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Ustaw pojazd na stanowisku.
Wybierz typ pojazdu.
Unie$ przednia os pojazdu.

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

Opusc tylna os pojazdu.

Zmierz kat WOZ.

Unies srodkows os pojazdu.

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

Opusé srodkowa os pojazdu.

Wydrukuj wyniki pomiaru.
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Ustaw pojazd na stanowisku.

NENENEN

Wybierz typ pojazdu.

Zamontuj & glowic.

Przetocz pojazd do przodu w celu wykonania
kompensacji.

Zmierz kat WOZ.

Wydrukuj wyniki pomiaru.
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PROCEDURA BADANIA GEOMETRII NAJNOWSZYM SYSTEMEM HUNTER I ODPOWIADAJACE
JEJ] CZYNNOSCI DIAGNOSTY

¥ Wykonaj pomiary trzech osi.
v 0% przednia - zbieznosc i katy PK.

v O$tylna - kat znoszenia i kat osi podwdjnych. =

Ustaw pojazd na stanowisku.

Wezytaj typ pojazdu.

Zamontuj & glowic.

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

Sprzedaj ustuge regulacji geometrii kot

L

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

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

Oprogramowanie nowego urzadzenia
zawiera baze danych regulacyjnych dla

poszczegdlnych  modeli  samochodéw
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POMIAR KATA ODCHYLENIA OSI

ciezarowych i autobuséw. Po dokona-

niu wyboru konkretnego pojazdu na-

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

z uwzglednieniem liczby i uktadu osi.

Na uwage zastuguja tez specjalne,
opatentowane procedury regulacji:

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

b kata znoszenia dowolnej osi tylnej
przez wyznaczenie wielkosSci jej prze-
suniecia za pomocg hapiecia drazka
prowadzacego lub sitownika hydrau-
licznego.

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

FOT. WIMAD

Zlecenie: R000004
Nazwisko: Majkut

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

Technik: C.D.
Przebieg 265000

Data 15.5.14 14:08
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Kat odchylenia osi

Zalecana procedura

. Ustaw kat znoszenia: Os tylna 1

. Ustaw kat PK i zbieznos¢: Os tylna 1

. Ustaw kat PK i kat WSZ: Os przednia 1

. Ustaw zbieznos¢ z WinToe: Os przednia 1
. Ustaw kat odchylenia osi: Os tylna 2

. Ustaw kat PK i zbieznosé: Os tylna 2

Wartosci ustawiane sa do tolerancji potéwkowej.

Kierownica jest wyréwnana.

WYDRUK PROTOKOtU PRZEDSTAWIAJACEGO EFEKTY REGULAC]I GEOMETRII W TRZY-

OSIOWYM AUTOBUSIE PRZEGUBOWYM

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

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

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