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Geometria czy mechatronika?

ZENON MAJKUT
WIMAD SPOLKA JAWNA

NORMALKA

Podobnie bedzie wkrétce z systemami
stabilizacji toru jazdy ESC (electronic sta-
bility control system) lub ESP (electronic
stability program), ktére obecnie staty sie
w Europie obowigzkowym wyposazeniem
nowych samochodéw. Ich dalsze upo-
wszechnianie sie (rysunek nr 1) spowo-
duje radykalne zmiany w procedurach po-
miaru i regulacji geometrii ustawienia két.

Poza tym samochody wyposazone
w przektadnie kierowniczg ze wspoma-
ganiem elektrycznym nie majg mecha-
nicznie okre$lonego pofozenia neutral-
nego. Przy wspomaganiu hydraulicznym
(np. w niektérych volkswagenach) do re-
gulacji geometrii wystarczafo zablokowac
listwe zebatg specjalng $rubg w potozeniu
Srodkowym, by mie¢ pewno$¢, iz zawory
wspomagania sg zamkniete, a jesli caty
ukfad bedzie ,$ciggat” w ktora$ strone, to
przyczyn trzeba szuka¢ w niewtasciwej

W CZASIE MOICH STUDIOW POWSZECHNA
ZAZDROSC BUDZIE PARKUJACY PRZED POLI-
TECHNIKA FORD SCORPIO Z NAPISEM NA
TYLNEJ SZYBIE: ABS — SERIENMASSIG, CZYLI ABS
MONTOWANY SERYJNIE. DZIS TO PRZECIEZ

musi  by¢ zdefiniowane elektronicznie
poprzez jego wprowadzenie do jednost-
ki sterujgcej za pomocg uniwersalnego
lub fabrycznego testera diagnostycznego,
podtaczonego do gniazda OBD w samo-
chodzie.

Gtéwnym elementem zapewniajagcym
wspotdziatanie mechanicznie ustawionej
geometrii z elektronikg sterujgcg wspoma-
ganiem kierownicy jest czujnik kata skretu
kierownicy SAS (steering angle sensor).
Jego sygnat powinien mie¢ warto$¢ row-
na w przyblizeniu Q° (zwykle z tolerancjg
+/-5°, by minimalne ruchy kierownicy nie
uruchamiaty jej wspomagania), jesli:

» kota ustawione sg do jazdy na wprost;
> przeprowadzona zostata regulacja geo-
metrii kot i wyznaczono kat znoszenia
zgodnie z tolerancjg podang przez pro-
ducenta pojazdu lub (przy braku tej
informacji) w granicach +/- 5" (minut

zbieznosci badz w usterkach zawieszen, katowych);
zwrotnic lub két. W przypadku wspoma-  » koto kierownicy znajduje sie w pozycji
gania elektrycznego potozenie $Srodkowe neutralnej.
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tor jazdy
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po pomiarze pierwotnym
(przed regulacja)

RYS. 2

Rysunek nr 2 przedstawia nieprawidfo-
we ustawienie kot zaréwno tylnej, jak
i przedniej osi. Odchylenie toru jazdy (kat
znoszenia) znacznie przekracza wartosci
wynikajace z tolerancji. Rysunek nr 3 to
wydruk pomiaréw rzeczywistego pojazdu,
dla ktérego kat znoszenia wynosi 0°05’
(kota sa tu ustawione troche inaczej niz na
ilustracji nr 2).

Po wykonaniu pomiaru pierwotne-
go nastepuje regulacja katéw tylnej osi.
Skutek tej czynnosci
nr 4. Jak wida¢, tor jazdy ma juz odchy-
lenie zerowe, cho¢ katy przedniej osi sg
niewtasciwe. Wynik ich regulacji widoczny
jest na rysunku nr 5, a wydruk (rysunek
nr 6) przedstawia geometrie wszystkich
kot w sposdb kompleksowy.

Uzyskany stan pozwala przystagpic¢
do kalibracji (zwanej tez resetowaniem)
czujnika kata skretu kierownicy. Wyma-
ga to potaczenia testera lub specjalnej
przystawki do urzadzenia kontrolujgcego
geometrie z gniazdem diagnostycznym

ilustruje rysunek
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pojazdu. Wspomniane urzadzenia dia-  réwniez tester uniwersalny lub przystawka

gnostyczne zaraz po podfagczeniu do sa-
mochodu informujg, czy procedura ta jest
w nim konieczna.

Rysunek nr 7 dowodzi, ze po prawi-
dfowym wykonaniu samych regulacji me-
chanicznych ten konkretny samochdéd ma
wyrazng tendencje do $ciggania w prawo,
gdyz czujnik kata skretu przy jezdzie na
wprost aktywuje w te strone system wspo-
magania, z powodu odchytki o warto$¢
prawie 36°.

Przeprowadzenie kalibracji  (rysunek
nr 8) wymaga niekiedy, cho¢ nie zawsze,
odfaczenia akumulatora na 10-15 se-
kund, po ktdrych tester lub przystawka
CodeLink wyzeruje warto$¢ kata kierowni-
cy. Dzieki temu zachowanie pojazdu stanie
sie zgodne z ustawieniem jego geometrii.
Przy tej okazji sg sprawdzane i listowane
inne kody btedéw zapisane w sterowniku.
Jesli majg one zwigzek z opisang procedu-
ra, zostang tez zresetowane.

Oczywistym warunkiem dostepnosci
takich procedur dla konkretnych modeli
i wersji jest przekazanie przez ich wytwor-
cow odpowiednich danych producentom
urzadzen diagnostycznych. Wiadomo jed-
nak, ze samochody wyposazone w system
ESC musza mie¢ techniczng mozliwo$é
kalibracji czujnika SAS. W przypadku
niektérych marek (np. SAAB) nadaje sie
do tego wytacznie tester fabryczny (cena
ok. 30 tysiecy ztotych dla jednej tylko
marki!), dla wiekszosci przydatny jest

CodeLink. Ma ona w tym zakresie zasto-
sowania najbardziej uniwersalne i zawsze
aktualng baze danych, a kosztuje pét ceny
taniego testera (ok. 3,5-5 tys. zf). Musi
jednak wspétpracowac z urzadzeniem do
kontroli geometrii. Przystawka Codelink
ma jeszcze i inne zalety:
> podczas kalibracji
urzgdzenia do geometrii wysSwietlane
sg instrukcje wykonywania kolejnych
czynnosci;
» komunikacja z urzadzeniem do geome-
trii moze odbywac sie bezprzewodowo;
» podczas kalibracji SAS sg resetowa-
ne do ustawien fabrycznych takze
pozostate zwigzane z nim czujniki
(np. momentu obrotowego na wale
kierownicy);
> za kazdym razem jest drukowany ra-
port z przebiegu kalibracji.

SAS na ekranie

Wydaje sie, ze nazywanie regulacji geo-
metrii ustawienia kot procedurg mecha-
troniczng jest w odniesieniu do wspot-
samochoddéw
uzasadnione. Mozna tu bowiem wyr6znic¢

czesnych juz w  peti
zaréwno etap mechaniczny (pomiar i re-
gulacja katow koét), jak i elektroniczny
(kalibracja SAS oraz kasowanie kodéw
btedéw systemdéw z nim zwigzanych),
przy czym oba sg ze sobg nieroztacznie
zwigzane.

Nasuwajq sie przy tej okazji nieprzy-
jemne pytania i proste odpowiedzi. Czy
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nasz krajowy system dopuszczania po-
jazdéw do ruchu jest gotéw do badan
samochoddéw z ESC? Oczywiscie nie. Czy
osiggnie te gotowos¢ chociaz za trzy lata,
kiedy obligatoryjnie wyposazone w ten
system pojazdy zaczna trafia¢ na obowigz-
kowe przeglady rejestracyjne? Czy w mini-
sterstwie transportu o tym kto$ mysli? Nic
na to nie wskazuje. Zaskakuje nas ta Unia
jak przystowiowa juz zima. [ |
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