
ktore jest miarg sladowosci kot podang w mierze .,
katowej. Chcac przeliczy¢ otrzymane wartosci na
milimetry i odnies¢ do wartosci dopuszczalnej (2%
rozstawu kot osi tylnej) nalezy:

oé geomaelryczna
jazdy

1. odczytac z wydruku wartoS¢ odchylenia
geometrycznej osi jazdy od osi symetrii pojazdu 3 ' !

2. dokona¢ pomiaru rozstawu osi z lewej (C), a f ]
nastepnie z prawej (D) strony. Za punkty bazowe
przy przeprowadzaniu pomiaréw nalezy przyja¢ srodki trzpieni uchwytéw gtowic.

_C+D
3. obliczy¢ sredni rozstaw osi kot pojazdu korzystajac z zaleznosci: 2
4. obliczy¢ warto$¢ niesladowosé kot pojazdu korzystajac z zaleznoSci: Y=L, sinp

5. poréwnac¢ wartos¢ Y z rozstawem kot osi tylnej Lyo-Stosunek tych wartosci nie powinien

L~100%S2%

wynosi¢ wiecej niz 2% rozstawu két osi tylnej. Lior
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