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Kontrola i regulacja podwozia systemem Hunter DSP 600

System ten jest wykorzystywany gtdéwnie w stacjach kontroli pojazdéw. Dlatego
omowimy tu tylko dostepne w nim funkcje pomiaru i oceny, chociaz techniczne
mozliwosci jego zastosowan sg znacznie szersze.

Opis urzadzenia

Nowoczesne stanowisko do pomiaru geometrii powinno umozliwia¢: szybkie
wykonywanie pomiardw, z jak najmniejszg liczbg czynnoSci dodatkowych
i z minimalnym udziatem cziowieka, ktdry jest sprawcg wiekszosci pojawiajacych sie
btedéw. Urzadzenie z serii 811 wyposazone w ukiad pomiarowy DSP 600,
opracowane przez amerykanskg firme HUNTER Engineering Company, spetnia
doktadnie wszystkie powyzsze wymogi. System ten, przeznaczony do obstugi
pojazdow o dopuszczalnej masie catkowitej do 3 500 kg, zostat doceniony przez
VW/Audi (VAS 6292), Mercedesa (HTA-MB-R), BMW (KDS II) oraz Porsche i zalecony
dla dealeréw tych firm na catym Swiecie.

Uktad pomiarowy DSP 600 sktada sie z: czterech tzw. pasywnych gtowic
pomiarowych oraz stojaka, w ktorym na koncach poziomego ramienia sg
zamontowane 4 kamery i zrodta Swiatta emitowanego w zakresie widzialnym
i niewidzialnym. Pierwszy z tych zakreséw (czerwone Swiatto widzialne) umozliwia

Petny zakres funkcji DSP 600

System DSP 600 umozliwia korzystanie z wielu opatentowanych funkeji. Naleza do nich:

1. procedury pomiarowe i regulacyjine {Expressﬁ.lign@', Wintoe ™ Toe, Shim-Select™ 1I, CAMME
(Control Arm Movement Monitor), Automatic Bushing Calculator® (ABC) Bushing, Faster Caster®,
haza narzedzi i zestawdw, Widok Wirtualn)r®, pasek zadan, pomiary symetrii, specjalistyczne proce-
dury pomiarowe, podpowied? dzwiekowa, menu skrécone, maksymalny kat skretu i réznica katow

skretu kat)

2. inspekcja pojazdu (inspekcja na Zywo, inspekcja graficzna (Point & Click), baza danych Web-
Specs®,N ET, inspekcia ramy posredniej i fotografie cyfrowe, inspekcia opon, wydruk z inspekeii,
Alldata Undercar)

3. trening multimedialny (trening na zywo, wideo regulacje, wideo narzedzia i zestawy, Wideo Tech
Diagnostic, AIignGuide®, ilustracje regulacji, fotografie regulacji)

4. wydruki oraz bazy podzespotéw (wydruk inspekcji, wydruk wynikéw regulacii, wydruk zlecenia,
haza danych Part Hunter®, MAP I-Shop Compliance)

5. Hunter Online (baza danych fabrycznych WebSpecs® MET, ShopResults.NET)

zorientowanie sie, czy system dziata, a drugi (Swiatto niewidzialne — podczerwien)
wystepuje w normalnym trybie roboczym, co pozwala wyeliminowa¢ wrazliwosé
uktadu optycznego na ,,obce” refleksy Swietlne (np. promienie stoneczne).



Plyta glowicy pasywnej, czyli nieemitujacej zadnych sygnatdéw, jest pokryta
jednostronnie materiatem odbijajgcym $wiatto. Na tym zwierciadle umieszczono
,obraz” ztozony z tréjkatdw réwnobocznych o Scietych wierzchotkach. Na czas
pomiaréw gtowice mocuje sie uchwytami samocentrujgcymi do obreczy (obstugiwany
zakres Srednic od 10 do 24,5") két samochodu. Samochdd powinien by¢ wéwczas
ustawiony na podnosniku lub na stanowisku kanatowym, by umozliwi¢ réwnoczesng
regulacje ustawienia kot.
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Rys.: Pierwsza czynnoscia po Rys.: W nastepnej kolejnosci blokujemy
wprowadzeniu pojazdu na stanowisko jest obrotnice oraz mocujemy do wszystkich kof
orientacyjne ustawienie przednich kot w  uchwyty i pasywne gtowice, ktore dokfadnie
kierunku ,na wprost” poziomujemy



Po kazdej stronie stojaka znajdujq sie dwie szerokokatne kamery typu CMOS, wiec
kazda z nich obserwuje ruchy jednej gtowicy. Obok kamer zamontowane sg zrdédta
Swiatta, ktdre podczas pomiaru oSwietlajg obrazy na powierzchni gtowic, by
umozliwi¢ ich rejestracje przez kamery. Tak tworzone sg informacje o aktualnych
pozycjach gtowic, a tym samym — potaczonych z nimi két. Rejestracja nastepuje
w takcie btyskdw oswietlajacych gtowice z czestotliwosSciq 8 Hz. Kamery przekazujq
te informacje do komputerowej jednostki centralnej przez ztgcze USB 2.0. Komputer
dokonuje obliczen wartosci parametréw ustawienia kot i osi pojazdu. Zastosowana tu
metoda przewyzsza szybkoscig wszystkie inne wykorzystywane przy tego typu
pomiarach. Jednak i przy tej metodzie luzy w zawieszeniu sprawiajg, ze uzyskane

Sposob osadzenia wkiadki przejazdowej

Kompensacja gtowic pasywnych
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DSP 600 moze wspotpracowac rowniez z
urzadzeniami z serii 211, 411 oraz 611
(SKP), pod warunkiem Zmiany : | skrajne polozenia glowicy pasywne] peczas ioh kempensac

oprogramowania I zastosowania 1. podnosnik aldwny, 2. podnosnik pomocniczy, 3. glowice
komDUtera ze Z*aczem USB. pasywne, 4. zespal kamer i projektordw, 5. Kiny

Uktad pomiarowy DSP 600 jest praktycznie bezobstugowy. Nalezy tylko utrzymywac
w czystosci powierzchnie gtowic pasywnych i elementy optyczne kamer. Nie wolno
dotykac ich rekami lub jakimikolwiek narzedziami.

Pomiar ustawienia kot i osi pojazdu

Po wprowadzeniu samochodu na podnosnik, orientacyjnym ustawieniu kot na wprost
na uprzednio zablokowanych obrotnicach oraz po zaciggnieciu hamulca recznego —
nalezy sprawdzi¢ stan ogumienia i ciSnienia w nim. Z bazy danych, ktéra zawiera
dane do 33 000 modeli samochoddéw (na zamodwienie tez do oldtimerdw), nalezy
wybrac¢ informacje dotyczace danego modelu pojazdu (aktualizacja bazy danych
odbywa sie standardowo corocznie lub w kazdej chwili przez Sciggniecie najnowszych
wpisow z Internetu). Nastepnie mozna juz przystgpi¢ do sprawdzania stanu
wszystkich elementéw podwozia, zgodnie z instrukcjami dostepnymi w formie zdjec
cyfrowych (tzw. inspekcja cyfrowa), ukazujacymi sie na ekranie monitora. Ponadto
baza danych zawiera informacje o narzedziach niezbednych w danym modelu do
wykonania regulacji. Potem montujemy na kota uchwyty gtowic, a do nich — same



gtowice. Obracajac gtowice wzgledem uchwytoéw, nalezy ustawi¢ je w tzw. pozycji
wyjsciowej, wedtug osadzonych w nich poziomnic, i zablokowac.

Kompensacje gtowic, potrzebng dla unikniecia btedow spowodowanych
niedoktadnoscig ksztattu kota, mozna przeprowadzi¢ jednoczesnie dla wszystkich
czterech két pojazdu lub oddzielnie dla kazdego z nich. Kompensacja pojedynczej
gtowicy jest konieczna, gdy po przeprowadzeniu jednoczesnej kompensacji
wszystkich gtowic trzeba zdjac ktdéras z nich z jednego lub kilku két. W tym celu na
kole pojazdu uniesionego na pomocniczym podnosniku montuje sie uprzednio
zdemontowang gtowice i ustawia sie jg w pozycji wyjsciowej (na podstawie wskazan
poziomnicy). Nastepnie, zgodnie z poleceniami programu, nalezy obrécic¢ koto do tytu
i do przodu. Po kompensacji gtowic, ktére tego wymagaja, opuszczamy samochdd,
kilkakrotnie kotyszemy nim dla odprezenia zawieszenia i mozemy ponownie
dokonywac pomiardw.
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Rys.: Sposob odciazania (po lewej) i dociaZania (po prawej) zawieszeri dla dokonania
pomiarow zgodnych ze szczegolnymi wymaganiami producenta pojazdu.

Rys.: Na zdjeciu po lewej - skala mierzaca
ugiecia

Czynnosci pomiarowe mozna wykonac bez
podnoszenia  pojazdu lub  unoszac
samochod na wysokos¢ dogodng do
przeprowadzenia ewentualnej regulacji. W
tym celu nalezy:

« pomiedzy obrotnice a podnosnik
wiozy¢ tzw. wkiadke przejazdowa,
ktora umozliwi przetaczanie
samochodu bez wstrzaséw
mogacych zaktéci¢ pomiar;

. zablokowac kierownice w potozeniu
na wprost;

- cofngc klin zabezpieczajacy od tytu
tylne lewe koto pojazdu o ok. 25
cm;

« zwolni¢ hamulec reczny.
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Potem, obracajac tylne lewe koto, przetaczamy samochdd do tylu o ok. 25 cm,
a nastepnie do przodu, az do oparcia sie o klin ustawiony przed przednim lewym
kotem. Na ekranie ukazg sie wowczas zmierzone dla obu osi i ich kot wartosci: kata
pochylenia kota, zbieznosci catkowitej, zbieznosci potdwkowej i kata znoszenia
samochodu.

Po wyjeciu zabezpieczen z obrotnic, usunieciu wkiadki przejazdowej, odblokowaniu
kierownicy i zablokowaniu pedatu hamulca w pozycji wcisnietej — przystepujemy do
pomiaru nastepnych parametrow, zgodnie ze wskazOdwkami pojawiajagcymi sie na
ekranie. Zaczynamy od ustawienia kot do jazdy na wprost. Nastepnie skrecamy kofa
w lewo i prawo i ponownie ustawiamy do jazdy na wprost. Na ekranie ukazg sie
wartosci: kata wyprzedzenia sworznia zwrotnicy, kata pochylenia sworznia zwrotnicy
oraz sumy kata pochylenia sworznia zwrotnicy i kata pochylenia kota.

Czas wykonania pomiardw przecietnego samochodu osobowego lub dostawczego
wynosi 2-5 minut, jesli konstrukcja ukfadu jezdnego nie wymaga zastosowania
dodatkowych procedur. Do czasu tego wlicza sie fazy: wprowadzenia danych klienta
i pojazdu (lub przywotania ich z komputerowego archiwum), zatozenia gtowic na kota
i przeprowadzenia pomiaru wiasciwego (pierwotnego). Nie obejmuje on natomiast
czynnosci przygotowawczych, takich jak wprowadzenie samochodu na stanowisko,
sprawdzenie stanu elementdw zawieszenia lub pomiar ci$nienia w ogumieniu.



Wyniki pomiarow podstawowych

Rezultaty pomiaréw otrzymujemy na ekranie monitora i na wydruku w jednym z kilku
dostepnych formatéw. Pojemno$¢ systemowej bazy danych wystarcza na 10-15 lat
eksploatacji urzadzenia. Protokoty pomiardw mozna tez, oczywiscie, zapisa¢ na dysku
komputera, przesta¢ e-mailem na adres klienta (np. flotowego) lub wykorzystywac¢ w
wewnetrznej sieci informatycznej, poniewaz ich format (XML) jest taki sam, jak w
systemie CEPIK i réwnoczesnie jest kompatybilny z ASANETWORK.

Rys.: Przykfady obrazow wyswietlanych na ekranie monitora: instrukcja ,step by step”
(ilustracja pierwsza), wyniki pomiarow i ustawien (ilustracja druga), wizualizacja
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Diagramy zawierajg informacje o nazwie mierzonego parametru (kata), polu toleranciji
tego parametru, jego wartosci biezacej. Strzatka wskazuje usytuowanie wartosci biezacej
w polu tolerancji, sygnalizowane dodatkowo kolorem (zielony — w polu tolerancji,
czerwony — poza, szary — pole tolerancji dla danego parametru nie zostato okreslone).
Przy kazdym diagramie oprdcz nazwy zamieszczona jest jego definicja graficzna.

Rys. poniZej:Przyktady drukowanych protokotow badari i regulacji
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Jesli ktorys z katow
charakteryzujacych ustawienie danej
osi wykracza poza tolerancje, pojawia
sie przy nim rysunkowa wizualizacja
usterki i opis nastepstw takiego
ustawienia podczas dalszej
eksploatacji pojazdu, np. ,przyczyng
zuzycia krawedzi opony moze byé
duzy kat PK”, gdzie ,duzy” oznacza
warto$¢ nadmierna.

Kazdy protokdt zawiera réwniez dane
charakteryzujace konkretny
samochdd (VIN, numer
rejestracyjny), date i godzine badania
oraz dane diagnosty.
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We wszystkich czterech przypadkach

mozliwy jest pomiar ustawienia geometrii két. Trudniejszg sprawq pozostaje weryfikacja
i ocena uzyskanych wynikédw. HUNTER z kamerami DSP 600 i oprogramowaniem
WinAlign w wersji TUNER prowadzi diagnoste ,krok po kroku” i w takich przypadkach.
Pomiar w sytuacji opisanej w punkcie ,a” bedzie trwat nie dtuzej niz 5 minut. W
pozostatych, od punktu ,b” do ,d”, moze byc potrzebne np. powtarzanie pomiaréw dla
10 kolejnych wysokosci naprezonego lub podniesionego zawieszenia albo jazdy probnej i
pomiaru temperatury opon.
Dla samochoddw po tuningu Ilub powaznej naprawie powypadkowej warto
przeprowadzi¢ pomiary dla réznych prze$witow podwozia. Mozna sie wtedy dowiedziec,
jak samochdd bedzie sie zachowywat podczas pokonywania nierdwnosci i czy parametry
(tu: zbieznos¢) beda wodwczas w polu tolerancji. Do tego mozna dotaczy¢ pomiary
innych parametrow w funkgcji prze$witu, np. kata PK lub kata znoszenia.
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