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Pomiar ustawienia kot
urzadzeniem ptytowym

Powyzsza, powszechnie uzywang nazwe
tego stanowiska celowo wzielismy w cu-
dzystéw, poniewaz w niewielkim tylko
stopniu odpowiada ona rzeczywiscie re-
alizowanym funkcjom kontrolno-pomia-
rowym. Przez geometrie ustawienia kot
rozumie sie bowiem w samochodowej
technice caty zespot wielkosci liniowych
i katowych decydujgcych o prawidtowej
wspotpracy obwodu kota z nawierzch-
nig, od ktdrej zaleza: opory toczenia sie
pojazdu, zdolno$¢ samoczynnego utrzy-
mywania prostoliniowego kierunku jazdy,
dfugos¢ drogi hamowania, intensywnos$é¢
i regularno$¢ zuzywania sie bieznikow
opon, a takze eliminacja niepozadanych
drgan.

Fs — sita boczna
F,— sita pionowa (nacisk)
F, — sita oporu toczenia

=

Fy
%ierunek ruchu
X

AUTONAPRAWA | WRZESIEN 2014

RYS. 1

LESZEK STRICKER
WOJCIECH AMBROSZKO
POLITECHNIKA WROCEAWSKA

Do parametrow tych nalezg: réwno-
mierno$¢ rozmieszczenia kot i prosto-
padto$¢ osi wzgledem wzdtuznej linii
symetrii pojazdu, zbiezno$¢ catkowita
i potdbwkowa kot tej samej osi, katy po-
chylenia kot wzgledem ptaszczyzny pio-
nowej, katy pochylenia i wyprzedzenia
sworzni zwrotnic. Ich prawidtowe war-
tosci wraz z dopuszczalnymi tolerancja-
mi sg przez konstruktorow samochodow
Scisle okreslane i zamieszczane w tech-
nicznych charakterystykach poszczegdl-
nych modeli jako wytyczne obowigzu-
jace przy diagnozowaniu, regulacjach
i naprawach.

Dziatanie i przydatnos¢

testera ptytowego

Urzadzenie to, zwane czesto ,ptytg
zbieznos$ci”, stuzy do pomiaru po-
przecznego przesuwu ruchomej ptyty
podczas wzdfuznego, prostoliniowe-
g0 przejazdu przez nig sprawdzanego
kota (rys. 1). Wykorzystywana w tych
przyrzadach komputerowa technika ob-
liczeniowa uwzglednia wzorcowe dane
badanego pojazdu i skraca czas pomia-
ru. Jednak w rzeczywistosci mierzona
wielko$¢ nie jest jednoznaczna (nie jest
to bynajmniej sifa styczna, poprzecz-
na), gdyz zalezy od geometrycznej
wypadkowej wszystkich  sktadowych
sif bocznych, wywotywanych zaréw-

BADANIA WYBRANYCH PARAMETROW SAMOCHODOWEGO
UKEADU JEZDNEGO PROWADZONE SA W STACJACH KONTROLI
POJAZDOW NA LINIACH DIAGNOSTYCZNYCH, W SKEAD KTO-
RYCH WCHODZA URZADZENIA PLYTOWE DO ,DYNAMICZNE)
OCENY USTAWIENIA KOL

no przez katy zbieznosci i pochylenia
kot, Sladowos¢ i rownolegtos¢ osi, jak
i przez pozostate katy geometrii uktadu
kierowniczego i jezdnego oraz parame-
try zawieszenia.

Zatem wielko$¢ przesuwu ptyty po-
miarowej nie daje sie kojarzy¢ wytacz-
nie z ktérymkolwiek z wymienionych
czynnikéw. Mozna jednak ustali¢, jakie
jej maksymalne granice sg dopuszczal-
ne z punktu widzenia bezpieczenstwa
jazdy, przy okres$lonej predkosci ruchu.
Wowczas  stwierdzenie  nadmiernego
przesuwu bocznego piyty, tak czy inaczej
zobowigzuje do przeprowadzenia dokfad-
nej diagnostyki geometrii catego ukfadu
jezdnego pojazdu, gdyz rutynowemu ba-
daniu poddane jest tylko jedno kierowane
koto osi przedniej.

Kompleksowa regulacja ustawienia kot
Gdy napedzana jest o$ tylna, przednia
petni role osi pchanej, a na jej kofach
w ptaszczyznie styku opony z jezdnig
wystepujg sity oporu toczenia skierowane
przeciwnie do ruchu pojazdu. Sity te, dzia-
tajac na ramie (r,) tworzone przez zwrot-
nice, wywotujag momenty przenoszone
przez trapez ukfadu kierowniczego
(rys. 2). Tak dzieje sie po obu stronach
tej samej osi, lecz nie zawsze w jedna-
kowym stopniu. Powstajgce podczas jaz-
dy momenty powoduja, ze ptaszczyzna
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Srodkowa kota ma tendencje do ustawia-
nia sie rozbieznego, co jest niwelowane
przez kasowanie wywotujgcych drgania
luzéw technologicznych w uktadzie kie-
rowniczym. Zatem zbiezno$¢ catkowita
dla danej osi pojazdu musi by¢ tak do-
brana, aby kota jezdne osi podczas ru-
chu ustawiaty sie réwnolegte do kierunku
jazdy.

T kierunek ruchu

RYS. 3

Przy napedzanych kotach przednich
(rys. 3) zachodzi zjawisko odwrotne, czy-
li tendencja do ich zbieznosci niwelowa-
nej rozbieznym ustawieniem wstepnym.

Tylko taka przeciwstawna regulacja
moze wowczas sprawi¢, iz napedzane
kota przednie toczy¢ sie beda réwnolegle
do kierunku ruchu pojazdu, co jest (przy
rownoczesnej eliminacji  luzéw stano-
wigcych przyczyne chybotliwych drgan)
takze warunkiem najmniejszego zuzycia
opon podczas jazdy na wprost.

Takie dokfadne ustawienie kot po-
jazdu zaréwno osi przedniej, jak i tyl-
nej nalezy do serwisu ukfadu jezdnego
(rys. 4). Potwierdzi¢ je moga jedynie
prawidtowe wyniki pomiaru tak katow
zbieznosci, jak i katdw pochylenia kot osi
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przedniej i tylnej. Niewtasciwa zbieznos¢
catkowita lub niejednakowe katy zbiez-
nosci potéwkowej badanej osi powodu-
ja nierdwnolegte wzgledem ptaszczyzny
srodkowej pojazdu toczenie sie kot pod-
czas jazdy na wprost, zwiekszenie oporéw
ruchu i nadmierne zuzywanie sie biezni-
kéw opon. W tych warunkach nie zostajg
tez skompensowane luzy technologiczne,
powodujgce powstawanie drgan.

Odpowiedni sprzet
kontrolno-pomiarowy

Prawidtowy pomiar zbieznosci powinien
by¢ przeprowadzany doktadnymi urza-
dzeniami optycznymi, mierzacymi zbiez-
nosci potéwkowe poszczegdlnych kot

danej osi oraz ich sume jako zbiezno$¢
catkowitg (rys. 4). Dotyczy to zaréwno
osi przednich, jak i tylnych, w ktérych
btedy ustawienia réwniez sg grozne,
gdyz powodujg samoczynne znoszenie
pojazdu z zadanego kierunku jazdy. Jest
to zjawisko zagrazajgce bezpieczenstwu
jazdy oraz zwiekszajace opory toczenia
i zuzycie opon. Powoduje ono, oczywi-
$cie, pojawienie sie sity bocznej na na-
jazdowej ptycie urzadzenia diagnostycz-
nego, lecz objawy te mogg mie¢ takze
catkiem inne przyczyny.

Efekt poprzecznego przesuniecia
ptyty moze by¢ réwniez spowodowany
ztymi parametrami opony, na przyktad
jej ,stozkowatoscig” wynikajgca z nie- >
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