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RYs. 1
ZENON MA]KUT Drugim c.zynnikiem réznicujgcym jak’o bazowe, czyli referencyjne: S.ar.na T - -
WIMA systemy pomiarowe sg procedury to- za$ metoda polega na odnoszeniu linio-
IMAD warzyszace ich stosowaniu. Liczba ko- wych i katowych warto$ci wszystkich ) A @ Lo
niecznych podej$¢ diagnosty do gfowic  pomiaréw do wspomnianej linii symetrii
pomiarowych i konsoli sterujgcej nie  wzdtuznej, oznaczonej na zafaczonej ilu- =1 -
POJAZDY WIELOOSIOWE, LOGICZNIE RZECZ BIORAC, POWINNY jest w nich jednakowa. Wptyw na szyb-  stracji kolorem zielonym (rys. 2). RYS. 2
MIEC WIELE OSI, CZYLI WIECEJ NIZ JEDNA, A ZATEM CO NAJMNIE] DWIE. ko$¢ pomiaréw ma tez zaawansowanie Metoda ta daje dobre wyniki, jeze-

Przyjmijmy zatem, jak to jest w zwyczaju,
iz osie w pojezdzie wieloosiowym musza
by¢ trzy lub wiecej (czasem bywa i dzie-
sie¢), gdyz od tej trzeciej dopiero zaczyna
sie specyfika opisywanego tu problemu.
To ona bowiem (jak i nastepne) stanowi
wyzwanie dla konstruktoréw sprzetu do
pomiaru geometrii podwozi. Firm pro-
dukujacych takie urzgdzenia do kontroli
typowych samochoddéw osobowych sg
na $wiecie setki, a w pomiarach uktadow
wieloosiowych liczy sie zaledwie kilku
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producentéw europejskich: Josam, Ha-
weka, Truck Cam oraz dwdéch amerykan-
skich: Bee Line i Hunter.

Pierwsza z zafgczonych ilustracji
(rys. I) przedstawia przyktady kilku-
dziesieciu spotykanych dzi§ kombinacji
rozmieszczenia kot i osi w rozmaitych
pojazdach uzytkowych. We wszystkich
sg niezbedne pomiary geometrii pod-
wozi, lecz w tych wieloosiowych jest to
mozliwe wytacznie przy uzyciu urzadzen
wczesniej wymienionych producentéw.

JEDNAK W PRAKTYCE NIE NA WIELE BY SIE ZDALA TAKA DEFINICJA
I PISAC TU WEASCIWIE NIE BYXOBY O CZYM

Podobne wyniki — rézny czas badania
Niezaleznie od uktadu osi wyniki pomia-
row tego samego pojazdu bedg do siebie
podobne przy réznych technologiach po-
miarowych. Rdzne bedg natomiast w po-
szczegdlnych przypadkach czas i praco-
chtonno$¢ catego badania. Zalezy to
w gtéwnej mierze od tego, czy mamy do
czynienia z urzadzeniem wspomaganym
komputerowo, czy polegajacym przede
wszystkim na pamieci i umiejetnosciach
cztowieka.

FOT. WIMAD

FOT. WIMAD

techniczne rozwigzan konstrukcyjnych
danego urzadzenia, zalezne niekiedy od
specyfiki przepiséw prawnych obowigzu-
jacych w réznych panstwach.

Koncepcje geometryczne

W dostepnych obecnie systemach po-
miarowych spotyka sie dwie alternatyw-
ne koncepcje geometrycznego uktadu
odniesienia mierzonych wielkosci. Star-
sza odnosi kontrolne i regulacyjne para-
metry ustawienia két do wzdfuznej osi
geometrycznej symetrii podwozia pojaz-
du. Dla przypomnienia: o$ te wyznaczajg
dwa punkty $rodkowe odlegtosci miedzy
ptaszczyznami obrotu kot — kierowanych
przednich oraz tylnych, traktowanych

li wybrana do pomiaréw jako bazowa
(referencyjna) o$ kot tylnych tworzy kat
prosty z osig symetrii podwozia. Przy
skosnych ustawieniach osi két tylnych
tor jazdy nie pokrywa sie z osig symetrii
pojazdu, powodujgc znoszenie wyma-
gajgce od kierowcy ustawicznego ko-
rygowania kierownica (rys. 3). Mozna
(i trzeba) zamiast tego ustawié¢ tak
wszystkie kota, aby wypadkowy tor jaz-
dy nie wymagat recznego korygowania
(rys. 4). Czasami przynosi to efekty je-
dynie potowiczne, zapewniajac elimina-
cje $ciggania bocznego dzieki skorygo-
wanemu ustawieniu kot kierowanych,
lecz kosztem zwiekszonego zuzycia
opon, zawieszen i paliwa.

0$ geometrii podwozia

tor jazdy
pojazdu
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0§ geometrii podwozia
pokrywajaca sig
z torem jazdy pojazdu

==

115!l
1l

RYS. 4



