ania wymaga pisemnej zgody firmy Haweka.

na. Wszelkie formy powielania i kopiow:

chroniol

. Tekst i szata graficzna

abronione

Zmiany techniczne z:

Instrukcja obstugi

Bezprzewodowy system kamer do
elektronicznej kontroli geometrii kot
i osi pojazdow

(Thumaczenie oryginalnej instrukcji obstugi)
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URZADZENIE DO POMIAROW GEOMETRII AXIS4000

1 0Ogolne zasady bezpieczenstwa

1.1 Uwagi dla uzytkownika

Urzadzenie do kontroli geometrii ustawienia koét i osi pojazdéw
AX1S4000 zostato zaprojektowane zgodnie z wszelkimi
obowigzujgcymi normami. Pozwolito to na osiggniecie poziomu
techniki, ktéry zapewnia maksymalne bezpieczenstwo w trakcie
uzytkowania.

Zmiany konstrukcyjne moga by¢ dokonywane tylko za
pisemnga zgoda producenta!

Bezpieczenstwo pracy urzadzenia jest zapewnione wytgcznie wtedy,
gdy zostang zachowane wszystkie niezbedne srodki bezpieczenstwa.
Zadaniem uzytkownika jest planowanie dziatan i monitorowanie
kolejnych krokdw ich realizaciji.

Uzytkownik musi zapewni¢ w szczegolno$ci, ze :

e urzagdzenie bedzie stosowane zgodnie z jego przeznaczeniem

e urzadzenie uzywane bedzie tylko w sprzyjajgcych do tego
warunkach

e do urzadzenia dotgczona zostanie kompletna instukcja obstugi

o tylko wykwalifikowany i upowazniony personel bedzie obstugiwat
urzgdzenie

e pracownicy muszg znac instrukcje obstugi a zwlaszcza zawarte w niej
zasady bezpieczenstwa oraz bedg regularnie instruowani o
wszystkich problemach zwigzanych z bezpieczenstwem pracy.

Przed kazdym uzyciem, urzgdzenie nalezy sprawdzic, a wszelkie
widoczne uszkodzenia i wady natychmiast zgtosi¢ przetozonemu !

Uzytkownik ponosi odpowiedzialnosé¢ za prawidtowe funkcjonowanie
i bezpieczenstwo (zgodnie z przepisami).

HAWEKA Pomiar geometrii —AXIS4000
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2 Terminologia dotyczaca zawieszen

Elementy zawieszen tgczg pojazd z nawierzchnig. Cata moc silnika zostanie przeniesiona poprzez
podwozie na nawierzchnie i z nawierzchni rozchodzace sie sity bedg oddziatywaé z powrotem przez
podwozie na pojazd. Tak wiec, podwozie narazone jest na ogromng liczbe oddziatujgcych sit i
dlatego jego elementy muszg zosta¢ optymalnie ustawione.

W praktyce mozliwe sg zmiany ustawien geometrii podwozia w pojazdach. Proces zuzywania sie
czeséci (fozysk koét, sworzni zwrotnic itp.) moze doprowadzi¢ do zmian w geometrii podwozia.
Niewtasciwy kat pochylenia kot lub niewtasciwa zbieznosci kot moze doprowadzi¢ do
przyspieszonego zuzycia lub uszkodzenia opon oraz moze dojs¢ do znacznego pogorszenia
bezpieczenstwa jazdy.

Ztozone zaleznosci w geometrii zawieszenia kot oraz rozne techniki jazdy kierowcow sg powodem
trudnosci w ocenie i ustalaniu przyczyn wystepowania roznych przypadkow.

Zuzycie opon dostarcza tylko wiedzy, ze byly one poddane niezwyktemu scieraniu. Pomaga to
technikowi przeprowadzac¢ diagnoze, jednak nie pokazuje bezposredniej przyczyny.

Ocena profilu opony daje jedynie wskazanie o wystepowaniu btedu. W kazdym przypadku
musi zosta¢ on zweryfikowany poprzez kontrole ustawienia koét i osi w pojezdzie.

Do kontroli geometrii ustawienia kot i osi konieczne jest uzycie przyrzagdéw gwarantujgcych
wykonanie dokfadnych pomiaréw. Jednak nie tylko specjalne narzedzia sg potrzebne do oceny
elementéw podwozia. Do waznych czynnikéw nalezg réwniez wzrok i stuch oraz wiedza techniczna.

2.1 Okreslenia dotyczace podwozia
Ustawienie két

Ustawienie kot ma wplyw na utrzymanie kierunku jazdy, dobrg przyczepnosci opon i decydujace
znaczenie na predkos¢ zuzywania sie bieznika opon. Ustawienie kot ma wptyw na prowadzeniu
pojazdu w zakrecie.

Rozroznia sie:
e Podsterownosé
¢ Nadsterownos¢

e Zachowanie neutralne
Rozstaw osi

Rozstaw osi jest mierzony od srodka osi przedniej do srodka osi tylnej. Przy wieloosiowych
pojazach sg podane pojedyncze rozstawy osi w kolejnosci od przodu do tytu. Duzy rozstaw osi
wykazuje duzg przestrzen do wykorzystania, wyzszy komfort jazdy i mniejszg sktonnosci do drgan.
Krotki rozstaw osi utatwia wjezdzanie w waskie zakrety.

Rozstaw kot

Rozstaw kot jest to wymiar od $rodka jednej opony do srodka drugiej opony. Przy ogumieniu
blizniaczym jest mierzony od Srodka jednego kota blizniaczego do srodka drugiego. Ma on
decydujgcy wplyw na charakterystyke prowadzenia pojazdu w zakretach. Duzy rozstaw két
umozliwia jazde z wyzszg predkosécig na zakretach.
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2.2 Okreslenia dotyczace ustawien koét
Jazda na wprost

Jednym z punktéw odniesienia dla pomiaru jest o$ ramy.

Takie ustawienie pomaga w ustawieniu przednich két przy
zachowaniu tej samej wartosci osi kot w stosunku do osi pojazdu.
Zbieznos¢ kot

Istnieje réznica miedzy zbieznoscig a rozbieznoscig koét. Zbieznosé
kot przednich lub tylnych wystepuje gdy patrzac od przodu pojazdu
kota skierowane sg w ptaszczyznie poziomej do wewnatrz.
Pomiary dla zbieznosci két majg wartosci dodatnie.

Rozbieznos¢ kot wystepuje gdy kota skierowane sg na zewnatrzn i
pomiary majg wartosci ujemne.

Poprawne ustawienie zbieznosci lub rozbieznosci két zapewnia, ze
poruszajg sie one réwnolegle, kiedy pojazd jest w ruchu.

Kat pochylenia kota

Gdy patrzac od przodu/tytu pojazdu koto jest nachylone na
zewnatrz w ptaszczyznie pionowej, kat pochylenia kota ma wartos¢
dodatnig (B); jesli jest nachylone do wewnatrz, kat pochylenia kota
jest ujemny (C). Dziatanie kata pochylenia kota moze zostaé
porownane ze stozkiem, ktéry ma tendencje do obracania sie
swym szerszym koncem (A). Zatem oba kota, ktére wykazujg
dodatni kgt pochylenia, majg tendencje podczas toczenia
wspierania sie o siebie, podczas gdy kota z ujemnym katem
pochylenia toczg sie nie odziatujgc na siebie wzajemnie.

Réznica katéw skretu kot

Po skreceniu kierownicg két wystepuje réznica katow skretu
pomiedzy kotem zewnetrznym i wewnetrznym, poniewaz toczg sie
one w zakrecie po roznych promieniach. Kat (A) przy skrecie w
lewo czy w prawo, musi by¢ rowny. Pomiar jest przeprowadzany
przy 20 ° kata skretu dla kota wewnetrznego.

Kat pochylenia osi zwrotnicy

Kat pochylenia osi zwrotnicy jest to kat jej odchylenia od pionu, w
ptaszczyznie poprzecznej pojazdu (A). Przy pojazdach ze
sworzniami kulistymi do pomiaru tworzona jest linia poprowdzona
przez o$ obrotu sworzni, podczas skrecania.

Kat pochylenia osi zwrotnicy i kat pochylenia kota razem tworzag
zamkniety kat (B). Jezeli odbiega on mocno od zalecanej wartosci,
zwrotnica musi zosta¢ doktadnie sprawdzona.

Kat wyprzedzenia osi zwrotnicy

Kat wyprzedzenia osi zwrotnicy jest to kat jej odchylenia od pionu
w ptaszczyznie wzdtuznej pojazdu. Kat wyprzedzenia sworznia
zwrotnicy wptywa korzystnie na stabilizacje potozenia kierownicy.
Dodatni kat wyprzedzenia osi zwrotnicy (odchylenie do tytu): dobra
sterownosc i stabilnosc.

Negatywny kat : zta powracalnos¢ kierownicy.

L)

Vorspur
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3 Transport urzadzenia

3.1 Wymiary i ciezar

Rysunek: AXIS4000 Standard (#924 000 030)

Dlugos¢ x Szerokos¢ x Wysokos¢é| Ciezar przesytki:
(cm) (kg / brutto)
AX1S4000 PRO 924 000 010 140 x 100 x 70 160
AX1S4000 PRO 924 000 013 120 x 80 x 90 160
AX1S4000 PRO 924 000 012 120 x 80 x 50 115
AXIS4000 STANDARD 924 000 030 120 x 80 x 105 220
AX1S4000 PREMIUM 924 000 050 120 x 80 x 125 280

3.2 Informacje ogodlne - transport i sktadowanie

Nalezy unika¢ silnych wstrzgséw podczas transportu.

Chroni¢ przed wilgocia.
Obowigzuje to szczegdlnie przy transporcie i sktadowaniu kompletnego
systemu pomiarowego.

Waznym jest, aby upewni¢ sie, ze magazyn jest suchy i wolny od pytu.

Kamery przechowywac zawsze z natadowanymi akumulatorami.

HAWEKA Pomiar geometrii —AXIS4000
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4 Opis produktu

Urzadzenie do kontroli geometrii két i osi AXIS4000
924 000 010 / 030 / 050

Stan: 12/ 2017
Zmiany techniczne zastrzezone.
Wersja 5.1
llustracja: HAWEKA AG / 30938 Burgwedel

Powielanie w jakiejkolwiek formie jest niedozwolone.
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4.1 Prawidlowe uzytkowanie

e Urzadzenie AXIS4000 zostato opracowane, aby przeprowadzaé¢ kontrole i
pomiary geometrii kot i osi, w pojazdach silnikowych, przyczepach, naczepach
i ciggnikach rolnniczych.

e Urzadzenie umozliwia wykonywanie szybkich kontroli geometrii.

Dla osi przedniej:
- Kat pochylenia kota

Ustawienie w pozycji sSrodkowej uktadu kierownicznego
Zbieznosc¢ catkowita i zbieznos¢ potéwkowa kot
Kat wyprzedzenia osi zwrotnicy
Kat pochylenia osi zwrotnicy
Kat roznicy skretu kot
Maksymalny kat skretu kot

Dla osi tylniej / tylnich:
Kat pochylenia kota
Zbieznosc¢ kot
Sladowosé kot
Nieréwnolegos$¢ osi

e Urzadzenie do kontroli geometrii k6t i osi AXIS4000 umozliwia wykonywane
pomiaréw w "stanie jadacym", nie jest do tego konieczne podnoszenie pojazdu.
e Mozna szybko i niezawodnie wykonywaé pomiary réznych typéw pojazdow
(kazdy z niezbednymi akcesoriami) .

Jesli urzadzenie do kontroli geometrii kot i osi AXIS4000 nie jest
wykorzystywane zgodnie z przeznaczeniem, wéwczas nie jest
zapewnione bezpieczenstwo pracy urzadzenia!

Odpowiedzialnos¢ za wszystkie szkody materialne, ktére powstaty
w przypadku nieprawidtowego uzywania urzgdzenia nie ponosi
producent, lecz uzytkownik !
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4.2 Budowa uchwytu do mocowania kamery

Uchwyt do mocowania kamery — najwazniejsze elementy:

- Zaczep
Sruba M8 x 40 z pokrettem
poxre dociskowy

Czop mocowania kamery

Uchwyt zaczepow
dociskowych

Tarcza 3-ramienna
System szybkiej wymiany

Uchwyt magnetyczny 100 mm

W zadnym wypadku nie mozna demontowac z tarczy 3-ramiennej czopu do
mocowania kamery. Czop jest zamontowany z duza doktadnoscia.

Jesli wystepuje podejrzenie,ze czop mocowania kamery, nie jest ustawiony
prostopadle do tarczy 3-ramiennej, prosze zgtosi¢ to sprzedawcy!

HAWEKA Pomiar geometrii —AXIS4000
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4.3 Dane techniczne

Parametr Zakres pomiaru Doktadno$¢ pomiaru:
Pomiar zbieznosci + 5 stopni + 0°05’
Pomiar kata pochylenia kota -15 stopni do +15 stopni + 0°05’
Kat wyprzedzenia sworznia zwrotnicy - 5 stopni do +18 stopni + 0°05’
Kat pochylenia sworznia zwrotnicy -10 stopni do +20 stopni +0°15’
Max. kat skretu * 70 stopni + 0°20°
Sladowo$¢ kot +70 mm +1 mm
Nierownolegtosc¢ osi £ 100 mm(*) 1 mm

(*) Wartosci podane w mm obliczane sa na podstawie tabeli lub diagramu zamieszczonego w
dodatkowej instrukcji dla SKP

Warunki pracy

Temperatura pracy +5 do +40 stopni Celsjusza
Odpornos¢ czujnikdw na wstrzgsy 3500 g (czujnik nachylenia), 2000 g (zyroskop)
Modut bezprzewodowy:
Zakres czestotliwosci 2,4 GHz (2405 do 2480 MHz)
Automatyczna korekcja czestotliwosci
Liczba kanatéw 10
Moc przekazywana 10 mW
Kamera:
Zasilanie elektryczne: Lithium lon akumulator:

18650 CF 2S1P 7,4 V / 2250 mAh
Czas pracy z maks. natadowanym akumulatorem > 10h

Urzadzenie fadujace:
Napiecie zasilania 100 -240V

Ptyty obrotowe (obrotnice)
Maksymalne obciazenie 60 kN

4.4Wymagania systemowe AXIS4000
Potrzebny system operacyjny: Windows, XP, Windows 7, 8.1, 10

Minimalne wymagania sprzetowe:

Procesor: Pentium IV — AMD Athlon 1 Ghz

Pamie¢ Ram: 512 MB (Windows 2000, XP) / 2048 MB (Windows 7, 8.1, 10)
Wolnego miejsca na dysku : 100 Mb

Grafika: rozdzielczos¢ 1024 x 768 pikseli / High Color

Karta dzwiekowa

Port: USB 1.1

Zalecane:

Procesor: Pentium lub AMD z 1,6 Ghz lub wigkszy
Pamie¢ Ram: 2048 MB

Karta graficzna z AMD (ATI) lub NVIDIA od 16 MB
Rozdzielczos¢ 1280 x 1024 pikseli / True Color

WLAN (opcja dla urzgdzen przenosnych)

Drukarka

12 HAWEKA Pomiar geometrii —AX1S4000
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5

Wyposazenie

5.1 Wersja standardowa AXI1S4000

2 szt.

6 szt.

2 szt.

6 szt.

Uchwyt mocowania kamer
Art. Nr. 924 001 000

Uchwyt magnetyczny (100mm)
Art. Nr. 913 027 004

Uchwyt zaczepdw dociskowych
Art. Nr. 912e008 140

System szybkiej wymiany
Art. Nr. 913 027 006

4 szt.

Zaczepy dociskowe do pojazddéw ciezarowych / dla obreczy aluminiowych
Art. Nr. 912e008 303

6 szt.

Specjalne uchwyty magnetyczne do kontroli tylnych osi (315mm)
Art. Nr. 913 030 012

2 szt.

Obrotnice
Art. Nr. 913 011 029

HAWEKA Pomiar geometrii —AXIS4000
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2 szt. Elektroniczne kamery z nadajnikiem 1 szt. Dolna ptyta do kamery
Art. Nr. 924 001 161 (lewo)
Art. Nr. 924 001 162 (prawo)

Art. Nr. 924 001 030

1. szt. Dolna ptyta do tablicy

Art. Nr. 924 001 029

1 szt. Nadajnik bezprzewodowy
z dotgczonym kabelem USB

Art. Nr. 924 001 160

1 szt. tadowarka do baterii w kamerach
Art. Nr. 924 001 034

4 szt. Tablice refleksyjne
Art. Nr. 924 001 025

4 szt. Statywy
Art. Nr. 913 052 024

14 HAWEKA Pomiar geometrii —AX1S4000



URZADZENIE DO POMIAROW GEOMETRII AXIS4000

2 szt.

Listwy do mocowania tablic refleksyjnych
Art. Nr. 913 052 081

2 szt.

Listwy z uchwytem magnetycznym, do mocowania tablic refleksyjnych na ramie
Art. Nr. 913 052 077

1 szt.

Stojak na narzedzia (tylko 924 000 010)
Art. Nr. 900 008 200

1szt. Program 1 szt. Instrukcja obstugi 1 szt. Walizka
na ptycie USB-Stick na kamery, tablice
refleksyjne

i nadajnik bezprzewodowy

HAWEKA Pomiar geometrii —AXIS4000 15



URZADZENIE DO POMIAROW GEOMETRII AXIS4000

5.2 Wyposazenie dodatkowe AXIS4000

1 szt. Wézek do przechowywania i transportu sprzetu
Art. Nr. 924 001 035

1 szt. Przenosny PC
Art. Nr. 924 001 047

2 szt. Dodatkowe obrotnice dla drugiej osi skretnej pojazdu
Art. Nr. 924 000 002

1 zestaw. Akcesoria dla samochoddéw dostawczych:
Art. Nr. 923 000 003

1 szt. Uchwyt do zamocowania listwy z
tablicami refleksyjnymi do pomiaru ram lub
autobusow

Art. Nr. 923 001 043

1 zestaw. Akcesoria do naczep i przyczep
Art. Nr. 923 000 001

1 szt. Adapter trzpienia naczepy

1 szt. Adapter do zaczepu holowniczego

6 szt. Uchwyt magnetyczny 265 mm dtuga z
System szybkiej wymiany
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URZADZENIE DO POMIAROW GEOMETRII AXIS4000

6 Wstepne zalecenia

Kroki przy pierwszym uzyciu urzadzenia:

Montaz komponentéw AXIS4000

Instalacja oprogramowania i nadajnika

Ustawienie oprogramowania.

6.1Montaz listwy reflektorow

Listwa reflektorow skitada sie z nastepujacych elementow:

a) 1xczes¢ srodkowa
b) 2 x czesé zewnetrzna z otworami na tarcze refleksyjne

Nasunac¢ 2 czesci zewnetrzne na czesé Srodkows.

Zwréci¢ uwage czy na lewej i prawej stronie jest
T taka sama odlegtos¢ od punktu srodkowego.

Liczba na otworach zatrzaskowych
musi by¢ taka sama.

Der fertig zmontowane listwy reflektoréw beda
podczas pomiarow uzywane wraz ze statywami.

HAWEKA Pomiar geometrii —AXIS4000 17



URZADZENIE DO POMIAROW GEOMETRII AXIS4000

6.2Instalacja oprogramowania

(rys. 1)

(rys. 2)

Prosze zamkna¢ wszelkie programy uruchomione na
komputerze

Wt6z pamiec USB (rysunek 1) do komputera

Gdy instalacyja nie rozpocznie sie automatycznie, prosze klikng¢
na pasku zadah Windows na Start i potem na Uruchom. Nalezy
wpisa¢ D:\ axis4000setup, przy czym D jest literg napedu USB-
Stick.

Nastepnie prosze potwierdzi¢ ostrzezenia o
zabezpieczeniach Windows i wybra¢ przycisk Uruchom.
Przeczytaj umowe licencyjng i postepuj zgodnie z
instrukcjami kreatora instalacji wyswietlanymi na ekranie.
Po zakonczeniu instalacji, oprogramowanie AX1S4000 i
sterownik do nadajnika bezprzewodowego zostanie juz
zainstalowany.

Wyjmij pamie¢ USB z komputera po instalacji.

Zazwyczaj sterownik nadajnika FM instalowany jest automatycznie gdy program AXIS4000 zostanie
zainstalowany na komputerze. Po podtgczeniu nadajnika do pustego portu USB system rozpozna

nowy sprzet.

Jesli ta czynnoé¢ nie jest wykonywana automatycznie lub odinstalowujg panstwo urzadzenie i
instalujg sterownik recznie, sterownik zintegruje sie pdzniej niezaleznie z panstwa systemem.

6.3 Instalacja nadajnika bezprzewodowego

(rys. 3)

e Nadajnik i odbiornik(nadajnik FM) z zataczonym
kablem USB (rys. 3) nalezy umiesci¢ w wolnym
porcie USB w komputerze.

e Nowy sprzet jest wykrywany przez system Windows,
a kreator instalacji rozpocznie sie automatycznie.

18

HAWEKA Pomiar geometrii —AXIS4000



URZADZENIE DO POMIAROW GEOMETRII AXIS4000

(rys. 4)

(rys. 5)

(rys. 6)

(rys. 7)

(0]

Zaznacz komponenty ktére chcesz zainstalowac,
najlepiej wybrag¢ pliki gtdéwne: (rys. 4)

i klikna¢ dalej.

Prosze wybrac folder, w ktérym ma by¢ zainstalowany
Axis 4000 :

Aby zainstalowa¢ w innej lokalizacji,
kliknij przegladaj

i klikng¢ instaluj. (rys. 5)

System operacyjny rozpoznat sterownik i dostarcza
informaciji na temat zgodnosci z systemem Windows
XP. Prosze wzig¢ pod uwage ponizszg informacje

i uruchomié instalacje.

Prosze wybrac :

Mimo to kontynuuj (rys. 6)

Wyjmij pamie¢ USB z komputera po instalacji..
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7 Program AXIS4000

Z duzg starannoscig pracowalismy nad tym, aby program byt dla uzytkownika szybki i prosty w
obstudze.

Przekonajg sie panstwo, jak w krotkim czasie, przy pomocy tego programu mozna wykonac¢
pomiary geometrii pojazdu.

Zaledwie w kilku krokach, dzieki pomocniczym tekstom i grafikom, zostang panstwo
poprowadzeni przez kolejne punkty programu i otrzymajg za kazdym razem dodatkowe
informacje.

Jednak zanim rozpoczng panstwo pierwsze pomiary na pojazdach, potrzebne jest ustawienie
najwazniejszych parametrow programu dla indywidualnego uzytkowania.

7.1 Ustawienie oprogramowania
¢ Uruchamiajg pahnstwo program.

Prosze wybraé: START -PROGRAMY — HAWEKA — AXIS4000 i klikng¢ na nazwe programu
AX1S4000.

(rys. 8)

Po uruchomieniu programu wybierajg panstwo dla ustawienia podstawowego opcje “Ustawienia“.
(rys. 8)
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7.2 Wglad do ustawien programowych
Linia informacyjna 7.2.3

S~

~

24

~

2.5

2.6

721 —o

2.7

N

2.8

Pomoc

722 |——o

FANRAN

Anuluj/Powrét

/ (rys. 9)

7.2.9 7.2.10 7.2.11

7.2.1 Dane klienta:

Wprowadzg tutaj panstwo dane wtasnej firmy, aby znajdowaty sie one w protokole pomiarowym i
mogty zosta¢ pdzniej wydrukowane. (rys. 9)

Przycisk Wybierz obraz.

Istnieje tutaj mozliwo$¢ dodania loga firmy, co bedzie pdzniej widoczne w protokole.

Wyrézniane typy obrazéw: BMP, JPG, GIF, PNG

Wielko$¢ obrazu zostanie pomniejszona.

Mate obrazy zostang powiekszone ale stracg na jakosci. Wymiar domysiny to 400 x 200
pikseli z rozdzielczoscig 72 dpi.

7.2.2 Jezyk: == Deutsch

Pod przyciskiem Wybierz jezyk majg panstwo do ><  English
wyboru opcje menu i wszystkie instrukcje w
zgdanym jezyku. (rys. 10)

m=  polski

| italiano
. — . CCKUIA
Wszystkie ustawienia muszg byc¢ By
potwierdzone przyciskiem Zapis. ™  slovencina

| francais

_
*

< libernehmen
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7.2.3 Interfejs:

Po udanej instalacji bedzie dodany nowy, wirtualny port COM
do komunikacji komputera z nadajnikiem FM.

Interfejs w programie powinien by¢ automatycznie wybrany
jako AUTO.

Jedynie, gdy zachodzi potrzeba ( przy braku potgczenia z
kamerg )mozna manualnie wybrac port.

W menedzerze urzadzen systemu Windows
zostanie dodany nowy port COM dla nadajnika FM.
(rys. 11)

(rys. 11)
Kanat radiowy:
Do transferu danych miedzy sensorami kamer a programem, kanat radiowy zostanie automatycznie

dostosowany w kamerze.
Aby kanat radiowy zostat zmieniony w kamerach, musi zosta¢ w programie nacisniety przycisk
Lupa.

Przycisk Lupa

Okno dialogowe jest podzielone na dwa obszary. W lewym oknie zostang pokazane kamery ktére
sg w programie odnalezione, ale nie sg podtgczone.W prawym natomiast, kamery ktére wtasnie
potgczone sg z programem drogg radiowa.

Kamery i nadajnik muszg by¢ ustawiane na tym samym kanale radiowym.

Nr seryjny:
Numer seryjny kamer bedzie wyswietlony wkrétce gdy program bedzie miat potgczenie z kamerami.

7.2.4 Kamera-informacje:

W trakcie korzystania z programu, majg panstwo state potgczenie z kamerami wraz z wyswietlanym
stanem natadowania baterii.

Opis symboli:
Program nie ma potgczenia z kamerami, stan nieznany.

(rys. 12) (rys. 12)

Kontrolki migajg na przemian w zottym i czerwonym

kolorze. Program poszukuje potgczenia z kamerami.
(rys. 13) (rys. 13)

Kontrolka w kolorze zielonym.
Ustanowione potaczenie z kamerami. (rys. 14)
(rys. 14)
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Kontrolka w kolorze zielonym, z czerwonym punktem w
Srodku.

Wykryto potagczenie, ale nie wykryto zadnej tablicy
refleksyjnej. (rys. 15)

Kontrolka w kolorze zielonym, z zéttym punktem w
Srodku.
Wykryto potgczenie i tablice refleksyjne.(rys. 16)

t adowanie baterii w kamerach
100%, 75%, 50%, <25% pojemnos¢. (rys. 17)

Ponizej poziomu 25% natadowania baterii,
symbol baterii zaczyna migac. (rys. 18)

Do prowadzenia dalszych pomiaréw,
kamery musza zosta¢ natadowane.

7.2.5 Standardowa strona kierowania

Do sprawdzenia ustawien przektadni kierowniczej, w
zaleznosci od specyfikacji pojazdu, mozna wyznaczy¢
standardowg strone potozenia kierownicy. (rys. 19)

7.2.6 |Instrukcje

Ustalenia standardu dla widocznych lub niewidocznych
polecen roboczych podczas pomiardw. (rys. 20)

Okna powiadomien mozna zawsze podczas
dziatania programu wtgczy¢ lub wytgczy¢. Prosze w
tym celu klikng¢ na przycisk Instrukcje w
programie.

7.2.7 Folder danych

Wszystkie pomiary pojazdu sg przechowywane w
pliku. Domysina lokalizacja jest nastepujgca:
Moje dokumenty\Nazwa_uzytkownika\Dane_aplikacji\

Haweka\AX1S4000\Database
(rys. 21)

Aby zmienic¢ lokalizacje, prosze nacisngc¢ przycisk ,Folder":

Aby przywréci¢ domysine, prosze nacisng¢ ,Powrot”:

(rys. 15)

(rys. 16)

(rys. 17)

(rys. 18)

(rys. 19)

(rys. 20)

(rys. 21)

HAWEKA Pomiar geometrii —AXIS4000
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7.2.8 Opcje rozszerzone

W rozszerzonych ustawieniach uzytkownik ma
mozliwos¢ ustawienia programu
indywidulanie. (rys. 22)

Dla indywidualnych ustawien,prosze wybraé
odpowiednie parametry i zmienic wartosci w
tabeli.

Np. na pozycji 5 w wyswietlonym
protokole moze by¢ zmieniany

wyglad wydruku protokotu/raportu
(rys. 22)

Wpisy bedg zmienione po nacisnieciu
przycisku ,Wartosci zaakceptuj/zapisz”.

7.2.9 Wyglad systemu

Znajduje sie tutaj lista informacji o komputerze,
kamerach, nadajniku FM oraz wersji systemu.

Informacje te bedg przydatne do wykrycia przyczyny
zaktécen w systemie. (rys. 23)

(rys. 23)
7.2.10 Hasto

Ta funkcja uzywana jest wytacznie przez nasz
serwis.

Dzieki tej opcji mozliwe jest wprowadzenie
specyficznych modyfikacji. (rys. 24)

7.2.11 Dane nominalne uzytkownika (rys. 24)

Przy pomocy danych nominalnych uzytkownika mozna Dane
poréwnywac dane pomiarowe z nominalnymi pojazdow. 'ﬂ"'ﬂ'

-~
Stosowanie danych nominalnych uzytkownika - patrz Z] ft 1
strona 43 Pkt. 12. u kownika

nominalne
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8 Przygotowanie do pomiaréow

Przed rozpoczeciem pomiardw, muszg by¢ przeprowadzone prace przygotowawcze na
miejscu pracy. Zakres jest rozny i moze by¢ czesciowo opisany przez producentéw
samochodow.

Ponizsza lista kontrolna powinna poméc zweryfikowaé wymagane elementy:

e Sprawdzenie wymiaréw obreczy i opon

e Sprawdzenie zgodnosci bieznikéw opon

e Zuzycie opony! Czy nie wystepuja nienaturalne zuzycia?

e Sprawdzenie poprawnego cisnienia w oponach

e Sprawdzenie luzéw w uktadzie kierowniczym i tozyskach kot

e Sprawdzenie sworzni zwrotnic

e Sprawdzenie stanu sprezyn i amortyzatorow

¢ Uwzglednienie ewentualnego obcigzenia przewidzianego przez

producenta, w celu symulacji jazdy.

e Demontaz nakretek ochronnych z két, ewentualnie kotpakéw

o Oczyszczenie obreczy miedzy nakretkami, aby zagwarantowac¢

wiasciwe przyleganie uchwytéw magnetycznych .

HAWEKA Pomiar geometrii —AXIS4000
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9 Pomiar przedniej osi

9.1 Dziatania przygotowawcze

Ustawienie ko6t pojazdu na obrotnicach

Obrotnice ustawi¢ przed kotami przednimi, w ich osi.

Ptyty obrotowe zabezpieczone sg sworzniami przed ich
skrecaniem i przesuwaniem podczas najezdzania.

Ustawi¢ pojazd na obrotnicach. Kota muszg znajdowac¢ sie
na srodku obrotnic. (rys. 25)

Usunac¢ sworznie zabezpieczajace z ptyt obrotowych.

Montaz uchwytéw mocowania kamer

Uchwyty magnetyczne zamocowane do tarczy 3 ramiennej
ustawiamy odpowiednio do obreczy.

Uchwyty magnetyczne ustawiamy w potozeniu
zapewniajacym ich petne przyleganie do powierzchni tarczy
kota oraz aby tarcza 3 ramienna byta zmocowana
réwnolegle do tarczy kota.

Uchwyty mocowania kamer mocujemy na tarczach kota tak
aby dwa uchwyty magnetyczne znajdowalty sie powyzej
srodka kota i jeden ponizej. (rys. 26)

NALEZY UWAZAC, ABY OSIE CZOPOW
MOCOWANIA KAMER POMIAROWYCH ZOSTALY
USTAWIONE W OSI KOL/OBRECZY.

Przy obreczach aluminiowych konieczne jest uzycie uchwytu
ramion dociskajgcych. Uchwyt jest mocowany w pozycji
srodkowej na kole. Zaczepy magnetyczne opierajg sie na
powierzchni obreczy a ramiona dociskajgce sg zaczepione
na profilu opony. (rys. 27)

Mocowanie kamery na czopie

Sworzen blokujgcy unies¢ w gore, wsungé kamere na
czop uchwytu i zwolni¢ sworzen.

o Nastepnie pokrettem sworznia przykreci¢ kamere,

unieruchamiajac jg na czopie. (rys. 28)

(rys. 25)

(rys. 26)

(rys. 27)

(rys. 28)
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Pomiar przedniej osi

9.2 Wprowadzanie danych pojazdu do programu

Nadajnik/odbiornik podtagczamy do komputera (patrz 6.4 punkt instalacji ),komputer musi by¢
wigczony. Prosze uruchomic¢ program AXIS4000.Znajdujemy sie na stronie startowe;j.

o Prosze wybra¢ Zacznij pomiar.
o Wprowadzi¢ dane pojazdu i jego typ poprzez szybki
wybér w programie. (rys. 29)
Dzieki szybkiemu wyborowi, uzytkownik
moze ustawi¢ domysine dane pojazdu. W
zaleznosci od rodzaju pojazdu, mogg zostaé
wprowadzone odpowiednie zmiany.
o Poprzez wybér Pojazd specjalny zostanie
przygotowany do pomiaréw pojazd majgcy do 5 osi .
e Dalej w programie wprowadzany jest rozmiar
obreczy i w zaleznosci od typu pojazdu ilosS¢ osi.
(rys. 30) (rys. 29)
o Nastepnie wybieramy przycisk Ustawienie skal

Wociskajac przycisk Kontynuuj, przekazujg
panstwo swoje ustawienia do dalszej
konfiguraciji.
(Strona 32)
Opcja ta uzywana jest tylko do szybkiego
pomiaru kata pochylenia kota, kata
wyprzedzenia sworznia zwrotnicy, kata
pochylenia sworznia zwrotnicy, kata roznicy
skretu i maksymalnego kata skretu kot.
Wszystkie inne pomiary mogag by¢ wykonane
wytgcznie w przypadku, gdy wczesniej
przeprowadzone zostato ustawienie skal !
(rys. 30)
o Wybrac¢ prosze Badanie posadzki
Pomiary powinny by¢ przeprowadzane na rownej powierzchni. W razie jakichkolwiek podejrzen,
ze wybrane miejsce pracy nie znajduje sie w poziomej ptaszczyznie miedzy lewg i prawg strong
pojazdu, sytuacja ta powinna zostac¢ zbadana i wzieta pod uwage przy dalszych pomiarach. Ten
krok nie jest obowigzkowy, ale w razie podejrzen o nierdwnos¢ posadzki- zalecany. Opis
zawarty w punkcie 14 od strony 52.

e Prosze nacisng¢ Obrecze specjalne
Moga wystapi¢ przypadki braku mozliwosci poprawnego zamocowania uchwytéw mocowania
kamer na obreczach.

Tarcze 3 ramienne uchwytéw moc. kamer muszg by¢ zawsze zamocowane
réwnolegle do obreczy/piast két.

Przy obreczach typu Trilex (ze wzgledu na charakter 3 - dzielonej obreczy), wystepuje
nieprawidtowe umieszczenie uchwydéw mocowania kamer. Nalezy wtedy nacisng¢ Obrecze
specjalne zostanie zrealizowana procedura kompensaciji két. Zobacz punkt 15 od strony 54.
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Pomiar przedniej osi

9.3 Ustawianie tablic refleksyjnych (ustawienie skal)
9.3.1 _Montaz listew z uchwytami magnetycznymi na pojezdzie
e Listwy z uchwytami magnetycznymi umiesci¢ mozliwie
blisko srodka ramy pojazdu.
e Istotne jest zeby mie¢ pewnosé, ze uchwyty zamocowane
zostang w tym samym punkcie, po obu stronach pojazdu.
(rys. 31)
e Tablice refleksyjne umiesci¢ w odpowiednich otworach po
prawej i lewej stronie pojazdu.

Uchwyt magnetyczne powininy zosta¢
zamontowane jak najdalej od kamer tak aby
utworzy¢ jak najwiekszy prostokat (ptaszczyzne
pomiaru).

¢ Kiedy tablice refleksyjne sg zamontowane na
pojezdzie, nalezy skierowac kolejno kamery w ich
kKierunku.

Kiedy kamera rozpozna jedng z tablic, na ekranie
zmienia sie symbol kamery po prawej stronie u
gory i proces ten potwierdzamy przyciskiem OK
na wybranej kamerze.

e Program sygnalizuje wykonane operacje zarowno
wizualnie, za pomocg zielonego znaku OK, jak
rowniez akustycznie poprzez sygnat dzwiekowy.

¢ Nie ma znaczenia w jakiej kolejnosci zostang
rozpoznane tablice przez kamery (lewa / prawa)
oraz kolejnos¢ potwierdzania przyciskiem OK.
(rys. 32)

e Po potwierdzeniu tego pomiaru program (rys. 32)
automatycznie zaleci zmiane potozenia tablic
refleksyjnych.

(rys. 31)

9.3.2 Ustawienie listew z tablicami refleksyjnymi i wyrdwnanie do pojazdu

Znajduja sie 2 komplety listw z dwoma tablicami
refleksyjnymi.

TABLICE REFLEKSYJNE MUSZA H T

BYC ZDJETE Z UCHWYTU + J(
MAGNETYCZNEGO | £\ s
ZAMONTOWANE NA LISTWIE. (rys. 33)

e Przygotowanie nastepuje poprzez ztozenie elementéw
listew, statywow i tablic refleksyjnych.
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Pomiar przedniej osi

e Listwy z tabliami refleksyjnymi ustawi¢ na statywach
przed i za pojazdem.

o Nalezy upewnic sie, ze listwy z tablicami stojg w
odpowiedniej odlegtosci od pojazdu i ustawione sg
réwnolegle do tylnej osi.

e Tablice refleksyjne montujemy na w tej samej pozycji z
lewej i prawej strony na listwie. (Zwréci¢ prosze uwage
na potozenie otworéw)

TABLICE REFLEKYJNE MUSZA BYC NA

TEJ SAMEJ WYSOKOSCI JAK KAMERY!

(rys. 34)

Dopasowanie wysokosci moze zostaé

przeprowadzone dzieki regulowanym statywom. (rys. 34)

e Skierowac kamery na tylne tablice refleksyjne

o Ustawienie tylnej listwy z tablicami dokonujemy
poprzez jej przesuwanie az do momentu gdy widoczny
na ekranie wskaznik zmieni sie z czerwonego koloru
poprzez zétty na kolor zielony i osiggnie wartosé "0".
(rys. 35)

STATYWY POZOSTAJA NIRUCHOME!
PRZESUWANA JEST JEDYNIE LISTWA Z
TABLICAMI

e Po ustawieniu listwy w pkt ,,0”, zostanie wskazana linia
osi pojazdu i program jest gotowy na potgczenie z
tablicami zamontowanymi na drugiej listwie.

e Prosze skierowac¢ obie kamery na przednie tablice (rys. 35)
refleksyjne.

¢ Na ekranie ukaze sie wskaznik.

o Przednig listwe przesuwacé poprzecznie tak, zeby
zmienit sie wskaznik czerwonego koloru na zielony i
osiggnat wartosci "0".

e Jesli ten krok zostat juz przeprowadzony, zostanie
wyznaczona linia osi pojazdu. ( Linia poprowadzona
wzdtuz calego pojazdu)

e Linia osi pojazdu jest zdefiniowana dla pomiaréw i
ustawienie listw z tablicami refleksyjnymi zostanie
zakonczone po naci$nieciem przycisku Kontynuuj .
(rys. 36)

PODCZAS DOKONYWANIA NASTEPNYCH
POMIAROW, NIE WOLNO WIECEJ ZMIENIAC
POZYCJI LISTEW Z TABLICAMI
REFLEKSYJNYMI.

(rys. 36)

Jesli zmieniamy pozycje listew podczas pomiaréw, muszg one zosta¢ ponownie prawidtowo
ustawione. Pomiar moze by¢ nastepnie kontynuowany od ostatniego punktu pomiaru.
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Pomiar przedniej osi

9.4Pomiar kata pochylenia kota

Kamery muszg zosta¢ ustawione poziomo za
pomocg poziomicy. (rys. 37)

Do pomiaru istniejgcych wartosci kgta pochylenia

kota stuzy przycisk "Kat pochylenia kofa". Po jego

wybraniu natychmiast pojawig sie wartosci kata (rys. 37)
pochylenia kota w stopniach i minutach. (rys. 38)

Po regulacji ukazane sg wartosci do poréwnania z
wartosciami przed regulacjg .

Jezeli zmierzone wartosci znajdujg sie poza
tolerancjg wartosci docelowych, wéwczas kat
pochylenia kota pojazdu musi zosta¢ ustawiony
(jesli jest to mozliwe).

Podczas ustawienia obowigzuje:

JESLI KAT POCHYLENIA KOLA ©
POJAZDU JEST REGULOWANY, MUSI

BYC ON WCZESNIEJ ZMIERZONY.

(rys. 38)
Dla ustawienia kata pochylenia kota prosze m
wcisnac w

SYMBOL REGULACJA
ZJAWIA SIE ZAWSZE PO
POMIARZE AKTUALNYCH
WARTOSCI.

Podczas regulacji ustawien ukazywane bedg na
analogowym i cyfrowym wyswietlaczu aktualne
wartosci dla lewej lub prawej strony pojazdu.
(rys. 39)

Za pomocg przycisku Kontynuuj ukazana jest w
programie wybrana o$ pojazdu i przedstawione sg (rys. 39)
nowo ustawione wartosci pod rubryka ,Po". (rys. 40)

Rubryka ,,PRZED* :

pokazuje wartosci Przed ustawieniem.
Rubryka ,,PO“ :

pokazuje wartosci Po ustawieniu.

(rys. 40)
(rys. 41)
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Pomiar przedniej osi

9.5Przektadna kierownicza srodkowe potozenie

e W programie istnieje mozliwos¢ wyboru
“Przektadnia kierownicza Srodkowe pofozenie “.
(rys. 42)

Ustawienie przektadni kerowniczej w srodkowym
potozeniu jest mierzone po stronie zamontowania
przektadni kierownicze;j.

W razie potrzeby mozna wybraé strone, po ktérej
znajduje sie przektadnia naciskajgc przycisk
Kierownica z lewej strony | Kierownica z prawej

strony. (rys. 43) (rys. 42)

e Przed rozpoczeciem pomiaru przekfadnia
kierownicy musi zosta¢ ustawiona w pozycji
srodkowej, wg zalecen producenta.

e Odpowiednig kamere nalezy skierowac¢ na
przednig tablice refleksyjna. (rys. 44) (rys. 43)

e Tablica zostanie rozpoznana, operacja
potwierdzamy przyciskiem OK.

e Kamere obracamy o 180 stopni i kierujemy na
tylng tablice. (rys. 45)

e Po rozpoznaniu drugiej tablicy, zatwierdzamy

przyciskiem OK.
(rys. 44)

e Jezeli pomiar zostat wykonany wedtug powyzszych
wskazowek, zmierzona wartosé zostanie
natychmiast pokazana.

e Po naci$nieciu Kontynuuj program ukazuje
zmierzone wartosci osi na ekranie.

(rys. 45)
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Pomiar przedniej osi

9.5.1 Ustawienie przekfadni kierowniczej w pozycji sSrodkowej

W razie potrzeby mozna takze zmieni¢ ustawienia
przektadni kierownicy, za pomocg tego przycisku.

e Po wyborze tego przycisku ukazane jest ustawienie
przekfadni. (rys. 46)

e Sprawdzi¢ ustawienie przekfadni kierowniczej w
pozycji sSrodkowej. (rys. 47)

e Wykonac regulacje poprzez zmiane dtugosci
drgzka wzdtuznego, az do uzyskania wymagane;j
wartosci.

Aktualne wartoéci ustawienia bedg ukazane na
analogowym i cyfrowym wyswietlaczu.

e Po zakonczeniu ustawieh za pomocg przycisku
Kontynuuj wrécimy do poprzedniej strony
programu , na ktérej znajduje sie wybrana o$
pojazdu. Nowo ustawione wartosci ukazujg sie pod
rubrykg ,Po“.(rys. 48)

(rys. 46)

(rys. 47)

(rys. 48)
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Pomiar przedniej osi

9.6 Pomiar zbieznosci i zbieznosci potowkowej

e Jedng z opcji do wyboru jest Zbieznosé. (rys. 49)

e Kamery podczas pomiaru nalezy skierowac¢ na O
przednie, a nastepnie na tylne tablice refleksyjne i
kazdorazowo potwierdzi¢ klawiszem OK.
(rys. 49)
e O poszczegodlnych krokach programu, bedziecie
panstwo informowani.

Rozpoczecie pomiaru jest sygnalizowane
z06ttym promieniem Swiatta w programie. (rys. 50)
Wykonywanie pomiarow mozna rozpocza¢ po
lewej lub prawej stronie pojazdu, co nie zmienia
wyniku pomiaru.

(rys. 50)

e Po zakonczeniu pomiaru zbieznosci potbwkowej jak
réwniez zbieznosci catkowitej, zmierzone wartosci
zostang natychmiast pokazane. (rys. 51)

e Po nacisnieciu przycisku Kontynuuj w programie
ukazuje sie wybrana os i wyswietla wartosci
pomiarowe dla zbieznosci.

e Ustawione wartosci pomiaréw muszg zostac
poréwnywane do wartosci wymaganych.

(rys. 51)
o Jezeli okreslone wartosci zbieznosci lezg poza
przewidziang tolerancjg warto$ci wymaganych, @
geometria pojazdu musi zosta¢ zmieniona. Wtedy | af

prosze nacisng¢ przycisk regulacji, dla wyboru —
zbieznosci.
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Pomiar przedniej osi

9.6.1 Ustawienie zbieznos$ci

Za pomocg okna dialogowego Wybor mozna w
zaleznosci od typu osi wybra¢ ustawienie dla
zbieznosci catkowitej i potowkowe;j (rys. 52)

(rys. 52)

Ustawienie zbieznosci catkowitej dla osi przedniej
bez mozliwosci podgladu wartosci zbieznosci
potéwkowe;.

e Prosze wybrac¢ z listy ustawienie Zbieznos¢
catkowita .

e Dla ustawienia wymaganych wartosci
obserwujemy analogowy lub cyfrowy wskaznik, na
ktérych ukazana jest aktualna wartosé zbieznosci
catkowitej w mm. (rys. 53)
(rys. 53)

Jesli zachodzi potrzeba ukazania wartosci
pomiarowych w stopniach, mozna
przestawi¢ mm na stopnie. (rys. 54)

Prosze zobaczy¢ punkt 7.2.8 Opcje
rozszerzone.

(rys. 54)
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Pomiar przedniej osi

Jezeli regulacje zostaty wykonane procedura zostanie
zakonczona za pomoca przycisku ,Kontynuuj*

e Program powraca na strone gdzie znajduje sie
wybrana o$ i pokazuje zmierzone wartosci (rubryka

Przed) i nowo ustawione wartosci (rubryka Po).
(rys. 55)

Ustawienie zbieznosci potéwkowej dla przedniej
osi przy zawieszeniu niezaleznym

¢ Na liscie wyboru prosze nacisng¢ przycisk
Zbieznosé¢ poféwkowa . (rys. 56)

o Podczas wykonywania regulacji zbieznosci
potéwkowych két, aktualne wartosci bedag
pokazywane na niezaleznych wyswietlaczach dla
lewego i prawego kota (W mm i stopniach).
Dodatkowo ukazana jest aktualna wartosc
zbiezno$ci catkowitej na wyswietlaczu cyfrowym, w
mm.

(rys. 57)

Jesli zachodzi potrzeba ukazania wartosci
pomiarowych w stopniach, mozna przestawic
mm na stopnie. (rys. 58)

Prosze zobaczy¢ punkt 7.2.8 Opcje
rozszerzone.

(rys. 55)

(rys. 56)

(rys. 57)

(rys. 58)
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Pomiar przedniej osi

9.6.2 Kat wyprzedzenia osi zwrotnicy, kat pochylenia osi zwrotnicy, kat réznicy skretu i
maksymalny kat skretu

Pomiar kata wyprzedzenia osi zwrotnicy, kgta pochylenia osi zwrotnicy, kata roznicy skretu i
maksymalnego kata skretu bedzie przeprowadzony w paru krokach. Kamery muszg by¢ wigczone i
skierowane na przednie tablice refleksyjne. W przeciwnym wypadku wyswietli sie okno pomocy, aby
ustawi¢ kamery w wymaganym potozeniu przed zaczeciem pomiaru.

e Przed pomiarem kazda kamera musi zostaé
ustawiona poziomo za pomocg poziomicy. (rys. 59)

LED informujgce o M’

prawidtowym o
funkcjonowaniu poziomica
kamery

(rys. 59)

e Prosze wybrac¢ przycisk Maksymalny kat skretu.
(rys. 60)

Nastepne kroki sg opisane w oknie ,Instrukcja“ i bedg
przedstawiane jednoczes$nie na ekranie.

Na kamerach sg dwie zielone diody LED, ktore
wskazujg wykonywanie pomiaru oraz informujg o
osiggnieciu pozgdanego potozenia. (rys. 59)

(rys. 60)

Symbole w oknie programu bedg informowac jakie
kolejne czynnosci nalezy wykonywa¢ podczas
pomiardéw. (rys. 61)

Lewo/Prawo  Prosto Stop Gotowe
L. . i (rys. 61)
Prosze uwazac¢ podczas skrecania kot aby
manewr byl rwnomierny i nieprzerwany.

Jezeli procedura zostanie zakonczona, pojawig sie w
krotkim czasie zmierzone wartosci. (rys. 62)

e Po nacisnieciu przycisku Kontynuuj program

wraca do ekranu z aktualnymi wynikami oraz
mozliwoscig wyboru nastepnej osi.

(rys. 62)
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Pomiar przedniej osi

9.6.1 Regqulacja maksymalnego kata skretu

Jezeli pomiary wykazaty wystepowanie wartosci maksymalnych katéw skretu kot poza tolerancja,
mozliwe jest wykonanie regulacji. Po uzyciu przycisku regulacji na ekranie ukazg sie cyfrowe i
analogowe wyswietlacze wskazujace aktualne wartosci katow.

e Prosze wybrac¢ przycisk regulacji znajdujacy sie @
obok wyboru maksymalnego kata skretu. g

o Przed pomiarem kazda kamera musi zostaé
ustawiona poziomo.

e W tym momencie mozemy przystgpi¢ do
ustawienia srubami regulacyjnymi.
(rys. 63)

Zazwyczaj kat skretu lewego kota jest ustawiany
po lewej stronie samochodu a dla prawego po
prawej stronie.

Po uzyciu przycisku Powtérz pomiar mozna tg
cze$¢ programu od razu powtérzy¢, az do
ustawienia wybranego kata skretu. (rys. 63)

Po wybraniu Kontynuuj przechodzimy do ekranu
z wybrang osig i widzimy nowo zmierzone warto$ci
w rubryce ,Po". (rys. 64)

(rys. 64)
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10 Pomiar tylnej osi

10.1 Pomiar kata pochylenia kota
Przednia o$ zostata zmierzona i ustawiona!

W UCHWYTACH MOCOWANIA
KAMER KONIECZNE JEST
ZASTOSOWANIE DLUZSZYCH
ZACZEPOW MAGNETYCZNYCH .
(DLUGOSC 315 MM) ABY
ZAMONTOWAC JE NA KOLACH
TYLNYCH.

¢ Nalezy poluzowac sruby w tarczy 3 ramiennej i

wymieni¢ uchwyty magnetyczne.
e Uchwyty mocowania kamer zamontowac¢ na

oczyszczonej tarczy obreczy i za pomocag poziomicy

ustawi¢ poziomo kamery. (rys. 65)

Wybér osi 2 (tylna 0s)

Wybra¢ tylng o0$, ktdérg chcemy mierzyc. (rys. 66)
Na przyktad: Wybor osi 2
Na ekranie pokaze sie widok osi (rys. 67)

e Do odczytania wartosci pomiarowych kata pochylenia
kota , nalezy przycisngc¢ przycisk ,Kat pochylenia
kofa". Pojawig sie aktualne wyniki w stopniach i
minutach.

e Zmierzone wartosci muszg zosta¢ poréwnane do
wartosci wymaganych.

e Jezeli zmierzone wartosci znajdujg sie poza
tolerancjg wartosci wymaganych, wéwczas kat
pochylenia kota pojazdu musi zostaé¢ zmieniony, jesli

tylko jest to mozliwe . [:,\')r

Dla ustawienia kata pochylenia kota prosze wcisnaé
przycisk regulacji

Podczas ustawienia obowigzuje:

JESLI KAT POCHYLENIA KOLA
POJAZDU JEST REGULOWANY, MUSI
BYC ON WCZESNIEJ ZMIERZONY.

e Podczas regulacji na analogowym i cyfrowym
wyswietlaczu pokazywane bedg aktualne wartosci w
stopniach, dla lewej lub prawej strony pojazdu.

e Za pomocg przycisku Kontynuuj program wraca do
ekranu z widokiem osi gdzie w rubryce ,Po
przedstawione sg ustawione wartosci “. (rys. 67)

(rys. 65)

(rys. 66)

(rys. 67)
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Pomiar tylnej osi

10.2 Zbieznos¢ / Nieréwnolegtos¢ osi

¢ Dla wykonania pomiaru nalezy skierowac
kamery na przednie i nastepnie na tylne
tablice refleksyjne i zatwierdzi¢ kazdorazowo
przyciskiem OK. Wszystkie kroki sg

wyswietlone jako instrukcja w rogu ekranu. (rys.
68)

e Naciskajgc Kontynuuj program przechodzi do
wybranej osi i pokazuje zmierzone wartosci w
rubryce ,Przed*.

Stwierdzone przy pomiarze nieréwnolegtosc osi
lub brak sladowosci zostanie przedstawione w

postaci graficznej na ekranie.
(rys. 69)

Nieréwnolegtos$¢ osi zostanie dopiero
od wartosci > 0°12’ przedstawiona
graficznie a sladowos¢ (przesuniecie
boczne) bedzie ukazane za pomoca
zielonych strzatek od wartosci > 1
mm i przy pomocy czerwonych
strzalek od wartosci 10 mm.

Do ustawienia zbieznosci i nieréwnolegtosci m
prosze nacisngé¢ przycisk regulacji. w

o W zaleznosci od wyniku pomiaru i osi pojazdu
mamy do wyboru odpowiednie opcje. (rys. 70)

10.2.1 Requlacja zbieznosci catkowitej i potdwkowej

e Podczas regulacji na dwoch wyswietlaczach bedg
pokazywane: zbiezno$¢ potdwkowa lewego i
prawego kota. Ponadto pokazywana jest rowniez
aktualna wartosc zbieznosci catkowitej, na
wyswietlaczu cyfromym w mm. (rys. 71)

Jesli zachodzi potrzeba ukazania wartosci
pomiarowych w stopniach, mozna przestawi¢
mm na stopnie.

Prosze zobaczy¢ punkt 7.2.8 Opcje
rozszerzone.

(rys. 68)

(rys. 69)

(rys. 70)

(rys. 71)
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Pomiar tylnej osi

10.2.2 Requlacja nieréwnolegtosci osi

Aby wykonaé regulacje nieréwnolegtosci osi,
prosze nacisng¢ symbol regulaciji.

¢ W oknie wyboru znajduje sie przycisk
Nieréwnolegtos¢ osi. (rys. 72)

e Obie kamery powinny zostac¢ skierowane na
przednie tablice refleksyjne i za pomoca
poziomicy ustawione poziomo.

o Wartos¢ nierownolegtosci tylnej osi bedzie
podczas regulacji pokazywana w stopniach i
minutach na cyfrowym i analogowym
wyswietlaczu. (rys. 73)

e Po wybraniu przycisku Kontynuuj program
cofa sie co wybranej wczesniej osi i pokazuje
ustawione warto$ci w rubryce ,Po*“.

Dalej w programie mamy mozliwos¢ wyboru
nastepnej tylnej osi ojazdu.
Na przyktad: Wybér osi 3. (rys. 74)

Program przejdzie do 3 osi.

Sposéb postepowania z nastepnymi osiami jest
zalezny od typu osi i jest taki sam jak dla osi 1 (0$
kierowana) lub osi 2 (osi sztywnej).

i

(rys. 72)

(rys. 73)

(rys. 74)
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11 Protokot ,Opis pojazdu

Mamy mozliwos¢ wgladu do aktualnie wybranej osi
pojazdu za pomocg przycisku ,,Podglad“ (rys. 75) wraz z
catym protokotem. Ten widok umozliwia poréwnanie
danych zmierzonych dla wszystkich osi pojazdu. (rys. 76)

Po nacisnieciu przycisku Komentarz (rys. 77) mogg zosta¢
dodane specjalne spostrzezenia zwigzane z pojazdem, ktére
pozniej pokazg sie w wydrukowanym protokole.

Po nacisnieciu przycisku Zapis (rys. 78) zostang zapisane
kompletne informacje pomiarowe dostepne réowniez.po
ponownym uruchomieniu programu.

Nacisniecie przycisku Drukuj (rys. 79) daje
mozliwos¢ wydrukowania na zainstalowane;j
drukarce wszystkich danych jako protokét.

(rys. 75)

(rys. 76)

(rys. 77)

(rys. 78)

(rys. 79)
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Protokot , opis pojazdu

Naciskajgc Pokaz protokéf na stronie
tytutowej programu, mozna zawsze odczytac
wczesdniej zapisane pomiary. (rys. 80)

(rys. 80)

Przy wyborze Pokaz protokét, ukazg sie
wszystkie zapisane pomiary z matym
rysunkiem pojazdu. (rys. 81)

Uzywajgc przycisku Pokaz zostang pokazane
wszystkie wyniki pomiaréw dla wszystkich osi
pojazdu.

(rys. 81)

Kiedy wszystkie dane pomiaru zostang zapisane, istnieje mozliwos¢ przeprowadzenia
dalszych pomiaréw na tym samym pojezdzie kilka dni pézniej.
Stuzy do tego przycisk Kontynuowaé.
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12 Dane Nominalne Uzytkownika

Ta dodatkowa funkcja urzadzenia AXIS4000 umozliwia wpisywanie, tworzenie bazy zalecanych
wartosci geometrycznych.
Ta baza pozwala na poréwnywanie warto$ci mierzonych z wartosciami zalecanymi pojazdu.

12.1 Dopisywanie nowych pojazdow w bazie danych
W funkcji menu Ustawienia znajduje sie klawisz wyboru dane
nominalne uzytkownika. (rys. 82)

e Klikna¢ na klawisz Dane nominalne uzytkownika

iy Dane

v

00 nominalne

uzytkownika (s 62
SEEER
o Woybra¢ typ pojazdu, dla ktérego chcecie dopisa¢ dane ‘
nominalne. (rys. 83) g
Wprowadzanie marki, modelu i rodzaju:
e Marka:
Wpisaé nazwe producenta, np: Mercedes \ y.
e Model: (rys. 83)
Wpisac jego typ, np: Actros
e Rodzaj:
Wpisac szczegoty,
np: strona kierownicy
lub specjalny numer seryjny
e Po dopasowaniu typu osi z pudetka wyboru dla osi
przedniej i tylnej, kliknac na klawisz ,,Wpisz dane /v
nominalne “ (dla osi przedniej) (rys. 84)
e Wpisa¢ osobno nominalne dane geometryczne (rys. 84)
tacznie z wartosciami tolerancji. (rys. 85)
e Po wpisaniu wszystkich wartosci, klikna¢ na klawisz
,,OK“. (rys. 85)
o Woybra¢ dla osi tylnej 2 dolny klawisz ,Wpisz dane
nominalne“ (rys. 84). Wpisac¢ wartosci dla osi tylnej. (rys. 85)
(rys. 85)
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e Na zakonczenie ponownie wracamy poprzez
klawisz ,,0k“.

« Zapisa¢ wprowadzone dane poprzez
klikniecie na klawisz ,,Akceptuj* (rys. 86)

Nowe dane i wartosci zostaty wprowadzone i mozna z

nich korzystac. /v

(rys. 86)
12.2 Postugiwanie si¢ baza danych uzytkownika

W menu ,,Wybor pomiaru“, na marginesie po prawej
stronie ukazat si¢ nowy symbol- waga.

e Zaczac normalne dokonywanie pomiarow.

e W celu korzystania z bazy danych, po (1vs- 87)
dokonaniu pomiarow klikna¢ na ikone z
symbolem wagi. (rys. 87)

Ukazuje sie wtedy przeglad wpisanych i zapisanych

wczesniej pojazdow

e Zaznaczy¢ wybrany pojazd z listy i klikna¢ na
klawisz ,,taduj dane nominalne*.(ys. 88) (rys. 88)

Zadane dane nominalne zostang wys$wietlone wraz z
wartosciami uzyskanymi podczas pomiardow.

Poprzez klawisz Drukuj mozna osobno
wydrukowaé wybrane wartosci
nominalne

e W celu wyjscia ze wskazaniami danych

nominalnych i przejscia do ponownych >
pomiarow lub ustawien, nalezy klikna¢ na (rys. 89)
dole po prawej na symbol Przerwij.

(rys. 89)
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13 Przyczepy i naczepy

Jezeli urzadzenie AX1S4000 zostato @

nabyte w wersji podstawowej, to do
wykonywania pomiaréw przyczep i
naczep samochodéw ciezarowych

konieczne jest jego uzupetnienie.
(rys.90)

©

Zestawy montazowe do pomiaréw przyczep i naczep, Art. Nr. 923 000 001
sklada sie z:

(rys. 90)

A.) 1 x adapter trzpienia naczepy & 2° Art. Nr. 923 001 041
B.) 1 x adapter do naczepu holowniczego Art. Nr. 913 024 001
C.) 6 x uchwyt magnetyczny, dt. 265 mm (1szt.)  Art. Nr. 913 029 012

Zestaw uzupetniajgcy w potgczeniu z wersja podstawowg AXIS4000 stuzy do wykonywania
pomiarow zbieznosci catkowitej i potbwkowej, kata pochylenia két oraz nierownolegtosci osi i
Sladowosci kot w naczepach i przyczepach.

13.1 Dzialania przygotowawcze do pomiaru naczepy

Aby umiesci¢ uchwyty mocowania kamer na kole naczepy, nalezy wymieni¢ zaczepy magnetyczne
na tarczy 3 ramienne;j.

e Prosze poluzowac¢ $ruby w tarczy 3 ramiennej i
zamontowa¢ uchwyty magnetyczne o dtugosci |]|:>
265 mm. (rys. 91)

e Zamocowac uchwyty mocowania kamer na
kotach naczepy.

(rys. 91)
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Naczepa

13.2 Budowa uchwytu do mocowania listwy z tarczami refleksyjnymi

Prosze najpierw zamontowac listwe w adapterze
przeznaczonym do osadzenia na sworzniu krélewskim
naczepy.

Na srodku listwy znajduje sie sruba z tbem
walcowym, ktérg nalezy umiesci¢ w otworze
podstawy adaptera. (rys. 92)

Uchwyt listwy przy pomocy adaptera umiesci¢ na
»Sworzniu krélewskim” naczepy i zabezpieczy¢ srubg z (rys. 92)
pokrettem. (rys. 93)

Umieszczajg panstwo obie tablice w otworach w listwie.

Druga listwe ustawiamy za naczepg na dwéch
statywami. (rys. 94)

Sposob postepowania jest blizej opisany w
punkcie 9.3.2 strona 28.

Obie listwy muszg by¢ wyréwnane tak, zeby staty (rys. 93)
optycznie pod kagtem prostym do osi pojazdu.

(rys. 94)
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Naczepa

13.2.1 Ustawienie listwy z tablicami refleksyjnymi

e Program AXIS4000 umozliwia szybki wybor
naczepy z odpowiadnig liczbg osi.

Wprowadzanie danych dotyczgcych pojazdu. (rys. 95)

o Prosze wybrac typ osi i odpowiednig srednice
obreczy.

o Prosze wybra¢ ,Ustawienie skal"

Pomiar wykonywany jest teraz na
tablicach refleksyjnych umieszczonych na
listwie zamocowanej do ,sworznia
krolewskiego” a nie na listwach
magnetycznych.

e Prosze obréci¢ kamery w kierunku tablic
refleksyjnych zamontowanych na ,sworzniu
krolewskim”

o Prosze potwierdzi¢ ustawienie przyciskiem OK
w obu kamerach (rys. 96)

Gdy obie tablice zostaty zarejestrowane, program

przejdzie automatycznie dalej i zostang panstwo

poproszeni o skierowanie kamer na tylne tablice.

e Listwa z tablicami refleksyjnymi musi tak przesunieta
aby wskaznik pokazywat warto$¢,0“. (rys. 97)

Rozpoczecie pomiarow

Wszystkie nastepne pomiary odnoszg sie do pracy
na tylnych osiach pojazdu. (rys. 98)

Do pomiaru kata pochylenia kofa, zbieznosci,
przesuniecia boczego i nieprostopadtosci prosze
zobaczy¢ od punktu 10 na stronie 40 ,Pomiar tyinej

HT3

oSI.

(rys. 95)

(rys. 96)

(rys. 97)

(rys. 98)
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Przyczepa

Dzialania przygotowawcze do pomiaru przyczepy

Nalezy zastosowaé uchwytych kamer jak przy
naczepie, w zalezno$ci od typ obreczy, uchwyty
magnetyczne 265 mm. (rys. 99)

13.3 Wyréwnywanie osi pojazdu na zaczepie

e Kontrola wizualna zaczepu (dyszla).

e  Uchwyty mocowania kamer zamontowac na
kotach osi obrotowej (skrecanej).

e Zamocowac¢ listwy z zaczepami magnetycznymi
po obu stronach pojazdu, w tym samym
miejscu.

e Tablice refleksyjne zawiesi¢ po prawej i lewej
stronie.

e Na czopach uchwytow zamontowac¢ kamery i
skierowac na tablice refleksyjne zamontowane
na listwach z zaczepami magnetycznymi.

e W programie wybra¢ rodzaj pojazdu - nacisng¢
Przyczepa .

e  Podac rozmiar obreczy. (rys. 100)

e Wybrac Ustawienie skal.

e Zaczep (dyszel) ustawi¢ w osi pojazdu -
wartosci po obu stronach muszg by¢ takie

same. (rys. 101)

e Prosze uzy¢ hamulca postojowego do
zablokowania kot osi.

e  Zakonczymy tg procedure naciskajgc
~-Kontynuuj*.

(rys. 99)

(rys. 100)

(rys. 101)
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Przyczepa

13.4 Kontrola zaczep6éw na linii Srodkowej pojazdu

e Zamontowa¢ uchwyty mocowania kamer na
kota tylnej osi.

e  Uchwyty magnetyczne pozostawi¢ w tym
samym miejscu na ramie pojazdu ale obrocic
tablice reflekyjne o 180 stopni.

e Kamery po obu stronach umiesci¢ na czopach
uchwytow i skierowac na tablice refleksyjne

zamontowane na listwach magnetycznych.
(rys. 102)

o Kiedy tablice zostang rozpoznane, operacja ta
potwierdzona zostaje przyciskiem OK w
kamerach.

e Program automatycznie zmieni ekran.
Za pomocg adaptera zamontowac uchwyt
mocowania listwy na zaczepie (dyszlu).

e Prosze zdemontowac uchwyty magnetyczne z
ramy pojazdu.

13.4.1 Mocowanie uchwytu listwy na zaczepie

(dyszlu)

e Prosze zamontowac listwe w adapterze
przeznaczonym do osadzenia na sworzniu
krolewskim naczepy jak opisano w punkcie 12.2.
(rys. 103)

e Sworzen zamontowaé od dotu i przykrecic¢
(rys. 104).

e Wkrecic od gory Srube z pokrettem wraz z
ptytka wzmacniajgca ,aby zabezpieczy¢
sworzen w uchu zaczepu (dyszla) (rys. 105)

e Adapter z zamocowang listwg wsung¢ na
sworzen i zabezpieczy¢ srubg z pokrettem.
(rys. 106)

¢ Na listwie zamontowac tablice refleksyjne.

(rys. 102)

(rys. 103)

(rys. 104)

(rys. 105) (rys. 106)
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. Przyczepa

Obie kamery skierowa¢ na tablice refleksyjne
zamontowane na zaczepie (dyszlu).

Gdy tylko kamery rozpoznajg tablice, zostanie
zmierzone ustawienie zaczepu (dyszla), w relacji ze
srodkiem symetrii pojazdu i podane w [mm].

(rys. 107)

Gdy wartosci sg wieksze niz3 mmii
znajdujg sie poza tolerancjg w stosunku
do osi pojazdu, pomiary powinny byc¢
kontynuowane po dokonaniu korekty
ustawienia dyszla naczepy.

Jezeli nie wystepuje zaden problem z ustawieniem
zaczepu (dyszla), zmierzona warto$¢ bedzie
podswietlona na zielono.

Naciskajac przycisk ,Kontynuuj* program
przechodzi do ustawienia skal, w gérnym obszarze
przyczepy jest wyswietlona linia Srodkowa.

13.4.2 Ustawianie tablic refleksyjnych za pojazdem

e Podpory i listwe z tablicami ustawic za
przyczepa i optyczne wyrownac.

Obie kamery skierowac na tylne tablice
refleksyjne.

o Listwe z tablicami przesuwac¢ poprzecznie az na
wyswietlaczu wskaznik bedzie pokazywat zielone pole
i wartos¢ ,,0“ (rys. 108)

PROSZE, NIE ZMIENIAC USTAWIEN )
STATYWOW! JEDYNIE LISTWA MOZE BYC
PRZESUWANA.

o Gdy tylko listwa zostanie ustawiona, zostanie
pokazana dalsza czesc linii Srodkowej w dolnej czesci

przyczepy.

e Linia Srodkowa jest definiowana dla nastepnych
pomiarow i ustawienie tablic refleksyjnych zostanie
zakonczone poprzez nacisnigcie przycisku Kontynuuj.

(rys. 107)

(rys. 108)
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Przyczepa

Najpierw zostanie wymierzona tylna os$ (2. os)

Rozpoczecie pomiaréw
Wszystkie nastepne pomiary odnoszg sie do pracy
na tylnej osi. (rys. 109)

Wskazowki dotyczgce pomiarow kata pochylenia
kota, zbieznosci, sladowosci i nierdwnolegtotosci osi
znajdziecie panstwo w punkcie 10 na stronie 40
Pomiary tylnej osi.

Kiedy pomiar tylnej osi zostanie wykonany, uchwyty (rys. 109)
z kamerwmi muszg zosta¢ zamontowane na
przednig o$ przyczepy.

Kiedy w programie zostanie wybrana pierwsza o$
(o$ przednia), pomiar zostanie zakonczony. (rys. 110)

(rys. 110)

Specyficzne wiasciwosci dla przyczep ze sztywnym dyszlem i z osiami tandem

Bioragc pod uwage budowe takiej przyczepy pomiar
wykonujemy jak dla naczepy. (rys. 111)

Sztywny zaczep przyczepy nalezy potraktowac tutaj
jak trzepien (dyszel) naczepy .

Listwe mocowania tablic refleksyjnych zamocowac (rys. 111)
za pomocg adaptera trzpienia naczepy i adaptera

naczepu holowniczego, jak opisano dla przyczep.

W programie nalezy wybraé 2-osiowg przyczepe.

(rys. 112)

Dalsze kroki opisane sg w punkcie 12.2.1.

(rys. 112)
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14 Pojazdy posiadajgce dwie skretne osie

przednie

W celu sprawdzenia réwnolegtosci dwoch przednich
osi skretnych muszg panstwo wykonac pomiary
kompletne pierwszej i drugiej osi skretnej i w razie
potrzeby ustawié.

Réwnolegtos¢ osi skretnych mozna
sprawdzac tylko gdy ustawienie ukt.
kierowniczego w pozycji Srodkowe;j jest
prawidtowe dla 1 osi. (rys. 113)

e W celu przygotowania pomiarow, gtowice
pomiarowe bedg umiejscowione po lewej stronie
pojazdu na pierwszej osi i po prawej stronie na
drugiej osi pojazdu.

o Obie kamery bedg skierowane na tylne tablice
refleksyjne.

o Kota na pierwszej osi skretnej muszg byé
skierowane ,na wprost®, przy ustawieniu w pozycji
Srodkowej ukfadu kierowniczego.

¢ Na kohcu prosze wybrac przycisk ,Réwnolegfosé
osi skretnych®. (rys. 114)

Program pobiera natychmiast wartos¢ kgta miedzy
osiami i zmierzone wartoéci zostang pokazane na
ekranie. (rys. 115)

¢ Naciskajgc na ,Kontynuuj“ wracajg panstwo do
podgladu osi.

o Jesdli nie wystepuje rownolegtos¢ (0° 00’), pokaze
sie przycisk regulacji to po jego wybraniu istnieje
mozliwo$¢ dokonania ustawienia osi..

e Ustawienia dokonujemy przy wykorzystaniu
wyswietlonych wskaznikow. (rys. 116)

e Po nacisnieciu przycisku ,Kontynuuj*,
przechodzimy do pomiaréw drugiej osi .

(rys. 113)

>

(rys. 114)

(rys. 115)

(rys. 116)
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15 Uwzglednienie nierownosci podtogi

AX1S4000 udostepnia mozliwos¢ pomiaru, przy uwzglednieniu nieréwnosci podtogi dla kazdej osi
pojazdu. (rys. 117)

(rys. 117)

Nalezy przestrzegac nastepujacych punktow:

e Po wyborze pojazdu, podczas wprowadzania
jego danych prosze zaznaczy¢ krzyzykiem
badanie podtoza. Nastepnie prosze wybraé
przycisk ,Nieréownos$¢é podtogi‘ (rys. 118)

e Tablica refleksyjna musi by¢ zamontowana na
specjalnej podstawie (rys. 112) przed prawym
kotem znajdujgcym sie na osi poddanej
pomiarowi.

o Przed lewym kotem tej osi musi zostac
pofozona na podstawce kamera (rys. 119) (rys. 118)
i zostac skierowana na tablice.

e Ustawi¢ kamere przy pomocy poziomicy tak
aby byfa prostopadle do podtogi.

o Ustawienie kamery jest mozliwe dzieki srubie
umieszczonej w podstawce.

e Wybrac¢ w oknie programu po prawej stronie
ekranu os$ do pomiaru. Program proponuje
, . ) (rys. 119)
rozpoczecie pomiaru od 1 osi.
e Prosze nacisng¢ na kamerze przycisk OK,
aby zapisa¢ pomiar.

e Nieréwnos¢ dla tej pozyciji osi zostanie
pokazana. Wartos$c¢ ta zostanie automatycznie
uwzgledniona przy nastepnych pomiarach tej
OSi. (rys. 120)

(rys. 120)
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Nierédwnos¢ podtogi

W zaleznosci od sytuacji, moze wystgpi¢ dodatnia
lub ujemna nieréwnosc¢ podtogi. (rys. 121)

Wartos$¢ dodatnia:
Gdy prawe koto pojazdu znajduje sie wyzej niz koto lewe.

Wartos¢ ujemna:
Kiedy koto lewe umejscowione jest wyzej od prawego.

Jezeli jest znana nierownosc¢ podtogi, mozna
réwniez wpisaé recznie odpowiednig wartosc
dla kazdej osi, jezeli pomiary sg wykonywane w
zmierzonych miejscach. (rys. 122)

Po zmierzeniu nieréwnosci podtogi dla kazde;j
osi, prosze wybrac przycisk ,Kontynuuj“.

Powrocimy na strone, gdzie znajdujg sie dane
pojazdu i dalsze pomiary mogag by¢
kontynuowane w normalnej kolejnosci.

(rys. 121)

(rys. 122)
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16 Specjalne obrecze

Jezeli nie ma gwarancji prawidtowego zamontowania
uchwytéw mocowania kamer na kole konieczne jest
wykonanie procedury kompensacji. W tym celu
nalezy wybra¢ Obrecze specjalne.

e Zamontowac¢ uchwyty kamer na tarczach
obreczy pierwszej osi pojazdu.

W pojazdach z obreczami Trilex nalezy
zastapi¢ uchwyty magnetyczne na specjalne
zaczepy (pazurowe - Art. Nr. 924 000 004)
oraz uchwyt zaczepdw dociskowych z
zaczepami (podobnie jak dla obreczy
aluminiowych) (rys. 123)

e Po wyborze pojazdu, prosze zaznaczy¢
krzyzykiem w danych pojazdu obrecze specjalne i
wybra¢ przycisk ,Kontynuuj* (rys. 124)

e Zostanie przeprowadzona kompensacja na kole na
pierwszej osi, wg zalecen programu.

e Prosze podaza¢ za instrukcjami w ramce po lewej
stronie. Kompensacja zostanie przeprowadzona w
trzech krokach i przedstawiona graficznie. (rys. 125)

e Po zakohczeniu opusci¢ pojazd na obrotnice.

o Po zakonczeniu kompensacji 1 kota nalezy
wykona¢ kompensacje 2 kota na tej samej osi.

e Po zakoniczeniu operacji dla jednej osi prosze
nacisngc ,Ustawienie skal“. (rys. 126)

¢ Nalezy wykona¢ kompensacje dla kot pozostatych
osi pojazdu.

JEZELI PODCZAS POMIARU DOKONANA
ZOSTANIE ZMIANA WYBRANEJ OSI
(POPRZEZ NACISNIECIE PRZYCISKU 1/ 2
/ 3 1TD.) KONIECZNE BEDZIE
WYKONANIE PONOWNEJ KOMPENSACJI.

(rys. 123)

(rys. 124)

(rys. 125)

(rys. 126)
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17 Konserwacja

17.1 Konserwacja i pielegnacja

Powierzchnie zaczepéw magnetycznych prosze chroni¢ przed zabrudzeniem. Zapewni to ich
pewne mocowanie do powierzchni obreczy.

Nalezy obchodzi¢ sie z duzg starannoscia z uchwytami mocowania kamer oraz z
akcesoriami gdyz sg one bardzo precyzyjnie wykonane.
Nalezy zapewni¢ ich wiasciwg obstuge i starannag konserwacije.

Szkta ochronne na obiektywie kamery prosze czyscié¢ przy
pomocy suchej, miekkiej sciereczki. Nigdy nie uzywaé¢ do tego
alkoholu lub innych srodkéw!

Nalezy takze uwazac, aby nie porysowac tablic refleksyjnych,
szczegolnie po stronie, na ktérej sg wykrywane przez kamere.
Zarysowania tablic moga doprowadzi¢ do btedow w pomiarach.

W celu natadowania akumulatoréw w kamerach, nalezy uzywa¢é tylko
i wytgcznie dotgczonej tadowarki. Zaprojektowana zostata ona
zgodnie z europejskimi normami bezpieczenstwa i specjalnie
dostosowana do specjalnych baterii zastosowanych w urzadzeniu
AXIS4000.
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18 Opis btedow

Osoba obstugujgca urzadzenie, moze usungé samodzielnie tylko takie usterki, ktére sg
spowodowane niewtasciwg konserwacjq .

18.1 Opis i przyczyny biedoéw

Opis

Mozliwa przyczyna

Rozwigzywanie

Podczas uruchomienia nie
nastepuje potgczenie z
kamerami.

o Niewystarczajgcy poziom
natadowania akumulatoréw.

o Nieprawidtowe potgczenie w
interfejsie programu.

¢ Niewlasciwie wybrany kanat
lub brak wyboru dla
potaczenia
bezprzewodowego kamer

o Brak zainstalowanego
sterownika dla odbiornika
USB

¢ Natadowac¢ akumulatory,
dzieki dotgczonej fadowarce

o Po starcie programu wybrac¢
“Ustawienia“, interfejs
powinien by¢ ustawiony na
AUTO (zobacz pkt. 7.2.3)

o Prosze sprébowac uzy¢
innego kanatu radiowego do
ustanowienia nowego
potaczenia

o Prosze zainstalowac z ptyty
USB-STick sterowniki do
USB. (pkt.6.4, strona 18)

Kamera nie rozpoznaje
zadnego sygnatu na tablicy

Tablice refleksyjne sg
uszkodzone lub zabrudzone.

Tablice refleksyjne oczysci¢ lub
ewentualnie wymieni¢ na nowe.

Uchwyt mocowania kamer
niepewnie zamocowany do
powierzchni obreczy

e Zabrudzona powierzchnia
obreczy

e Zabrudzone zaczepy
magnetyczne

¢ Niewlasciwe przyleganie/
ustawienie zaczepu
magnetycznego do
powierzchni obreczy

o Oczysci¢ powierzchnie
obreczy

o Oczysci¢ zaczepy

e Poprawi¢ mocowanie
zaczepow

Wyniki pomiaréw nie sg realne

¢ QOdstep pomiedzy tablicami
refleksyjnymi jest rozny na
listwie przedniej w stosunku
do listwy tylnej

o Ustawienie uchwytow lub
kamer pomiarowych nie jest
prawidtowe

e Skontrolowa¢ odstepy!
Zachowac rowny odstep tablic
refleksyjnych na listwach z
przodu i z tytu.

o Skontrolowaé¢ uchwyty
mocowania kamer i ponownie
wykona¢ pomiary zbieznosci,
ewentualnie skontaktowac¢ sie
Z serwisem.
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19 Uzupetnienie

19.1 Protokét dokonanych pomiaréw na pojezdzie ( przyktad)
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20 Deklaracja zgodnosci EG

Producent:

niniejszym oswiadcza, ze urzadzenie opisane
ponizej:

nastepujgce wytyczne i standardy.

Stosowane normy:

HAWEKA AG
Kokenhorststrae 4
D-30938 Burgwedel

Bezprzewodowy system kamer do
elektronicznej kontrli geometrii két i osi
pojazdéw

Typ: AXIS4000

Wytyczna EMV 2014/30/EG
Dyrektywa niskiego napiecia 2006/95/EG
Dyrektywa RED 2014/53/EU
Dyrektywa RoHS Il 2011/65/EU

EMV dla sprzetu radiowego z krotkim zasiegiem
(SRD) z wymaganiami dyrektywy R&TTE

ETSI EN 301 489-03
ETSI EN 301 489-01
ETSI EN 300 220-1
ETSI EN 300 220-2

Szerokopasmowe systemy transmisji 2,4 GHz
ISM-band

ETSI EN 300 328 V2.1.1

Emisja i odpornos¢ EN 61326-1
Bezplec,zenstwo fotobiologiczne lamp i EN 62471
systeméw lampowych

Limity narazenia na sztuczne promieniowanie BGI 5006
optyczne

Stopien ochrony IP 54 DIN EN 529

Test shock: Swobodny upadek

DIN EN 60068-2-31, EC

Zmiany, majace wptyw na okreslanie btednych danych technicznych w instrukcji obstugi,

czynia ta deklaracje niewazna!

Burgwedel, 04.12.2017

Dyrektor
Dirk Warkotsch

(Podpis)
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