Czujnik toru jazdy

Fot. archiwum
Modut CodeL ink podfacza sie do gniazda diagnostycznego samochodu na stanowisku do kontroli
geometrii podwozia

Dzisiaj zmiana tematu, poniewaz oméwienia wymaga absolutna nowo$é techniczna.
Upowszechni sie ona w roku 2012, gdy ESP bedzie standardowym wyposazeniem
wszystkich nowych samochodéw.

Elektroniczny system stabilizacji toru jazdy oznaczany jest przez producentow
samochoddéw jako: ESP (Audi, Volkswagen, Mercedes-Benz, Saab), DSC (BMW,
Mini, Land Rover), VSA (Honda), VSC (Toyota, Lexus), VDC (Nissan), PSM
(Porsche), DSTC (Volvo), ATSC (Mitsubishi) i Advance Track (Ford). Wyobrazmy
sobie, ze w dowolnym pojezdzie z takim wyposazeniem po dokonaniu stosownych
pomiaréw, ustawiono na nowo geometrie két, dzieki czemu jej parametry mieszczg
sie wgranicach tolerancji danego modelu. Wyeliminowano tez Scigganie
spowodowane przez kota i uktad hamulcowy oraz napedowy. Samochdd gotowy do
jazdy probnej jest wiec idealnie ,prosty”, ale w trakcie stale ,$cigga” w jedng strone...
Aby utrzymac prostoliniowy tor ruchu, trzeba lekko korygowa¢ zachowanie pojazdu
kierownicg iwcigz jg trzymacC w takiej pozycji. A przeciez przyrzagd do kontroli
geometrii pokazat ,na zielono” ustawienie ko6t do jazdy na wprost i towarzyszace
temu neutralne potozenie kierownicy!

Okazuje sie, ze przyczyng sSciggania jest niewlasciwe w stosunku do biezgcych
ustawien geometrii dziatanie uktadu ESP. System ten wcigz wysyta do uktadu
wspomagania kierownicy sygnat wymuszajgcy korekte toru jazdy zapamietang
sprzed regulacji ustawienia kot. Warto przy tej okazji przypomnieC, ze znaczne
utatwienie w korygowaniu toru jazdy przyniosto zastosowanie elektrycznych uktadow
wspomagania kierownicy, gdzie potozenie neutralne przektadni ustalane jest

wytgcznie sposobem elektronicznym.



Rys. (po lewej i poniZej): Modut CodeLink™ Rys.: Modut wspofpracuje z oprogramowaniem
podlacza sie do gniazda diagnostycznego WinAlign

samochodu na stanowisku do kontroli

geometrii podwozia




Za monitorowanie kierunku ruchu odpowiada czujnik toru jazdy (SAS - z ang.
steering angle sensor). Koryguje on teoretyczny tor jazdy tozsamy ze wzdtuzng osig
symetrii podwozia o kat znoszenia pojazdu, czyli dostosowuje go do rzeczywistego
toru jazdy tylnych kot.

Dla usunigcia przyczyny $ciggania samochodu wyposazonego w ESP nalezy po
kazdorazowe] regulacji geometrii wykona¢ kalibracje czujnika toru jazdy przy
neutralnym potozeniu kierownicy. Jest to mozliwe dzieki wykorzystaniu testera
uktadow elektronicznych, z oprogramowaniem odpowiednim dla pojazdu danej marki.
Rzadko jednak niezalezne samochodowe serwisy dysponujg oprzyrzgdowaniem
potrzebnym do takiej kalibracji, a z kolei serwisy autoryzowane korzystajg
z fabrycznych” testeréw o specyficznych dla jednej tylko marki procedurach kalibracyjnych.

Z my$lg o uniwersalnym rozwigzaniu tego problemu firma Hunter opracowata do
swoich urzgdzen kontroli geometrii z oprogramowaniem WinAlign w wersji 11 (lub
nowszych) modut o nazwie CodeLink™. Jest on przytaczany do gniazda
diagnostycznego pojazdu i moze sie komunikowac z urzagdzeniem do pomiaru geometrii.

Procedura zerowania czujnika toru jazdy, wykonywana modutem CodeLink™,
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Rys.: Po kompleksowym sprawdzeniu geomelrii wywazZenia kof program
~podpowiada” kolejne etapy procedury kalibracyjnej




przebiega zawsze w ten sam sposob, niezaleznie od marki pojazdu, ijest czescig
programu do pomiaréw iregulacji geometrii két. Procedura wymaga tylko
wykonywania instrukcji pojawiajacych sie na ekranie komputera zarzgdzajgcego
catym systemem diagnostycznym.

Najczesciej modut podigcza sie po wybraniu modelu z listy i wczytaniu jego danych
regulacyjnych. System zapamietuje warto$¢ kata znoszenia wystepujacg przed
regulacjg geometrii. Nastepnie wykonuje sie catg procedure pomiaru iregulacji
geometrii két, a po zapisaniu koncowych jej wynikbw mozna przystgpi¢ do kalibracji
czujnika toru jazdy. Sam proces zapisywania nowych danych dotyczgcych czujnika
trwa kilkadziesigt sekund (do 2 minut). Dzieki niemu uzytkownik zyskuje gwarancje,
iz jego samochod przy kotach ustawionych do jazdy na wprost ikierownicy
znajdujgcej sie w pozycji neutralnej nie bedzie na ptaskiej prostej drodze zbaczat

samoczynnie z prostego toru jazdy.
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