
mimo rosnàcej popularnoÊci drugiego,
nie wyczerpa∏y jeszcze swych rozwojo-
wych mo˝liwoÊci. Wiele zale˝y tu jesz-
cze od dalszej modernizacji elementów
elektronicznych, zwi´kszajàcej wydaj-
noÊç procesorów przy miniaturyzacji ich
wymiarów i poprawie odpornoÊci na
uszkodzenia mechaniczne, a tak˝e od
rozwiàzaƒ konstrukcyjnych umo˝liwia-
jàcych szybszy monta˝ i demonta˝ g∏o-
wic przy ró˝nych kszta∏tach i rozmia-
rach obr´czy. 

Ostatni z wymienionych problemów
zosta∏ ca∏kowicie wyeliminowany w sys-
temach bezdotykowych, w których kame-
ry rejestrujà obraz samego ko∏a, zamiast
obrazu mocowanych do niego elementów
poÊrednich. Jednak i takie rozwiàzania
dalekie sà jeszcze od technicznej dosko-
na∏oÊci. Ich wadà jest obecnie zbyt roz-
budowana infrastruktura s∏u˝àca do mo-
cowania i przemieszczania si´ kamer. 

Przysz∏oÊcià wydajà si´ koncepcje
systemów, które analizujà to, co najbli˝-

sze istocie, czyli kontakt opon z p∏aszczy-
znà drogi. Pomiar ten realizowany b´dzie
przez analiz´ rozk∏adu nacisków opony
na p∏aszczyzn´ drogi i wyznaczanie oraz
obliczanie tà metodà kàtów i liniowych
parametrów geometrii kó∏. Ich zmiany
muszà byç kontrolowane najpierw sta-
tycznie, a nast´pnie dynamicznie.         ■
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Od∏ó˝my wi´c teraz ich ranking oparty
na moich ocenach, by zastanowiç si´
nad znaczeniem wszystkich tych in-
nowacji, czyli nad tym: jakie budzà na-
dzieje i jakie wàtpliwoÊci, które wy-
tyczajà nowe rozwojowe trendy, a które
wydajà si´ tylko „atrakcjà sezonu"?

Zacznijmy od samej techniki wy-
korzystywanej w pomiarach geometrii
ustawienia kó∏. We wszystkich prezen-
towanych rozwiàzaniach jest ona wspo-
magana komputerowo. Inne nowo-
czesne koncepcje ju˝ trudno sobie wy-
obraziç, choçby z tej przyczyny, ˝e na

przyk∏ad pomiary kàta wyprzedzenia
sworznia zwrotnicy lub tzw. zbie˝noÊci
po∏ówkowej muszà si´ odnosiç do wy-
znaczonego toru jazdy kó∏ tylnych.
W efekcie niezale˝nie od zastosowanej
techniki pomiarowej muszà byç monito-
rowane cztery ko∏a samochodu. Ozna-
cza to w istocie pomiar czterog∏owicowy,
nawet przy mniejszej liczbie g∏owic.
W przypadku pojazdów wyposa˝onych
w wi´cej ni˝ dwie osie korzystanie
z czterech g∏owic równoczeÊnie staje si´
wr´cz nieodzowne. 

Komputer w urzàdzeniach pomiaro-
wych s∏u˝y ju˝ nie tylko do realizacji ro-
boczych procedur oraz przechowywania,
udost´pniania i aktualizacji bazy da-
nych. Zapewnia on tak˝e wymian´ infor-
macji z innymi urzàdzeniami diagno-
stycznymi, firmami ubezpieczeniowymi,
instytucjami nadzoru technicznego, jak
równie˝ z systemami komputerowymi
o lokalnym lub globalnym zasi´gu 
(np. Asanetwork, i-Shop). Dzi´ki dwu-
stronnej ∏àcznoÊci z serwerem fabrycz-
nym urzàdzenia skomputeryzowane
umo˝liwiajà zarówno pobieranie danych
regulacyjnych, jak i wysy∏anie protoko-
∏ów pomiarowych, co w∏àcza poszcze-
gólne stanowiska kontrolne w system
zapewnienia jakoÊci w ca∏ym koncernie
motoryzacyjnym.

JeÊli chodzi o sposób odwzorowywa-
nia pozycji kó∏ przez elementy pomiaro-
we, mamy dziÊ do dyspozycji tylko dwie
alternatywne mo˝liwoÊci: 
➔ sztywne, choç niekiedy ju˝ tylko doty-

kowe, sprz´˝enie obr´czy z g∏owicà; 
➔ systemy bezg∏owicowe dzia∏ajàce bez

mechanicznego kontaktu. 

Pierwsza z tych metod mo˝e si´ opieraç
na g∏owicach aktywnych, czyli samo-
dzielnie dokonujàcych pomiarów i prze-
sy∏ajàcych ich wyniki do komputera, al-
bo na elementach pasywnych, „Êledzo-
nych” w trójwymiarowej przestrzeni
przez zewn´trzne kamery. Oba warianty,
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Wszystkie urzàdzenia poprzednio opi-
sane, a dziÊ pokazane na „portreto-
wych” fotografiach, sà bez wàtpienia
innowacyjne, gdy˝ ka˝de z nich spe∏nia
co najmniej jedno z przedstawionych
na wst´pie kryteriów innowacyjnoÊci.
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Bosch KDS Corghi Exact

Beissbarth 3D Easy

Nussbaum Beissbarth Touchless

John Bean Visualiner

Hofmann Geoliner Prism Lasatron

Hunter DSP 508XF Hunter HawkEye


