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EQUIPO ALINEADOR DE RUEDAS AXIS4000 %(J"DL% HAWEKAQ

1 Indicaciones generales de seguridad

1.1 Obligaciones del titular/explotador

El alineador de ruedas AX1S4000 ha sido disefiado y construido

Leyes de segun una cuidadosa seleccion de las normas armonizadas
) aplicables. Es por eso que cumple con los ultimos avances de la
Seguridad tecnologfa y ofrece un alto nivel de seguridad durante el
Industrial funcionamiento.
§§ iCualquier modificacién constructiva en el alineador requiere una

aprobacion escrita del fabricante!

La seguridad del equipo durante el uso esta garantizada, siempre y
cuando se tomen todas las medidas de seguridad del caso. Queda en

Normas manos del titular/explotador, la planificacion de estas medidas y el
de control de su ejecucion.
Seguridad El titular/explotador debe asegurar especialmente lo siguiente:

e El equipo solo sera usado en conformidad con lo previsto

e El equipo sélo podra ser usado cuando éste funcione perfectamente
y sea totalmente fiable

Manual ¢ El manual de instrucciones deberéa estar en todo momento en buen
estado de legibilidad y disponible en el lugar de utilizacion del equipo

¢ iEl equipo s6lo sera manejado por personal calificado y autorizado,
que conozca el manual de instrucciones y trabaje respetando las
indicaciones!

e Al personal se le deberan responder todos aquellos interrogantes
gue se refieran a la seguridad laboral, al manual de instrucciones y
en particular a las indicaciones de seguridad contenidas en él.

jAntes de cada uso del sistema de alineacién de ruedas, debera
comprobarse si hay dafios visibles y asegurarse de que el equipo
sélo se ponga en funcionamiento si estd en perfectas condiciones!
iCualquier defecto debe ser reportado inmediatamente al supervisor!

e El usuario debera encargarse, bajo su propia responsabilidad, del
1 buen funcionamiento y del cumplimiento de las disposiciones de
seguridad.
Nota
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1.2 Indicaciones de advertenciay de seguridad para la manipulacion de imanes
permanentes

Los imanes pueden representar un riesgo de lesiones si se manipulan incorrectamente. Por tal
motivo, le recomendamos que siga las siguientes indicaciones al manipular los imanes:

Las potentes fuerzas de sujecidn de los imanes representan una posible fuente de
peligro. jLos dedos o la piel pueden resultar aplastados (apresados)!

Tenga en cuenta que los imanes se pueden atraer desde grandes distancias.
También aqui existe el riesgo de lesiones.

Los campos magnéticos potentes pueden afectar o destruir los dispositivos
electrénicos. Esto se aplica tanto a los marcapasos como a los desfibriladores.
Como usuario de un dispositivo de este tipo, tenga en cuenta las instrucciones del
fabricante sobre la distancia de seguridad.

Advierta a los usuarios de tales dispositivos si es necesario.

Un impulso magnético podria llevar a los implantes a trabajar en un modo
diferente.

Los imanes son fragiles y pueden romperse en colisiones incontroladas y astillarse
en piezas de bordes afilados.

Utilice los imanes con cuidado cerca de los componentes ferrosos y, a continuacion,
asegurese de que se almacenan de forma segura.

Los imanes generan campos magnéticos potentes y de gran alcance. Pueden dafar
dispositivos electrénicos tales como televisores, PC, ordenadores portatiles, discos
duros, tarjetas de crédito y débito, soportes de datos, relojes mecanicos, audifonos y
altavoces.

Mantenga los imanes alejados de todos los dispositivos y objetos que puedan
resultar daflados por campos magnéticos intensos.

iUse guantes de proteccion!

iUse gafas protectoras cuando manipule imanes potentes!
Asegurese de que las personas que le rodean también estén protegidas o
mantengan una distancia suficiente.

No utilice imanes en lugares donde estén expuestos a altas temperaturas. Los
imanes pierden permanentemente parte de su potencia a temperaturas superiores a
80 °C.

Los imanes dafiados son susceptibles a la corrosiéon y deben ser reemplazados
debidamente. Para ello, pongase en contacto con el fabricante o con su distribuidor
responsable.

SSOeR PP P
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2 Conceptos especificos sobre el tren de
rodaje

El tren de rodaje es el conjunto que vincula el vehiculo a la carretera. La potencia total del motor se
transmite a través del tren de rodaje a la carretera y las fuerzas procedentes de la carretera se
transfieren en sentido opuesto a través del tren de rodaje al vehiculo. Por lo tanto, el tren de rodaje
es sometido a una enorme cantidad de fuerzas actuantes diferentes, y por eso debe tener un
mantenimiento éptimo.

Debido al uso del vehiculo en la practica, es posible que se produzcan cambios en la geometria del
tren de rodaje. El desgaste normal de las piezas relacionadas con el disefio constructivo (cojinete de
rueda, pivote de direccidn, etc.) puede ocasionar cambios en la geometria del tren de rodaje. Si la
convergencia y/o la caida son incorrectas, no soélo los neumaticos pueden deteriorarse, sino que
también la exactitud del comportamiento de marcha sufre notablemente las consecuencias.

La compleja geometria de la suspension y los diversos habitos de manejo de los conductores, hacen
que sea muy dificil descubrir los sintomas y sus probables causas. El desgaste de los neumaticos
sé6lo proporciona un indicio de que los neumaticos fueron sometidos a fuerzas de rozamiento
inusuales. Asi pues, esto ayuda al técnico a realizar su diagndstico, pero no brinda ninguna pista
directa para determinar la causa.

La evaluacion de la banda de rodadura sélo da indicios para una localizacion del fallo. En
cualquier caso, tras la inspeccién visual debe realizarse una alineacion de las ruedas.

Todas estas circunstancias hacen que sea necesario realizar una alineacion del tren de rodaje con la
ayuda de un sistema alineador de ruedas. Pero no sélo las herramientas especiales son importantes
para la alineacién, sino que también la vista, el oido y la experiencia técnica son elementos
esenciales para una alineacion del tren de rodaje.

2.1 Conceptos sobre la alineacion del tren de rodaje
Posicion de larueda

La posicién de la rueda es de vital importancia para lograr una perfecta estabilidad direccional, un
buen agarre de los neumaticos en las curvas y el desgaste uniforme de los neumaticos. La posicién
de la rueda influye en el comportamiento de marcha en las curvas.

En esto distinguimos: @
=

e Subviraje e——
e Sobreviraje e ym)

Fahizeug uberstevert

Las distancias entre ejes se especifican sucesivamente de adelante hacia atras. Una mayor
distancia entre ejes hace que el vehiculo tenga un mayor espacio Gtil, mayor confort de marcha y
sea menos propenso a oscilaciones de cabeceo. Una menor distancia entre ejes facilita la
conduccién en curvas cerradas.

Distancia entre ruedas

La distancia entre ruedas es la distancia del centro de un neumatico al centro del otro neumético de
un mismo eje. En caso de neumaticos gemelos se mide desde el centro de la rueda gemela al
centro de la otra rueda gemela de un mismo eje. Tiene una influencia significativa en el
comportamiento de un vehiculo en las curvas. Una mayor distancia entre ruedas permite una mayor
velocidad en las curvas.

Alineacién de ruedas HAWEKA —AXI1S4000 7
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2.2 Magnitudes de medicion para la alineacion de ruedas
Marcha en linea recta

Una de las magnitudes de referencia para la adquisicion de datos de E
medicion es la linea de centro del chasis. Esta posicion de rueda es una E
posicién auxiliar de las ruedas delanteras con el mismo valor de
convergencia individual con respecto a la linea de centro del chasis.

Convergencia

Distinguimos entre convergencia y divergencia. La convergencia es el .
valor de la desviacion angular hacia adentro de las ruedas delanteras o o
traseras con respecto a la direccion de marcha. Las especificaciones de \ ./
convergencia tienen un valor positivo. v
Si las ruedas apuntan hacia afuera, se habla de divergencia y estas
especificaciones tienen un valor negativo. Un ajuste correcto de
convergencia o divergencia asegura que las ruedas marchen paralelas + = Vorspw -
cuando el vehiculo esta en movimiento. 7 Meshemr

compararse con un cono que tiene la tendencia a rodar hacia el extremo
cbnico (A). Por consiguiente, si ambas ruedas tienen una caida positiva,
tenderan a apartarse una de otra al rodar, mientras que las ruedas con
caida negativa tenderan a acercarse una a otra al rodar.

B
c

B ~t—
adentro, existe una caida negativa (C). El efecto de la caida puede
M

Convergencia de giro

Caida

Si la rueda esté inclinada hacia afuera, vista de frente o desde la parte A

trasera del vehiculo, se habla de caida positiva (B); si esta inclinada hacia @>
—

La convergencia de giro es la diferencia angular entre las ruedas '

delanteras y la linea central del vehiculo cuando se gira el volante. El . ’Q
angulo (A) debe ser igual, al girar la direccién hacia la derecha o hacia la
izquierda, teniendo en cuenta las tolerancias de fabricacion. La medicion

]

se realiza para un angulo de direccion de 20° de la rueda interior a la
curva.

Angulo de salida

El angulo de salida es la inclinacion del pivote de direccion desde la -
perpendicular a la linea central del vehiculo (A). En vehiculos con perno A
esférico en lugar de pivote de direccién, se toma para la medicion la linea
imaginaria que pasa por el eje de rotacion del perno esférico de la direccion.
El &ngulo de salida y el &ngulo de caida sumados constituyen el &ngulo
incluido (B). Si éste difiere demasiado del valor nominal, debera examinarse
la mangueta por posible deformacion o fisura.

Avance

El avance indica la inclinacion del pivote de direccidn, hacia adelante o
hacia atras, con respecto a la perpendicular. El angulo de avance afecta
la estabilidad de la direccién. Avance positivo: gran fuerza de maniobra y
retencion

Avance negativo: poco retorno de la direccion.

8 Alineacién de ruedas HAWEKA —AXI1S4000
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3 Transporte del sistema alineador de
ruedas

3.1 Dimensiones y peso

llustracion: AXIS4000 Standard (#924 000 030)

Largo x ancho x alto | Peso de transporte :
(cm) (kg / bruto)
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 Informacion sobre manipulacion general y almacenamiento

Durante el transporte deben evitarse las sacudidas fuertes.

Atencion

Je, Es fundamental proteger el equipo de la humedad.
&

En especial durante el transporte y el almacenamiento de todo el sistema
alineador de ruedas.
Debera procurarse que el lugar de almacenamiento esté seco y libre de polvo.

®
1 Almacene las camaras siempre estando cargadas.

Nota

Alineacion de ruedas HAWEKA —AXIS4000 9
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f HAWEK A
4 Descripcion del producto

Equipo alineador de ruedas AXIS4000

924 000 010/ 030/ 050

AN _Naanweka . com

Version 6.3
11/ 2022
Reservado el derecho a modificaciones técnicas.

Figuras:
HAWEKA GmbH / 30938 Burgwedel

Se prohibe la reproduccion en cualquier forma.
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4.1 Utilizacion conforme a lo previsto

e El equipo alineador de ruedas AXIS4000 fue desarrollado para poder realizar
alineaciones de trenes de rodaje en automoviles, remolques y tractores
agricolas.

e Sirve exclusivamente para la medicién rapida de la geometria del tren de rodaje.

Para el eje delantero y ejes de direccidn:
Caida
Posicién central del engranaje de direccién
Convergencia total e individual
Avance
Angulo de salida
Convergencia de giro
Angulo max. de giro

Para el/los eje/s trasero/s
Caida
Convergencia
Decalaje axial
Inclinacién del eje

e El equipo alineador de ruedas AXIS4000 permite la medicién en “condiciones de
marcha” sin que sea necesario elevar el vehiculo.

o Pueden también alinearse rapida y fiablemente otros tipos de vehiculos (con los
accesorios necesarios correspondientes).

iSi el equipo alineador de ruedas AX1S4000 no se utiliza de
acuerdo con esta disposicion, no se garantiza el funcionamiento
seguro de la unidad!

Atencion
* iEn caso de cualquier dafio personal y material que se derive de
1 un uso indebido, el responsable no sera el fabricante sino el
titular/explotador del equipo alineador de ruedas !
Nota

Alineacién de ruedas HAWEKA —AXI1S4000 11
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4.2 Estructura del cabezal de medicién con cAmara

Cabezal de medicién con camara y sus principales componentes:
Brazo de agarre

Tornillo con empufiadura en estrella M8 x 40

Espiga de sujecidon de la camara

Cabezal de sujecion

! \ "
Estrella de 3 brazos Pro Clamp

Sistema de cambio rapido

Soporte magnético 60 mm

iNo desmonte en ningln caso la espiga de sujeciéon de la camara de la estrella

de 3 brazos!
La espiga de sujecion de la cAmara va fijada a la estrella de 3 brazos, y fue

alineada y montada con el méximo cuidado.

Atencion
iSi, por ejemplo, debido a una caida se sospecha de que la espiga de sujecién de la

cadmara ya no esta perpendicular a la estrella de 3 brazos, pdéngase en contacto con
su representante de ventas local!

12 Alineacién de ruedas HAWEKA —AXI1S4000
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4.3 Datos técnicos

Rango de medicion Precision:
Medicion de convergencia + 5 grados +0°0%
Medicion de caida -15 grados a +15 grados  + 0°05’
Avance -5 grados a +18 grados £ 0°05’
Angulo de salida -10 grados a +20 grados £ 0°10°
Angulo méax. de giro + 70 grados +0°10’
Decalaje axial + 50 mm +0,5mm
Inclinacién del eje + 15 grados + 0°05
Paralelismo + 5 grados +0°0%
Temperatura de trabajo +5 a +40°C

Resistencia a los golpes de los sensores 3500 g (sensor de inclinacién)
2000 g (giro)
Médulo de radio:

Rango de frecuencia 2,4 GHz banda (2405 — 2480 MHz)
Correccién automatica de frecuencia

Cantidad de canales 10

Potencia de transmision 10 mW

Camara

Suministro de corriente: Lithium lon paquete de baterias:

18650 CF 2S1P 7,4 V / 2250 mAh
Tiempo de funcionamiento

con baterias totalmente cargadas >10h
Cargador:
Tension de servicio 100 - 240 voltios

Placas giratorias
Capacidad de carga 6t/U

4.4 Requerimientos del sistema PC para el AXIS4000
Sistema operativo requerido: Windows 7, 8.1, 10

Requerimientos minimos de hardware:

Procesador: Pentium IV — AMD Athlon 1 Ghz

Memoria interna: 2 GB

Espacio disponible en el disco duro 100 Mb

Graéficos: Resolucion 1024 x 768 pixeles / High Color
Tarjeta de sonido

Puertos: USB 1.1

Recomendado:

Procesador: Intel 0o AMD con 1,6 Ghz o superior

Memoria interna: 4 GB

Tarjeta gréfica con chipset AMD (ATI) o NVIDIA a partir de 16 MB
Resolucion 1280 x 1024 pixeles / True Color

WLAN (Opcional para equipo de mano portatil)

Impresora, Tarjeta de sonido, Puertos: USB 2.0

Alineacién de ruedas HAWEKA —AXI1S4000 13
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5.1 Listade piezas de laversion basica AXIS4000

EQUIPO ALINEADOR DE RUEDAS AXIS4000 &Q(IOI'?%
5 HAWEK A
Equipamiento

2U  Cabezales de medicién con cAmara

N° de articulo 924 001 000
6 U  Soporte magnético (60mm)

N° de articulo 913 033 004
6 U Sistema de cambio rapido

N° de articulo 913 027 006
2U  Cabezal de sujecion completo

N° de articulo 912e008 140
4U  Brazo de agarre camion / para llantas de aluminio

N° de articulo 912e008 303

e.
e.
e.
€.

6 U  Soporte magnético especial para alineacion del eje trasero (315mm)

N° de articulo 913 030 012

) ’
) m |
) ’
|
| '

2U  Placa giratoria

N° de articulo 913 011 050

14
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2 U Céamara electrénica con unidad transmisora 1 U Placa base para cdmara

N° de articulo 924 001 161 (izquierda)
N° de articulo 924 001 162 (derecho)

N° de articulo 924 001 030

1 U Placa base para panel reflector

Ol

N° de articulo 924 001 029

1U  Transmisor / receptor
con cable USB l

N° de articulo 924 001 160

AXIS4000 / 2,4GHz
SeriakNo.

1U Cargador de cAmara
N° de articulo 924 001 034

4 U Panel reflector
N° de articulo 924 001 025

4U  Tripode ¥y
N° de articulo 913 052 024

Alineacién de ruedas HAWEKA —AXI1S4000 15
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N
2U  Portarreflector

N° de articulo 913 052 081

2U  Soporte magnético para panel reflector
N° de articulo 913 052 077

1U  Soporte para equipos (solamente 924 000 010)
N° de articulo 900 008 211

1U Memoria USB de programa 1 U Manual de instrucciones 1 U Estuche para camaras,
N° de articulo 934 001 056 GEB 001 131 paneles reflectores y transmisor
(solo 924 000 010)

g HaweKA
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5.2 Accesorios opcionales AXIS4000

1 U Carro de equipos para almacenamiento y transporte
N° de articulo 924 001 035

1U PCde mano
N° de articulo 924 001 213

www.haweka.com

2 U Placa giratoria adicional para segundo eje de direccion del vehiculo
N° de articulo 924 000 002

1 Juego de accesorios para camionetas:
N° de articulo 923 000 003

1 U Escala de bastidor para alojamiento del
portarreflector en bastidores de autobuses o
vehiculos

N° de articulo 923 001 043

\
1 Juego de accesorios para semirremolques y remolques : el ¥ !
N de articulo 923 000 001 g
1 U Adaptador para pivote central P 4
1 U Adaptador para argolla de traccion (1,00
6 U Soporte magnético 265 mm de longitud ooo

Alineacién de ruedas HAWEKA —AXI1S4000 17
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6 Primera puesta en servicio

Antes de utilizar por primera vez el alineador deberan llevarse a cabo los siguientes pasos:

Montaje de los componentes AXIS4000

Instalacion del software y del transmisor de FM en Windows

Configuracion del software.

(Fig. 1)

6.1 Montaje del portarreflector

Un portarreflector consta de los siguientes elementos: (Fig. 2)

a) 1x parte central
b) 2 x parte externa con agujero para los paneles reflectores

Encajar las dos partes externas con la parte
central.

Deberé& procurarse que del lado izquierdo y
derecho exista la misma distancia a la parte
central.

i El nUmero de niveles de ajuste debe

ser igual en ambos lados.

Nota

El portarreflector ya montado, se utiliza en
combinacién con 2 tripodes (Tripods) para la
alineacion.

(Fig. 4)
18 Alineacion de ruedas HAWEKA —AXIS4000
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6.2 Instalaciéon del software en Windows

¢ Cierre todas las aplicaciones que se estén ejecutando en el
ordenador

¢ Inserte el memoria USB en la PC
Si el asistente de instalacion no se inicia automaticamente,
en la barra de tareas de Windows haga clic en Inicio y
luego en Ejecutar. Introduzca D:\axis4000setup,
en donde «D» s la letra de su unidad de memoria USB.

o T e—— - « Siaparece una advertencia de seguridad de Windows,

EUB s confirmela y seleccione el botén Ejecutar.
°’X“Z‘::Z”;:j;j'”“‘"‘““te””‘e""“""““*“““‘"“’""”””““"‘ y e Lea el acuerdo de licencia y siga las instrucciones del
i s o s it : asistente de instalacion en la pantalla. (Fig. 6)
e o o e g e e Una vez finalizado el procedimiento de instalacion, el
:f::::l‘:LZZ:EZ?L3::3:?:23@?3:51:j';”fga" software AXIS4000 y el controlador para el transmisor de

ij??j o Después de la instalacion, retire el memoria USB de la

=5 unidad de PC.

(Fig. 6)

Por lo general, el controlador del transmisor de FM se suele incorporar en forma automatica al
sistema durante la instalacion del programa AX1S4000 en su ordenador. Si después de la
instalacion el transmisor de FM se conecta a un puerto USB de la PC, el nuevo hardware es
reconocido e integrado en el sistema.

Si esta funcidén no se ejecuta automaticamente, o usted desinstala e instala el controlador
manualmente, entonces el controlador puede incorporarse a su sistema de la siguiente forma.

6.3 Instalacion del transmisor de FM

e Conectar la unidad de transmision y recepcién
(transmisor de FM) con el cable USB suministrado
(Fig. 7) a un puerto USB libre del ordenador.

e El nuevo hardware es reconocido por Windows, y el

AXIS4 A . . ., . .
Setang 00/ 24GHz . asistente de instalacion se inicia automaticamente.
L c € ‘ e Seleccione el destino del controlador: Instalar el

\ v software desde una ubicacion especifica y

seleccione: Buscar en medios extraibles, debiendo
la memoria USB AX1S4000 estar conectada al PC.

(Fig. 7)
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7 El programa AXIS4000

Hemos trabajado con el maximo cuidado para que todo el programa pueda manejarse
rapidamente y sea facil de entender, tanto en la presentacién como en la manipulacién del
usuario.

Usted experimentard como en un tiempo muy corto serd capaz de determinar con este
programa la geometria del tren de rodaje de un vehiculo.

Con pocos pasos de trabajo, guiado por textos de ayuda y representaciones gréaficas, sera
conducido comodamente por las diferentes opciones del programa y recibira las
informaciones necesarias para cada operacion.

Pero antes de empezar con la alineacién del primer vehiculo, es necesario realizar una
configuracién del programa con los principales parametros requeridos para el uso individual.

7.1 Configuracion del software
e Inicie el programa.

En Windows seleccione: INICIO — PROGRAMAS — HAWEKA — AXIS4000 y haga clic en la entrada
de programa AXIS4000.

Q<“70

$y HAWEKA

AYIS=E

Electronic Wheel Alignment Camera Radio System

M) Iniciar 7>y Mostrar FT N/ Finalizar el prograrha
"7 medicién " protocolo Configuraciones 7\

(Fig. 8)

Después de iniciar el programa, seleccione para el primer ajuste basico la opcion “Configuraciones”.

20 Alineacién de ruedas HAWEKA —AXI1S4000
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7.2 Vista general de la pantalla Configuraciones de programa

Linea de informacién 7.2.3 7.2.4
7.25
| B4 Datos del cliente] | = Interfaz| & Lado de direccion estan

Nombre BB | e Cowi W || (@) Volaneala apiersa 7.2.6
Nombre2  [Musterpeter || | Canalderadio 2 ] @ (@) Volante a a derecha

7 2 1 Calle Musterweg || | n° de serie (zquierda) 920001 =

T CP.Lugar  [30938 | [Musterstadt | | | n° de serie (derecha) 920002

Telefono  [+496139,8996-0 | B siempre visiole 7 * 2 . 7
Fax «I lud Carpeta de datos|
Web fwwmusterde | @ o o

Emal
©

Logo de la empres
¥ Seleccionar
S ageN ‘I lub Carpeta de datos teéricoel

> & ci

A2 \pp 4000\Database\

"(ﬁj e NominalData\ 7.2.8
=0 vision 0 Contraseiia AT™T Adoptar
! general del 4. configuraciones

: Configuraciones . ) yUda

1 ampliadas

2 7
elecclonar
i ' imagen i P Cancelar/Volver

7.2.9 7.2.10 7.2.11

7.2.1 Datos del cliente:

Introduzca la informacion de su empresa en los campos respectivos, a fin de que ésta pueda
incorporarse en el protocolo de medicidn e imprimirse. (Fig. 9)

Boton Seleccionar imagen:

Existe la posibilidad de almacenar el logotipo de su empresa, el cual aparecera después en el
protocolo.

Tipos de archivo admitidos: BMP, JPG, GIF, PNG

El tamafio de la imagen se escala.

e . . . o . : .
1 Los archivos de imagen demasiado pequefios son ampliados, perdiendo asi calidad.

El menor de los formatos seleccionados debera tener 400 x 200 pixeles a 72 dpi.

Nota
722 dioma
Mediante el botén Seleccionar idioma tiene la =<  English
posibilidad de presentar el ment y todas las
instrucciones en otro idioma (habilitado). (Fig. 10)
.
* Todas las configuraciones deben — =
1 confirmarse con el boton Adoptar

771 Adoptar

..l configuraciones (Fig. 10)
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7.2.3 Interfaz:

Una vez finalizada correctamente la instalacion se habra &) Gerste-Manager
afladido al ordenador una nueva interfaz COM virtual para la — patei Aktion Ansicht 2
comunicacion con el transmisor de FM. & |z He®
42 M470-2-05

La seleccion de la interfaz en el programa deberd estar en 475" Anschlisse (COM & LPT)
AUTO para una conexioén automatica. Mo e

S A . ., , i wireless modem (COMS3)
Solo en caso necesario (Si no hay conexion a las camaras), la| .7 kommunikationsanschluss (COMI)
interfaz puede cambiarse manualmente a un puerto £ EOT;“UJ;:aﬁo';SB"T:'USS (CPOM?COMQ

. : Y7 Prolific USB-to-Serial Comm Port )
SeIeCCIOnadO' % Audio-, Video- und Gamecontroller
b X5 Bildverarbeitungsgerite =
() En el Administrador de dispositivos de Windows se | - (Fig. 11)

1 habra afiadido una nueva entrada con la nueva
interfaz COM para el transmisor de FM. (Fig. 11)

Nota

Canal de radio:

Para la transferencia de datos entre los sensores de camara y el programa, aparece
automaticamente el canal de radio ajustado en las camaras.

El canal de radio puede cambiarse en las cAmaras si fuera necesario y a continuacién debera ser
adoptado por el programa mediante el botén Lupa.

Boton Lupa

La ventana de didlogo esta dividida en dos partes. En la parte izquierda se muestran las camaras
gue han sido encontradas por el programa, pero aln no estan conectadas. La parte derecha
muestra la(s) camara(s) que ya esta(n) conectada(s) por radio con el programa.

°
1 Las camaras y el transmisor de FM deben estar ajustados en el mismo canal de radio.

Nota
Numero de serie:
Los nimeros de serie de las cAmaras apareceran en cuanto el programa haya establecido una
conexion con las camaras.

7.2.4 Iconos de informacién de cAmaras:

Durante todo el desarrollo del programa se comprueba y visualiza en forma permanente la conexion
a las camaras y el estado de carga de las baterias.

Descripcidn de iconos:
El programa auln no ha realizado ninguna consulta de

conexién a la camaras, estado desconocido. (Fig. 12) U (Fig. 12)
. - - - /._‘-\
El indicador parpadea entre amarillo y rojo. @ ))
El programa intenta establecer una conexion con las x\ .
camaras. (Fig. 13) \__/ (Fig. 13)

El indicador esta verde: Conexién con la camara
establecida. (Fig. 14)

(Fig. 14)
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El indicador esta verde, con un punto rojo: La conexion
esta presente, pero no se encontré ningun panel
(Fig. 15)

reflector. (Fig. 15)

El indicador esta verde, con un punto amarillo: La conexién
esté presente y se detectd el panel reflector. (Fig. 16) (Fig. 16)

Condicion de carga de la bateria de la camara
100%, 75%, 50%, <25% de capacidad. (Fig. 17)
- . (Fig. 17)
Para una condicién de carga inferior al 25% de la
6 (Fig. 18)
Atencion

bateria correspondiente parpadea el icono de la
camara. (Fig. 18)
7.2.5 Lado de direccién estandar % Lado de direccion estandar

-

\ Las camaras deben cargarse para
f realizar mas mediciones.

Para comprobar la posicién central del engranaje de @ Volante a la izquierda

direccion, en este punto se puede definir un lado de (@) Volante a la derecha
direccién estandar para el vehiculo, segun el uso
especifico del pais. (Fig. 19)

(Fig. 19)

7.2.6 Instrucciones

E Instrucciones

Define la opcion predeterminada para que aparezcan o
no las instrucciones de trabajo durante las mediciones. ﬂ Siempre visible
(Fig. 20)

(Fig. 20)

® La ventana de instrucciones puede
1 hacerse visible u ocultarse en cualquier

punto del programa. Basta con hacer clic = -
Nota en el botdn Instrucciones en la pantalla Instrucciones

del programa.

7.2.7 Carpeta de datos

[L.h Carpeta de datosl

Todas Ias a"neaCioneS de VehiCU|OS se almacenan en @ C:\Users\Michael\AppData\Roaming\Haweka\AXIS 4000\Database\
un archivo de protocolo. La ruta de almacenamiento 9

predeterminada es:
Mis_documentos\Nombre_de_usuario\AppData\

Haweka\AX1S4000\Database
(Fig. 21)

(Fig. 21)

Para modificar la ubicacion, haga clic en el boton “Carpeta™

Para recuperar la ubicacién predeterminada haga clic en el boton “Volver”.

©®
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7.2.8 Configuraciones ampliadas

[
En esta configuracion ampliada, el usuario L:_
tiene la posibilidad de ajustar las opciones |
individuales del programa. (Fig. 22)

Para configurar las diferentes opciones, Lk
seleccione el parametro correspondiente y
modifique el valor en la tabla.

“w.;

s
. 01| Pt
® Por ej. en la pos. 5 se puede i /
1 modificar la presentacion del 224

protocolo impreso.

Nota

Las entradas modificadas deben confirmarse \g)
con el boton “Adoptar valores”.

729 |nf0rmaC|én del SlStema Programa + Haweka AXIS4000 V1.00.014 a8
KE-Visual 4.30.005 (32-8it)
g?h::z;:ﬂ?o’“ !:vx‘ur:‘:o:z Professional Professional (6.01.7601, Service Pack 1)
La informacién del sistema genera una lista de los eIkl
componentes utilizados, PC, camaras, transmisor de ol - Tesomore '
FM, y versiones de software. R
Puertos en serie 13
Puertos en paralelo )
3 ., . L, . Procesador * Intel(R) Xeon(R) CPU W3680 @ 3.33GHz (CPUID = 0x206¢2, 3333
Esta informacion le sirve al técnico en caso de fallos e e
. e Denomin. ordenador  M470-2-05
para tener un resumen del sistema utilizado. (Fig. 23) Clplnten iy
radio médem Ordenador B
. (Fig. 23)
7.2.10 Contrasefia _
_ _ Entrada de codigo '
Esta funcion solo le sirve a nuestro personal de T AT ST S S AT BT,

servicio técnico in situ para realizar trabajos de Jce:radara 164473805{ st

diagndstico en el sistema.

i6n, existe | ibilidad de reali 28 SRS IO N R S

o, s Y 7 l'/“ s l‘/“.
Con esta opcion, existe la posibilida e realizar it i tttes 4 A g 2 1
cambios especificos en el programa. (Fig. 24) mmquendaprgmzmé et grry

uyieqto;nosend&npgde J ',"),'J‘_J‘,
ula‘dnve,quejipropomeeb 00 2% T d
4

u:oJ. : R &
m /',J'/,‘r'/ . |
o i ; ‘ ’ s 1.
:’,,1 .’J/,.A Pl e I L g ‘

7.2.11 Datos nominales o  (Fig. 24)

Con la base de datos nominales pueden generarse
datos propios de vehiculos para la comparacién
nominal / actual. # i Datos

=~ = nominales

Para la aplicacion de la base de datos de usuario, véase
la pagina 43, punto 12.
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8 Preparativos para la alineacion

® Antes de poder empezar la alineacién, deben realizarse trabajos preparatorios en el puesto
1 de medicion y en el vehiculo. Estos trabajos pueden variar y son en parte especificados
obligatoriamente por los fabricantes de automoviles.

Nota

A continuacion, esta lista de verificacion deberia ayudar a tener en cuenta los diversos requisitos:

e Comprobar que el vehiculo tenga las mismas llantas y el mismo tamafio de neumaticos

e Controlar que la profundidad del dibujo sea suficiente

e jDesgaste de los neumaticos! ¢ Se percibe un desgaste desigual?

e Comprobacion de la presion correcta de los neumaticos

e Comprobar el juego en la direccidon y cojinetes de rueda

e Control de rotulas de suspension/ pivote de direccion

e Controlar el estado de la suspensién y los amortiguadores

e Tener en cuenta eventuales especificaciones del fabricante para casos de carga, afin
de simular las condiciones de marcha.

e Retirar la proteccién de las tuercas de rueda o los tapacubos

e Limpiar lazona de las llantas entre las tuercas de rueda, para que el soporte magnético
pueda garantizar una correcta fijacién del soporte de la camara a la llanta.

9 Alineacion del eje delantero

9.1 Medidas preparatorias en el vehiculo
Conducir el vehiculo sobre las placas giratorias.

La placa giratoria tiene un peso de 20 kg.
Antes de levantarla, hay que asegurar la placa giratoria

con las correderas para evitar que gire. (Fig. 25).

elevacion de cargas.

Y |
-y
& \“1!
a1

it L

P

(i L

||';('- Observe las reglas basicas de
N

j';:l

e Colocar las placas giratorias centradas a izquierda y derecha,
delante de las ruedas delanteras.

e Conducir el vehiculo haciéndolo subir a las placas giratorias,
hasta que el centro de la rueda se encuentre en el centro de
la placa giratoria. (Fig. 25).

e Una vez que el vehiculo ha alcanzado la posicion correcta en
las placas giratorias, éstas se desbloguean con las correderas
de bloqueo (Fig. 26).

(Fig.26)
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Montar el soporte de alineacién del eje

e Los soportes magnéticos de la estrella de 3 brazos deben
ajustarse a la brida de la llanta deseada.

e Los soportes magnéticos deben desplazarse de modo que exista
un contacto completo contra la brida de la llanta entre las tuercas
de rueda, y los 3 soportes magnéticos estén a la misma distancia
del centro del soporte de alineacion.

iCompruebe las superficies de contacto de los
imanes ANTES de colocarlos! jjLas mismas deben
estar libres de suciedad y de virutas de metal!

e Montar los cabezales de medicion con los imanes sobre la brida

de la llanta limpia. Dos imanes quedan por encima del centro
de la rueda y uno por debajo. (Fig. 27)

e | DEBE PROCURARSE QUE LOS SOPORTES DE
1 | ALINEACION O LAS ESPIGAS DE SUJECION DE LA
Nota© CAMARA QUEDEN CENTRADOS,
RESPECTIVAMENTE, CON RESPECTO AL AGUJERO
CENTRAL DE LA LLANTA.

Para llantas de aluminio, se deben atornillar dos brazos de agarre
adicionales (912e008 303) en cada soporte de alineacion.

e Lalongitud de los brazos de agarre debe adaptarse a ambos
lados, de modo que estén casi justo delante del perfil del
neumatico (Fig. 28).

e Para llantas de aluminio, el soporte de alineacion se monta en la
llanta girado en 180 grados. Con la ayuda de montaje para
llantas de aluminio (Fig. 29), se sujeta centrandolo contra la rueda,
guedando ahora un soporte magnético por encima del centro de ,
la rueda y dos por debajo. (Fig. 28) ‘ (Fig.29)
Los soportes magnéticos apoyan contra la brida de la llanta y los ——
brazos de agarre se traban en el perfil del neumético girando el
husillo en el cabezal. (Fig. 28)

Colocacion de las camaras

o Tirar ligeramente hacia arriba el pasador de
bloqueo de la camara y deslizarla en la espiga
de sujecidn hasta que encaje en la ranura de
ésta.

¢ Nivelar horizontalmente la camara y girar
ligeramente el perno de fijacion. (Fig. 30)

Enciende las camaras

e Las camaras se encienden con el botén OK (los LED verdes se
encienden brevemente una vez).

o Las camaras solo se pueden apagar saliendo del
1 programa. Ver pagina 42 LU
Nota
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Alineacion del eje delantero

9.2 Definicion de los datos del vehiculo en el programa AXIS4000

La unidad de transmisor / receptor esta conectada al PC (véase Instalacion, punto 6.4) y el PC esta
encendido. El programa AX1S4000 se ha iniciado y se encuentra en la pantalla principal.

[® Introducir datos del Fecha
hiculo 3

® Seleccionar clase de kil

{vehiculo

Titular del vehicuio

e Seleccionar el botdn Iniciar medicién.
¢ Introducir los datos del vehiculo y seleccionar el tipo
de vehiculo en la seleccién rapida. (Fig. 31)
Con la seleccion rapida, el usuario tiene la
° o ,
posibilidad de adoptar directamente los
1 valores de vehiculos predeterminados. No e

Fadricants del vehicuoimodsio

Nota obs'Eante, dependiendp del tipo o_(_:IaS(_e de e
vehiculo, pueden realizarse modificaciones prmm————
especificas. b —

¢ Mediante la opcién Vehiculo especial se crea un

vehiculo individual para la alineacion de hasta
5 gjes.
¢ En la siguiente pantalla del programa, Datos del (Fig. 31)
vehiculo, deben definirse los tamafios de llantas y
los tipos de ejes, dependiendo del vehiculo. (Fig. 32)
¢ A continuacioén, seleccionar el botén Ajustar
escala.

. . , e S
P Con el boton Continuar, pasara por alto el i e =
ajuste de escala y accedera directamente a e &
1 la seleccion de las operaciones de medicion. Al
Nota (véase la pagina 30) e

Esta opcion sirve para la medicion rapida de
caida, avance, angulo de salida,
convergencia de giro y Angulo max. de giro.
iTodas las demas operaciones de medicion
sé6lo pueden realizarse si previamente se ha
efectuado un ajuste de escala!

00

|| Lantss especives
|8 Comprobacisn del suslo

Epe rig neum. geml

(Fig. 32)

e Opcién Comprobacion del suelo
La alineacion del vehiculo debe realizarse sobre suelo plano. Si hubiera alguna sospecha de que
el lugar de trabajo seleccionado no se encuentra en un plano horizontal entre el lado izquierdo y
derecho del vehiculo, esta situacion debera comprobarse y tenerse en cuenta para las mediciones
posteriores. Este paso no es absolutamente necesario, pero se recomienda cuando se
sospecha de un desnivel del suelo. Véase al respecto el punto 15, a partir de la pagina 53

e Opcion Llantas especiales
En algunos casos excepcionales, puede ocurrir que el soporte del alineador para las camaras
no pueda colocarse correctamente en la llanta.

El cabezal de medicién con camara debe estar siempre paralelo al cubo de la rueda.
Atencion
En las llantas Trilex no es posible garantizar el asiento correcto del soporte del alineador debido a

las caracteristicas de la llanta que viene dividida en 3 segmentos. En este caso, debe realizarse una

compensacion de concentricidad en los cabezales de medicion con camara para cada rueda del
vehiculo con el botén Llantas especiales. Véase al respecto el punto 16, a partir de la pagina 55.
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9.3 Ajuste de los paneles reflectores (ajuste de escala)
9.3.1 Fijacion de los soportes magnéticos al vehiculo

e Fijar los soportes magnéticos al chasis del vehiculo, tan
al centro como sea posible.

e Debe procurarse que los soportes magnéticos queden
colocados en la misma posicién a ambos lados del
vehiculo. (Fig. 33)

e Colgar los paneles reflectores en la misma posicion a
derecha e izquierda en los soportes magnéticos
correspondientes.

® Los soportes magnéticos deben colocarse lo
1 mas lejos posible de las cAmaras en el bastidor
del vehiculo. Asi se obtiene un gran rectangulo ==

Nota de medicién.

¢ Una vez fijados los soportes magnéticos con los (Fig. 33)
paneles reflectores al vehiculo, las camaras izquierda
y derecha deben dirigirse a los paneles reflectores.
Cuando una camara detecta el panel reflector, cambia
en el programa el icono de la esquina superior

izquierda y derecha y 3 la

derecha y la operacion se confirma con la tecla OK

Dirigir ambas camaras

i
Ihacia las escalas

en la camara correspondiente. et

e El programa sefializa la recepcién de los valores de i e 1
medicién tanto visualmente, con un signo OK verde,
como también en forma acustica, a través de un tono , el @
audible. =

e En este sentido, no importa en qué orden (izquierda / m
derecha) se hayan detectado los paneles reflectores y
confirmado con la tecla OK la camara
correspondiente. (Fig. 34)

e Una vez detectados y calibrados ambos paneles (Fig. 35)
reflectores, el programa pasa automaticamente al
ajuste del portarreflector.

9.3.2 Montaje del portarreflector (escalas de convergencia) y posicionamiento con
respecto al vehiculo

Hay 2 portarreflectores con 2 reflectores cada uno.

H H
° PARA LA INSTALACION DE LOS A\ /*\
1 PORTARREFLECTORES LOS \
PANELES REFLECTORES SE
Nota  RETIRAN DE LOS SOPORTES (Fig. 35)
MAGNETICOS.

e El montaje se realiza ensamblando el portarreflector,
el tripode y los paneles reflectores.
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e Un portarreflector se instala y alinea épticamente
delante del vehiculo, y otro detras de él.

e Debe procurarse que los portarreflectores estén lo
suficientemente cerca y paralelos al extremo del
vehiculo.

e Una vez posicionados los portarreflectores,
se colocan los paneles reflectores izquierdo y
derecho en la misma posicion en el soporte. (Tenga
en cuenta los agujeros de posicion en el soporte)

® iLOS PANELES REFLECTORES DEBEN
1 ESTAR ALINEADOS EN UNA LINEA
HORIZONTAL CON LAS CAMARAS! (Fig. 36)
Nota Un ajuste de altura puede realizarse con la
ayuda del tripode regulable.

o Dirigir las camaras hacia los paneles reflectores traseros.

e El portarreflector trasero deberé desplazarse
lateralmente de modo que en la pantalla la barra de
progreso cambie desde rojo, pasando por amarillo,
llegando a verde y alcance aprox. el valor “0”. (Fig. 37)

® | |LOS TRIPODES SE MANTIENEN FIJOS s
1 DURANTE ESTE PROCEDIMIENTO! By
SOLO SE DESPLAZAN LOS i I
Nota  pPORTARREFLECTORES. T m

e Una vez alineado el portarreflector, aparecera una linea
de centro en esa zona del vehiculo y el programa
esperard ahora los paneles reflectores del segundo
portarreflector.

e Gire para ello ambas cdmaras hacia los paneles
reflectores delanteros.

e La barra de progreso en la pantalla vuelve a mostrar un
valor.

e Desplazar lateralmente el portarreflector delantero de
modo que en la pantalla la barra de progreso cambie de
rojo a verde y alcance aprox. el valor “0”.

e Una vez finalizada esta operacion, aparecera una linea
de centro también en esta zona. (Se obtiene una linea
gue recorre todo el vehiculo)

¢ Lalinea de centro del vehiculo se define para las
mediciones siguientes y el ajuste de los portarreflectores

finaliza al seleccionar el botén Continuar. (Fig. 38) S—
-
e | DURANTE TODA LA MEDICION, (Fig. 38)

1 LA POSICION DE AMBOS )
PORTARREFLECTORES NO DEBERA
Nota MODIFICARSE.

Si las posiciones de los portarreflectores se modifica durante la medicion, estos deberan volver a
alinearse. A continuacion, la medicion podra reanudarse en el ultimo punto de medicion.
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9.4 Medicidon de caida

¢ Antes de la medicién, las camaras deberan alinearse
horizontalmente con el nivel de burbuja. (Fig. 39)

¢ Pararegistrar el valor actual de la caida, en la pantalla
Seleccion de la operacién de medicion, se selecciona
el boton “Caida”. A continuacion, aparecera
inmediatamente el valor de la caida en grados y
minutos. (Fig. 40)

¢ Los valores actuales determinados, deberan
compararse ahora con los valores nominales
requeridos.

¢ Silos valores actuales se encuentran fuera de la
tolerancia de los valores nominales, entonces la caida
deberd ajustarse en caso de que el vehiculo lo
permita.

® Para el ajuste rige lo siguiente:

1 SILA CAI'DA'ES AJUSTABLE EN EL
VEHICULO, ESTA SE AJUSTARA

Nota SIEMPRE EN PRIMER LUGAR.

¢ Para el ajuste de caida, haga clic en el
icono de ajuste.

° EL ICONO DE AJUSTE

1 SIEMPRE APARECE QESPUES
DE LA DETERMINACION DEL

Nota VALOR ACTUAL.

e Para el ajuste del valor nominal, durante los
trabajos de ajuste se mostrara en forma anal6gica
y digital el valor actual para el lado izquierdo y
derecho del vehiculo. (Fig. 41)

e Al seleccionar el botén Continuar, el programa
volvera a la pantalla de vista general del eje
seleccionado e indicara los nuevos valores
ajustados en la columna DESPUES. (Fig. 42)

® La columna ANTES significa adquisicion de
1 datos de medicion ANTES del ajuste.

La columna DESPUES significa:
Nota  adquisicion de datos de medicion DESPUES

del aJUSte Después Antes
Convergencia— -~  —-mm ---, -mm
Caida 0°00' - 1°28'
Caida de la punta del gj¢ ~ ===°—=1
Apertura TR
Ang. conv. AR
ANgEMaR. o e s o Sy

BOOH*

Q Q0000

(Fig. 40)

[® Ajustar el velor de
(caida & izquierda y
iderecha ol valor
preestablecido
(Confirmar con a tecla OK.

Caida izquierda Caida derecha

210-1_2 _2-1012

3 Vo b -3 -3 Vot 3
4 -4 -4 4
5 5 -5 5
(] 1

[ 0°39'] (- 0°32" ]

™ Instrucciones

[® Seleccionar operacién
\de medicién
® Una vez finalizado el
leje cambiar al proximo
spubs. s
rom

Posicion central mecanismo de
direccion

Q00000

(Fig. 42)
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9.5 Posicién central mecanismo de direccion

e Para la seleccion de las operaciones de mediciéon
debe elegirse la opcién de menu “Posicién central
mecanismo de direccién” en la pantalla de vista
general. (Fig. 43)

La determinacién de la posicién central del engranaje
de direccion se realiza de un solo lado, o sea del lado
en que se encuentra el engranaje de direccion del
vehiculo.

e En caso necesario, el lado de direcciéon se modifica
haciendo clic en el botén Volante a laizquierda /
Volante a la derecha. (Fig. 44)

e Antes de realizar la medicién, el engranaje de
direccién debe colocarse en la posicion central.

e La camara correspondiente debera dirigirse ahora
hacia el panel reflector delantero. (Fig. 45)

e Una vez detectado el panel reflector, la operacion
deberé confirmarse con la tecla OK en la caAmara.

e La camara se gira ahora 180 grados y se dirige
hacia el panel reflector trasero. (Fig. 46)

e Una vez detectado el segundo panel reflector, la
operacién debera volver a confirmarse con la tecla
OK en la camara.

e Una vez realizados los pasos solicitados, el valor
medido determinado se muestra inmediatamente.

e Al seleccionar el botén Continuar, el programa
volvera a la pantalla de vista general del eje
seleccionado e indicara también alli el valor actual
determinado.

|® Seleccionar cperacién
ide medicién

'® Una vez finalizado el
cambiar al préximo

Después  Antes Antes  Después Antes Después
Comergencia—-— , —um ~-- ,~zm Convergencia ol - -mm -, -m=Comergence
Cais 0°00' - 1°28'
Calda 09l purto dol 699 ===” <=1
Apartura
Ang_cony. oS

PP LR i S S

Posicion central mecanismo de
direccion
e

(Fig. 43)

] ™
Volante a la izquierda : Volante a la derecha
(Fig. 44)
1 =

™ Instrucciones
L

@ Dirigir la camara del

lado del engranaje de
ireccién a la primera. @ ]
ﬁs:ﬁ. e a 12 zquierda Volante a ia
(Confirmer con la tecla OK.|
|
® Dirigir la misma cémara

i la otra escala.

|
Confirmar con la tecla OK.|

- + =

del engranaje de
|direccién a la primera
escala.

(Confirmar con la tecla OK.

® Dirigir la misma camara|
a la otra escala.

(Confirmar con la tecla OK.

» Continuar

(Fig. 46)
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9.5.1 Ajuste del engranaje de direccién

En caso necesario, la posicion central del mecanismo
de direccién puede ajustarse con el boton de ajuste.

e Al seleccionar el boton de ajuste para el engranaje

de direccion aparece el indicador para el ajuste.
(Fig. 47)

e La posicién central de la direccién debe controlarse
en el mecanismo de direccioén. (Fig. 48)

e El ajuste se lleva a cabo en la varilla de empuije,
hasta que el valor deseado se indique en pantalla.

Para el ajuste del valor nominal, durante los trabajos
de ajuste se mostrara continuamente el valor actual
en forma analdgica y digital

e Una vez finalizado el ajuste, con el boton
Continuar se dara por finalizada la operacién y el
programa volvera a la pantalla de vista general del
eje seleccionado. El nuevo valor ajustado

aparecera en la columna “Después”.
(Fig. 49)

™ Instrucciones

GOOY

(Caica o a e dol e —
Apertra
Ang. conv
Arg méx. —emvem

QOO0

ecanismo de
freccion
Convergencia Angulo de giro

(%)

(Fig. 49)
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9.6 Medicion de convergencia total, convergencia individual

e En la pantalla de vista general del protocolo de
medicion debe seleccionarse la opcion de menu
Convergencia. (Fig. 50)

Antes  Después

CIREY T

. “=,-mm -, -m=Comergence
caion 0°00" - 1°28" 2°04'  0°00 caioa
(Caic 00 a purte dol e ———*——1 omt Coa o purs dol g
Apartra
Ang. oo

Aog mhK. —omtemt mmmant

Apertura

Ang canv

~t Ang mx

e Pararegistrar el valor actual, las camaras se
dirigen hacia los paneles reflectores delanteros y a e G ‘e

continuacién se giran hacia los paneles reflectores w s
traseros, y se confirman respectivamente con la
tecla OK.
¢ Las diferentes operaciones se describen en el &
programa a través de la ventana de informacion. ! Ty

0000

X

(Fig. 50)

. La secuencia de adquisicion de los datos de
medicién se visualiza en el programa por medio
1 de rayos de luz amarillos. (Fig. 51)
La adquisicion de datos puede iniciarse del
Nota O . i
lado izquierdo o derecho del vehiculo; esto no
cambia el resultado de la medicion.

e -
(Fig. 51)

e Tras la adquisicion de los datos de medicion, se
indicaran inmediatamente los valores de convergencia
individual determinados para cada lado del vehiculo,
asi como la convergencia total. (Fig. 52)

Convergencia Convergencia

® Dirgi la cémara 1,2mm =9, 7mm
lizquierda a la

trasera; pulsar la tecla
oK

|® Dirigir la cémara
derecha hacia la escala

e Al seleccionar el boton Continuar, el programa el
volvera a la pantalla de vista general del eje PR
seleccionado e indicara también alli los valores i T G ) i

actuales determinados para la convergencia.

e Los valores actuales determinados, deberan <
compararse con los valores nominales requeridos. (Fig. 52)

e Silos valores de convergencia determinados se
encuentran fuera de la tolerancia permitida de los
valores nominales, entonces debera ajustarse la
geometria del vehiculo. Para esto se selecciona el
botén de ajuste para la convergencia.
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9.6.1 Ajuste de la convergencia

En la el ventana de didlogo Seleccién puede
seleccionarse, segun el tipo de eje, el ajuste de
convergencia individual o convergencia total. (Fig. 53)

Ajuste de convergencia total para ejes delanteros
sin posibilidad de ajuste de convergencia
individual

¢ Enla pantalla de seleccién de los ajustes debe
seleccionarse la Convergencia total.

e Para el ajuste del valor nominal aparecera una
indicacion que mostrara siempre en forma
analdgica y digital el valor actual de la
convergencia total en mm, durante todo el
desarrollo de los trabajos de ajuste. (Fig. 54)

Si se necesita el valor de convergencia en
grados, la indicacién puede pasarse de [mm]
1 a [grados]. (Fig. 55)

Nota Veéase al respecto el punto 7.2.8,
Configuraciones ampliadas.

Valor en milimetros (Fig. 54)

@ Ajustar la convergencia
total al valor
[preestoblecido

Valor en grados / minutos | (Fig. 55)
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nominal deseado, el
seleccionando el boton

Una vez ajustado el valor
procedimiento finaliza
“‘Continuar”.

e El programa volvera a la pantalla de vista general
del eje seleccionado e indicara, ademas de los
valores registrados (columna ANTES), los nuevos
valores ajustados (columna DESPUES). (Fig. 56)

Ajuste de convergencia individual para ejes
delanteros con suspension independiente

e En la pantalla de seleccion de los ajustes debe
seleccionarse la Convergencia individual. (Fig. 57)

e Para el ajuste del valor nominal se muestran
mediante dos indicadores los valores de
convergencia individual derecha e izquierda.

Durante todo el desarrollo de los trabajos de ajuste,

se mostraran en forma analdgica y digital los

valores actuales y la convergencia total en [mm].
(Fig. 58)

P Si se necesita el valor de convergencia en
grados, la indicacién puede pasarse de [mm]

1 a [grados]. (Fig. 59)

Véase al respecto el punto 7.2.8,

Configuraciones ampliadas.

Nota

) HAWEK A

® Una vez finslizaco el

leje combier ol préximo

Después  Antes Antes Después. Antes  Después

Comergencie 0, Omm ~ 1, 2mm Convergencia ot - 1,2mm 0, OmeComepeice

caida 0%00" - 1°28" S B 2:04'  0°00  Cea
T comtent Colindelprm e
o : p
hog. com. [ ———— 5 hog come

Ang ml, —emmant 0,8ms  0,0mm e

Posicion central mecanismo de
direccion
@ e

(Fig. 56)

Cancelar

‘/
e DAY S LD

(Fig. 57)

™ Instrucciones
@ Dirigir ambas cémaras
/ol soporte para escala de
\convergencia delantero

® Ajustar el valor de ‘
comergencia zquerday |

Convergencia total
|derecha \

Convergenc:a izquierda

Convergencia derecha

4202, 4202,

-6 \ ! 6 \ / -
-8 8 8 -8
-10 10 || 10 -10
(gm] [mgn]

Convergencia total

- 0°11"

Convergenma izquierda

@ Dirigir ambas car
lal soporte para escala de
convergencia delantero

® Ajustar el valor de
fconvergenci

Convergencia derecha

6_4-2?24 § 2025

8 & 5 ik l B P
10 10|10 -10

y Continuar

(Fig. 59)
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Angulo de giro
9.7 Avance, angulo de salida, convergencia de giro y angulo méax. de giro

La mediciéon de avance, angulo de salida, convergencia de giro y angulo max. de giro se lleva a
cabo en una sola operacion. Las camaras deben estar encendidas y apuntando hacia los
respectivos paneles reflectores delanteros. Si este no es el caso, una ventana de mensaje
correspondiente le advertira sobre esto para realizar el posicionamiento necesario de las cAmaras
antes de la medicion.

e Antes de la mediciébn, cada camara debera

alinearse horizontalmente con el nivel de burbuja.
(Fig. 60)

LED para angulo de giro

(Fig. 60)

e En la pantalla de vista general del protocolo de
medicion debe seleccionarse la opcion de menu
Angulo de giro. (Fig. 61)

A continuacion, las operaciones siguientes se
describen en la ventana del programa por medio de
instrucciones y se representan simultaneamente en la
pantalla

En la cAmara, dos LED verdes también indican
cuando se realiza la medicion, y cuando debe girarse
el volante y en qué direccion. (Fig. 60)

Por medio de simbolos que aparecen en la ventana
del programa, se le solicitara que realice los
diferentes movimientos de la direccion. (Fig. 61)

Izquierda/derecha  Derecho Parada Listo

™ DURANTE EL GIRO DE LA DIRECCION,
1 PROCURE QUE EL MOVIMIENTO SEA
UNIFORME Y CONTINUO.

Nota

Poco después de finalizado el procedimiento
apareceran los valores medidos registrados. (Fig. 62)

3 e i

Diferencia anguiar max. angulo de giro

e Al seleccionar el boton Continuar, el programa
volvera a la pantalla de vista general del eje
seleccionado e indicara también alli los valores
actuales determinados.

(Fig. 62)
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9.7.1 Ajuste del anqulo méaximo de qgiro

Si la diferencia angular determinada entre el angulo maximo de giro izquierdo / derecho se
encuentra fuera de la tolerancia permitida, mediante el botdn de ajuste puede realizarse el ajuste
del &ngulo méximo de giro con ayuda de los indicadores analégico y digital.

e Para esto, seleccione el botén de ajuste junto a la
opcién del angulo de giro

e Antes de la medicion, cada camara debera
alinearse horizontalmente con el nivel de burbuja.

T Instrucciones

® Nivelar la cmara
|izquierda y derecha con el

¢ A continuacion, puede ajustarse el tope de la

direccion en el vehiculo. (Fig. 63) s

®Colocar derechas las
ruedas..

e
En general, el angulo de giro a la izquierda se
ajusta del lado izquierdo del vehiculo y el angulo
de giro a la derecha se ajusta del lado derecho del
vehiculo.

Con el boton Repetir medicion puede repetirse

esta seccion del programa tantas veces como sea
necesario, hasta que se haya ajustado el angulo S
de giro deseado. (Fig. 63)

Al seleccionar el boton Continuar, el programa
volvera a la pantalla de vista general del eje

seleccionado e indicara los nuevos valores | o
determinados en la columna DESPUES. (Fig. 64) gy S
Después  Antes Antes  Después Antes  Después 3
Aperture 0"00"' 0°00' Apertura. *
Ang. comv. 401’ 4700 A com. [
Aog mie —--"--1 40°00" L 40°00 —--*—-t A ma [N
-
-
o D G @ |
<
“ e §
3
Lo
(Fig. 64)
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10.1 Medicién de caida
iEl eje delantero debe haberse alineado y ajustado!

° LOS SOPORTES DEL ALINEADOR PARA
1 LAS CAMARAS DEBEN REEQUIPARSE
CON LOS PIES MAGNETICOS LARGOS
Nota PARA LAS RUEDAS TRASERAS (315 MM
DE LARGO).

e Para ello, afloje cada uno de los tornillos con
empufiadura en estrella e intercambie los soportes
magnéticos.

e Cologue los cabezales de medicién con camara con 5 ke _
los imanes sobre la brida de la llanta limpia y (Fig. 65)
posicione las cdmaras con ayuda del nivel de burbuja
para que queden horizontales. (Fig. 65) Seleccion del eje 2 (eje trasero)

En la pantalla de la operacion de medicion del programa
debe seleccionarse ahora un eje trasero. (Fig. 66)

En el ejemplo: Seleccion del eje 2 .
El programa muestra ahora el eje trasero en la vista Sl

leje cambiar al préximo

general. (Fig. 67) e ek Rt

Conmpencs 0, 0mm = 1,2mm Conegencia otal -1,2m 0,0

e Pararegistrar el valor actual de la caida, en la M
pantalla Seleccion de la operacion de medicion, se e o
pulsa el boton “Caida”. A continuacion, aparecera o

inmediatamente el valor de la caida en grados y
minutos.
e Los valores actuales determinados, deberan
compararse con los valores nominales requeridos.
e Silos valores actuales se encuentran fuera de la (Fig. 66)
tolerancia de los valores nominales, entonces la caida
deberd ajustarse en caso de que el vehiculo lo permita.

Para el ajuste de caida, haga clic en el icono de ajuste.

[ ) Para el ajuste rige lo siguiente:

1 SI LA CAI'DA’ES AJUSTABLE EN EL
VEHICULO, ESTA SE AJUSTARA

Nota SIEMPRE EN PRIMER LUGAR.

e Para el ajuste del valor nominal se muestran
mediante dos indicadores los valores de caida
individual derecha e izquierda. Durante todo el
desarrollo de los trabajos de ajuste, se mostraran en
forma analdgica y digital los valores actuales en
grados.

e Al seleccionar el boton Continuar, el programa
volvera a la pantalla de vista general del eje
seleccionado e indicara el nuevo valor determinado
en la columna DESPUES. (Fig. 67)

CISY-Y T

0000

&

(Fig. 67)
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10.2 Convergencia/ Inclinacién 7 o

e Para registrar el valor actual, las camaras se dirigen 5= .
hacia el panel reflector delantero y a continuacion oo
se giran hacia el panel reflector trasero, y se pp——
confirman respectivamente con la tecla OK. Las e

diferentes operaciones se describen en la ventana
del programa por medio de instrucciones. (Fig. 68)

e Al seleccionar el botén Continuar, el programa
volvera a la pantalla de vista general del eje
seleccionado e indicara los valores determinados en

la columna ANTES.
o
Si durante la medicion se determind una inclinacion del i
eje y/o un decalaje axial, el resultado se representa esputs s s Despss s oesues
graficamente en el programa. (Fig. 69) oo - :
Q‘
. . ., . ., -
° Lainclinacion del eje recién se e >
1 representara graficamente en el programa - o — (s
a partir de un valor > 0°12’ @——@ §
Nota VY un decalaje axial se mostraracon una v
flecha verde a partir de > 1 mm y a partir @
de 10 mm con una flecha roja. _ =
(Fig. 69)
Para ajustar la caida y la inclinacién, haga clic en el
icono de ajuste junto al botdn de seleccion.
¢ Dependiendo del resultado y del eje del vehiculo, B T
deberé seleccionarse la opcién correspondiente para L 5
los trabajos de ajuste. (Fig. 70) i ,/ g
10.2.1 Ajuste de la convergencia/convergencia individual ’ :
 (Fig. 70)

e Para el ajuste del valor nominal se muestra,
dependiendo de la seleccion, un indicador i
(convergencia total) o dos indicadores para los -
valores de convergencia individual derecha e
izquierda. Durante todo el desarrollo de los

® Ajustar el valor de

trabajos de ajuste, se mostraran en forma T
analogica y digital los valores actuales y la Convergencia izquierda  Convergencia derecha
convergencia total en [mm]. (Fig. 71) 5 -
L 252 5 4 40 2y p
. . . -8 8 8 ‘ -8
° Si se necesita el valor de convergencia en 10 [”L 10|10 [NL] -

grados, la indicacién puede pasarse de [mm]
1 a [grados]. '

Nota Véase al respecto el punto 7.2.8,
Configuraciones ampliadas. i

(Fig. 71)
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Alineacion del eje trasero

10.2.2 Ajuste de la inclinacion

Para ajustar la inclinacién, haga clic en el icono de
ajuste junto al botén de seleccidn.

¢ En la ventana de seleccion, se selecciona el
botén Posicion inclinada. (Fig. 72)

¢ Ambas camaras apuntan hacia los paneles
reflectores delanteros y se alinean
horizontalmente con ayuda del nivel de burbuja.

e Para los trabajos de ajuste, se mostrara en
forma analdgica y digital la inclinacion del eje
trasero en grados y minutos durante todo el
desarrollo de la tarea. (Fig. 73)

e Al seleccionar el boton Continuar, el
programa volvera a la pantalla de vista
general del eje seleccionado e indicara los
valores ajustados en la columna DESPUES.

En la pantalla de la operacion de medicién del
programa ahora debe seleccionarse otro eje trasero.
En el ejemplo: Seleccion del eje 3. (Fig. 74)

El programa pasara a la pantalla de vista general del
nuevo 3er. gje.

El procedimiento de todos los demas ejes dependera
del tipo de eje y corresponde a lo descrito en la
secuencia de operaciones del eje 1 (eje de direccion)
o del eje 2 (eje rigido).

Selecmon

3 / Sl 2
Convergencia total 5l 'y

’ 4 _. /)

. "] 4 .

s, 4

5 Convergencia individual

v J
4 45 4

2.
Posicion inclinada /

— Instrucclones

|® Dirigir ambas camaras
al soporte para escala de
convergencia delantero

@ Ajustar la posicién
linclinada al valor

0

(Fig. 73)

Instrucciones.
ionar

Antes  Después Antes  Después
Camergenca s 4,4mm - 0, 1mmComergencia
2°04' 0°00'  Caka

@_ S @

(Fig. 74)
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11 Protocolo, vista general del vehiculo

Desde las pantallas de seleccion de los respectivos ejes
del vehiculo, puede accederse directamente al protocolo
completo con el Botdn de vista general (Fig. 75). Esta
vista permite comparar los datos registrados para todos
los ejes del vehiculo. (Fig. 76)

(Fig. 75)

|AX-IS 4000 | .
Después Antes Antes Después Antes Después /ﬂ
L
Convergencia 0,0mm - 1,2mm Convergencia total - 1,2mm 0,0m  Convergencia v
Caida .omu- - 1°28" o .l‘ 2,4m-7 0, om : 2°04" 0°00" CaiQa m
Caida de la punta del eje 0°00" Posicion central mecanismo de direccién| 0°00'  Caida de la punta del eje V7 4
Apertura 0°00" 0, 8um 0, Omm 0°00' Apertura v
Ang. conv. 401! 4°00' Ang. conv. @
Ang. méx._ Sesesnl g A0T00E 40°00"  --—=—='  Ang méx.. l y
==
Convergencia 0,lmm - 3,1lmm Convergencia total 4,4m - 0,1m Convergencia
Caida 0°00' - 1°11' e ) 2004 0°00" Caida r@
Posicion inclinada 2,
- 0°19" 0°00° -l
Convergencia ——,mm -, -mm ---,-m  -—-,-mm  Convergencia ’@
Caida 0°00" - 0°42' 0°46' 0°00" Caida ie
Asimetria
i @

(Fig. 76)
Al seleccionar el Boton de comentario (Fig. 77) pueden
introducirse observaciones especiales sobre el vehiculo que (Fig. 77)
apareceran posteriormente en el protocolo impreso. g
El Botdn Guardar (Fig. 78) permite almacenar todas las operaciones de
medicion después de finalizados los trabajos.

(Fig. 78)
Con el Boton Imprimir (Fig. 79) existe la
posibilidad de imprimir los datos registrados como
un protocolo en una impresora instalada.

(Fig. 79)
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Protocolo, vista general del vehiculo

El botén Mostrar protocolo de la pantalla

principal del programa permite volver a abrir =
en cualquier momento una alineacion oy HAWEKA
guardada. (Fig. 80) 7

£y Mostrar o 7 \# Finalizar el progfitha
= protocolo Configuraciones £

(Fig. 80)

Al seleccionar Mostrar protocolo, se visualiza
un listado de todas las alineaciones guardadas
con una pequefia vista previa. (Fig. 81)

Matricula Titular del vehiculo Fecha
AX.1S 4000 8.10.2012

bomin ——— ) ARCEE S000
Con el botén Visualizar se representa el e .
conjunto de datos seleccionado de una e ST
alineacion en la pantalla de vista general del s - as I
vehiculo con todos los ejes. et s e
e
° Una vez almacenado el conjunto de {
1 datos de una alineacion, existe la 3
posibilidad de realizar otras alineaciones = <
Nota en ese vehiculo en dias posteriores. ) |
Para esto debe seleccionarse el boton .
Continuar. (Fig. 81)

11.1 Salir del AXIS4000 y apagar las camaras

Una vez que se ha completado la medicion, el
programa AXIS4000 se puede terminar.

El programa AX1S4000 solo puede
cerrarse y las camaras apagarse al

1 mismo tiempo seleccionando el boton

Nota [inalizar el programa (F10). (Fig. 82)

&7 Finalizar el prograra

7\

F8 F7 N/ Finalizar el progratha
N

»w 2 3y Mostrar
PP medicion = protocolo Configuraciones s

(Fig. 82)
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12 La base de datos nominales deI usuario

Con este modulo adicional para AXIS4000 pueden introducirse y almacenarse valores hominales
predeterminados de datos de geometria del vehiculo.

La base de datos nominales del usuario permite realizar, durante o después de la alineacion, una
comparacion de valores nominales / actuales.

.{uonnosaelclianm! | Interfaz] | Lado do direccién estn|
12.1 Creacion de nuevos vehiculos en la base de datos = &= =..” :,frzzz‘:::
., , . . . L, oo tige R SRR || o e i | '@ Instrucciones|
En la opcion de mend Conflgl_Jramones existe un botdn de e
seleccion Datos nominales. (Fig. 83) e ;Q
e Haga clic en el botén Datos nominales (3 HAWEK A
iy
&% Datos =
g i
nominales (Fig. 83)

m 1o Edtar. |
. - z . el tico de vehiculo !
+  Seleccione el tipo de vehiculo para el que desea crear B

los datos nominales. (Fig. 84) — :

{ya creados

Introduzca fabricante, serie y variante:

¢ Inserte un nombre de fabricante de vehiculos, por €j.
“Mercedes’.

e Enla serie introduzca el modelo: por ej. “Actros”.

e Enla seccion de variante van las particularidades. Por ej.
volante a la izquierda o a la derecha, o los numeros de
serie especiales

e Una vez completados los tipos de ejes para los ejes
delantero y trasero mediante el campo de seleccién, haga
clic en el primer botén de arriba “Introducir datos
nominales” (para el eje delantero) (Fig. 85)

e Introduzca aqui los valores predeterminados para los
diferentes datos de la geometria, incluyendo los valores
de tolerancia especificados. (Fig. 86)

e Unavez introducidos todos los valores, haga clic en el
botén “OK”. (Fig. 86)

e Seleccione ahora para el eje trasero el segundo boton de
abajo “Introducir datos nominales”. Introduzca aqui los
valores para el eje trasero. (Fig. 85)

tolerancas hacie arrse.
((+) 0 hacia sbaso ().

(Fig. 86)
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e A continuacion, haga clic de nuevo en el botén “OK”.

e Guarde los datos introducidos con el botén “Adoptar”
(Fig. 87)

finalizar
@ finalizar con aceptar’

El nuevo conjunto de datos quedara creado y podra utilizarse. -

12.2 Uso de la base de datos nominales del usuario

En la seccion de programa “Seleccion de la
operacion de medicién”, hay un icono de una
balanza del lado derecho.

e Comience, como lo hace siempre,
con la alineacion del vehiculo.

o Parael uso de la base de datos, una vez
registrados los valores de medicion, haga clic en
el icono de la balanza. (Fig. 88)

Aparecera un listado de los vehiculos que usted ha creado.

« Marque el vehiculo que corresponda de la lista y haga clic
en el botén “Cargar datos nominales”. (Fig. 89)

Los datos nominales correspondientes apareceran junto
con los datos actuales determinados.

(Fig. 89)

e | Con el boton Imprimir pueden
1 imprimirse los datos nominales del
vehiculo seleccionado por separado

Nota

e Para salir de la presentacion de los valores
nominales y volver a tomar la medicién, haga
clic en la parte inferior derecha en el icono
Cancelar. (Fig. 90)

(Fig. 90)
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13 Remolques y semirremolques

® Si se dispone de la version basica del . '
N’

@

1 AXIS4000, para la alineacién de ‘

semirremolques de camiones y

Nota remolques se requiere un kit de
actualizacion.

000
®o
@ @

El kit de actualizacién para la alineacion de remolques y semirremolques,
N° de articulo 923 000 001, consta de lo siguiente:

A.) 1 x Adaptador para pivote central & 2° N° de articulo 923 001 041

B.) 1 x Adaptador para argolla de traccién /
barra de traccion del remolque N° de articulo 913 024 001

C.) 6 x Soporte magnético,
265 mm de longitud (1 unidad) N° de articulo 913 029 012

La ampliacion sirve exclusivamente para la medicion de convergencia total, convergencia individual
izquierda / derecha,

caida izquierda / derecha y para la determinacion de la inclinacion de ejes y del decalaje axial en
semirremolques y remolques, en combinacion con la version béasica del AXIS4000.

13.1 Medidas preparatorias para la alineacion de semirremolques

Para poder posicionar los cabezales de medicién con camara en las ruedas del semirremolque,
deberan reemplazarse los soportes magnéticos de la estrella de 3 brazos del soporte del alineador.

e Intercambie los soportes magnéticos de
100 mm por los soportes magnéticos de
265 mm de largo. (Fig. 91)

e Monte los soportes del alineador como es
habitual en la rueda del eje del semirremolque
gue desea alinear.
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Semirremolque

13.2 Estructura del portarreflector para semirremolque

Ensamble el portarreflector, y monte primero el
adaptador para pivote central, centrado, sobre el
portarreflector.

e | En el centro del portarreflector hay un tornillo

1 cilindrico. Posicione el adaptador para pivote
central de modo que el agujero del medio

Nota quede sobre la cabeza del tornillo. (Fig. 92)

El portarreflector se introduce en el pivote central del
semirremolque con la ayuda del adaptador, y se ajusta (Fig. 92)
con el tornillo con empufiadura en estrella. (Fig. 93)

Ahora fije, como es habitual, ambos paneles reflectores
izquierdo y derecho al portarreflector.

El segundo portarreflector se instala y alinea
Opticamente detras del semirremolque con los
dos tripodes. (Fig. 94)

El procedimiento para ello es el descrito en el
punto 9.3.2, pagina 27

(Fig. 93)

Ambos portarreflectores deben alinearse
Opticamente, de modo que estén
perpendiculares al eje longitudinal del vehiculo.

(Fig. 94)
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Semirremolque

13.2.1 Ajuste de los portarreflectores

e En el programa AXIS4000, elegir mediante la
seleccion rgpida un semirremolque con el
namero correspondiente de ejes.

El programa pasa a la entrada de los datos del
vehiculo. (Fig. 95)

e Seleccione aqui los respectivos tipos de ejes y
los tamarios de llantas correspondientes.

e Seleccione el botén “Ajustar escala”

® Para el ajuste no se requieren los
1 soportes magnéticos, dado que el
rectangulo de medicion queda ahora
Nota definido por medio de los paneles
reflectores en el pivote central.

e Dirigir las camaras izquierda y derecha hacia
los paneles reflectores en el pivote central.

e Confirme el posicionamiento con la tecla OK en
ambas carcasas de camara. (Fig. 96)

Una vez detectados los paneles reflectores, la
pantalla del programa cambia automaticamente y
se le solicita que dirija ambas camaras hacia los
paneles reflectores traseros.

e El portarreflector debera desplazarse ahora

lateralmente hasta que la indicacion alcance
aprox. el valor “0”. (Fig. 97)

Inicio de las mediciones

Todas las mediciones que siguen ahora
corresponden a las operaciones de alineacién de un
eje trasero. (Fig. 98)

Para la medicion de caida, convergencia, decalaje
axial e inclinacion, consulte a partir del punto 10,
pagina 37, Alineacion del eje trasero.

Instrucciones
® Establecer tipo de eje
® Seleccionar medida de
lantas.

Desniveles del suelo
@ Seleccion del suelo
linclinado

IAjustar escalas

® Seleccionar eje para
| medicion

® Confirmar mediante la
tecla 'OK de cada cémara

-~
W
@ oK
b
&/

(Fig. 96)

(Fig. 97)

d licio

Después  Antes Antes  Después

Comempsnca- -, —ym == ,~mm ===, ~mm -~ , -mmComergenca

Calda Calda

Convergenciaposicién incinada

(Fig. 98)

& HAWEKA
5 HAWEKA
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Remolque

Medidas preparatorias para la alineacién de remolques

Al igual que en el caso de la alineacion de
semirremolques, los cabezales de medicién con
cadmara deberan eventualmente reequiparse,
dependiendo del tipo de llanta, con los soportes
magnéticos de 265 mm de largo. (Fig. 99)

(Fig. 99)

13.3 Alineacién del eje del vehiculo solidario a la barra de tracciéon

e Controlar visualmente la existencia de
eventuales defectos en la barra de traccion.

e Los cabezales de mediciéon con camara se
montaran en las ruedas de los ejes de giro.

™ Instrucciones.
@ Establecer tipo de eje

e Fijar los soportes magnéticos al chasis en la e ke e
misma posicion a ambos lados del vehiculo. g

inclinado
Ajustar escalas

® Indispensable para
medicién de convergencia

e Colgar los paneles reflectores a derecha e
izquierda.

nnnnnn

e Colocar las camaras en los soportes del
alineador a cada lado del vehiculo y dirigirlas a
los paneles reflectores ubicados en los
soportes magnéticos.

(Fig. 100)

e Preparar el ordenador y seleccionar en el
programa el tipo de vehiculo Remolque.

e Introducir los tamafios de llantas. (Fig. 100)

e Seleccionar el botén Ajustar escala.

= Instrucciones.

e Ahora, se alinea el eje solidario a la barra de o
traccion en tanto que los valores indicados a bk P
ambos lados sean iguales. (Fig. 101) et B
. . ;KOonﬁrmrcor\lam [__ 5,20] [_ 5,20]
e Con el freno de estacionamiento, bloquee las iz
ruedas del eje. ' | - '

e Confirme el posicionamiento con la tecla OK en
ambas carcasas de camara.

(Fig. 101)
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13.4 Comprobacion de la argolla de traccion con respecto a la linea de centro del
vehiculo

e Montar los cabezales de medicién con camara
izquierdo y derecho al eje trasero del vehiculo.

(® Dar vuekta las escalas

e Los soportes magnéticos permanecen en el P
chasis del vehiculo y los paneles reflectores se ety
vuelven a colgar girandolos 180 grados. [

@ Confirmar con la tecla
ok’

e Colocar las camaras en los soportes del
alineador a cada lado del vehiculo y dirigirlas a
los paneles reflectores ubicados en los
soportes magnéticos. (Fig. 102) "' i“

52| |52

e Una vez detectados los paneles reflectores,

la operacion debera confirmarse en cada caso .
. (Fig. 102)
con la tecla OK en la camara.

e A continuacién, el programa cambiara
automaticamente de pantalla y acto seguido,
debera fijarse el portarreflector a la argolla de
traccion con el adaptador

e Retire los soportes magnéticos del chasis

13.4.1 Montaje del portarreflector a la argolla de tracci

e Ensamble el portarreflector con el adaptador para
pivote central, como se describi6 para el
semirremolque en el punto 12.2. (Fig. 103)

e El adaptador para argolla de traccion se desarma — (Fig. 103)
desenroscandolo (Fig. 104) y se introduce desde
abajo en la argolla de la barra de traccién.

empufiadura en estrella y la placa de apoyo por la
argolla de traccion y atornille el adaptador
firmemente a la barra de traccion. (Fig. 105) — e

e Ahora inserte desde arriba el tornillo con 'iﬂ' o
n (Fig. 104)

e Ahora se introduce el adaptador para pivote central
con el portarreflector en el adaptador para argolla
de traccion y se ajusta con el tornillo con
empufiadura en estrella. (Fig. 106)

e En el portarreflector se cuelgan los paneles
reflectores a derecha e izquierda

(Fig. 105) (Fig. 106)
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Ambas camaras deben ahora dirigirse hacia los reflectores
ubicados en la argolla de traccion.

Una vez que las camaras hayan reconocido los reflectores,
se indicara el valor determinado para la argolla de traccién
en relacion al centro del vehiculo en [mm]. (Fig. 107)

Si el valor es mayor de 3 mm hacia la
izquierda o la derecha y por tanto se
encuentra fuera de tolerancia con
respecto al centro del vehiculo, las demas
mediciones recién deberan hacerse
después de reparar la barra de traccion

Atencion

Si la geometria del vehiculo no tiene desajustes en
la barra de traccion, el valor se mostraré en color
verde.

Al seleccionar el boton “Continuar” el programa
cambiard al ajuste de escalas de convergencia, y
en la parte superior del remolque aparecera una (Fig. 107)
linea de centro del vehiculo en color rojo.

13.4.2 Ajuste del portarreflector trasero

e El portarreflector con los paneles reflectores se instala
y alinea épticamente detras del remolque.

e Dirigir ambas camaras hacia los paneles reflectores
traseros.

e El portarreflector trasero debera desplazarse
lateralmente de modo que en la pantalla la barra de
progreso cambie de rojo a verde, y alcance aprox. el
valor “0”. (Fig. 108)

e iLOS TRIPODES SE MANTIENEN FIJOS

1 DURANTE ESTE PROCEDIMIENTO! SOLO
SE DESPLAZAN LOS

Nota poRTARREFLECTORES.

¢ Una vez alineado el portarreflector con los paneles
reflectores, aparecerd otra linea de centro en la parte
inferior del remolque.

¢ Lalinea de centro del vehiculo queda ahora definida
para las mediciones siguientes y el ajuste de los
paneles reflectores finaliza al seleccionar el boton
Continuar.

(Fig. 108)

50 Alineacién de ruedas HAWEKA —AXI1S4000



EQUIPO ALINEADOR DE RUEDAS AXIS4000 §I°F7%
% HAWEK A
Remolque

Primero se alinea el eje trasero (2° eje)

Inicio de las mediciones

Todas las mediciones que siguen ahora
corresponden a las operaciones de alineacién de un
eje trasero. (Fig. 109)

Para la medicién de caida, convergencia, decalaje &
axial e inclinacion, consulte a partir del punto 10, - ‘.;.
pagina 37, Alineacion del eje trasero. @ =
e
Una vez finalizadas las mediciones en el eje trasero (Fig. 109)

del vehiculo, los cabezales de medicion con camara
se montan en el eje delantero del remolque.

w 7S e
A continuacion se selecciona en el programa el ler. J %‘}
eje (eje delantero) y se lleva a cabo la alineacion. |
(Fig. 110) |
\
I
1 (Fig. 110)
e —

Debido al disefio constructivo especial de un
remolque en tandem con barra de traccion rigida, el
procedimiento de alineacion se lleva a cabo como
en un semirremolque. (Fig. 111)

Aqui, la barra de traccion rigida del remolque en
tandem se trata como si fuera el pivote central del
semirremolque

Con ayuda del adaptador para pivote central y el 1
adaptador para argolla de traccion, el portarreflector
se monta segun lo descrito para los remolques, y en
el programa se selecciona un semirremolque de T s
2 ejes. (Fig. 112)

Todas las demas operaciones se describen en el
punto 12.2.1.

@
@
@006

(Fig. 112)

Alineacién de ruedas HAWEKA —AXI1S4000 51



EQUIPO ALINEADOR DE RUEDAS AXIS4000 qu?p H AWE K A

14 Vehiculos con dos ejes delanteros
directrices

Para la comprobacién del paralelismo entre los dos
ejes delanteros directrices debera haberse alineado y
eventualmente ajustado previamente tanto el primero
como el segundo eje directriz.

° Recién cuando la posicion central del
mecanismo de direccion del ler. eje esté

1 correctamente ajustada, podrd comprobarse

Nota €l paralelismo de los ejes directrices. (Fig. 113)

e
leje cambiar al préximo

e Para los preparativos de la medicion, los it ) - e -
cabezales de medicion con camara se montan del e = oo '
lado izquierdo del vehiculo en el primer eje y del e oo -
lado derecho en el segundo eje. Rl == i

Posicion central mecanismo de
direccion

e Ambas camaras se dirigen hacia los paneles @ —
reflectores traseros. @ —

e Lasruedas en el primer eje directriz estan en (Fig. 114)
“Marcha en linea recta”; para esto llevar el
engranaje de direccidn a la posicion central.

e A continuacion se selecciona el botén e

“Paralelismo de los ejes de direccion”. (Fig. 114) ;“:‘;;T.‘ﬂ"%”@ *T.—T*
El programa determina inmediatamente la posicion Sl k = s B
angular de los ejes entre si y muestra el valor medido. s Coar drco i
(Fig. 115)

e Al seleccionar el botéon “Continuar” se vuelve a la EQH
vista general del eje.

e Sino existe paralelismo (0° 00’) se deber& (Fig. 115)
seleccionar el boton de ajuste que recién aparece
para la correccién de la posicidn de los ejes del
vehiculo entre si.

e Con la ayuda de los indicadores, los ejes pueden T
ajustarse al valor requerido. (Fig. 116) it oh s e t. .*'

® Dirigir ambas camaras
a la escala de

convergencia situada -
respectivamente més lejos|

e Al seleccionar el boton “Continuar” se volvera a la Qg

vista general del segundo eje. R m

(Fig. 116)
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15 Consideracion del desnivel del suelo

El AX1S4000 tiene la posibilidad de considerar diferentes desniveles del suelo en cada eje durante
la alineacion. (Fig. 117)

(Fig. 117)

Deben realizarse los siguientes pasos:

e Después de seleccionar el vehiculo, marque o sm e
la casilla de verificacion Comprobacién del o
suelo en la pantalla de vista general de los ey
datos del vehiculo, y seleccione el nuevo e
botén “Desnivel del suelo” (Fig. 118) ° sdeccnr o

¢ Un panel reflector se encaja en la placa base
(Fig. 119) y se coloca por delante de la rueda
derecha del eje que se desea alinear.

Ees
T | Alustar escala

¢ Delante de la rueda izquierda del mismo eje,
se coloca de manera analoga la camara en la
placa base (Fig. 119) y se la dirige hacia el
panel reflector.

e Girar la camara en la base hasta que con
ayuda del nivel de burbuja quede alineada en
sentido vertical.

e Con la ayuda del tornillo de ajuste de la placa
base debera alinearse la camara en sentido
horizontal mediante el nivel de burbuja.

e Seleccione el eje que desea medir del lado
derecho de la ventana del programa. El
programa comienza siempre con el ler. eje.

e Pulse ahora la tecla OK de la camara para
registrar el valor. e
e Seindicara el desnivel para esa posicion del i s
eje. A partir de ese momento, ese valor se E s e o
tendra en cuenta automaticamente para las e
siguientes mediciones de ese eje. (Fig. 120) e o b g o

Desniveldelsusto - oo 2 () [TT53
Desnivel o suslo - oje 3 [T
Desnivel dei suelo - eje 4 [} [

(Fig. 120)
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Desnivel del suelo

Dependiendo de las circunstancias, puede indicarse
un valor positivo 0 negativo para el desnivel.
(Fig. 121)

Valor positivo:
Visto en la direccion de marcha: La rueda derecha estd mas elevada que la izquierda.

<

(Fig. 121)

\

Valor negativo:
Visto en la direccion de marcha: La rueda izquierda estda mas elevada que la derecha.

Si los desniveles del suelo son conocidos, ya (o)
que a menudo las alineaciones se realizan en - 1 / 2 5
el mismo sitio, pueden también introducirse

directamente los valores manualmente para
cada eje. (Fig. 122)

Desnivel del suelo - eje 1 [°]
Desnivel del suelo - eje 2 [°]
Desnivel del suelo - eje 3 [°]
Desnivel del suelo - eje 4 [°]

—

(Fig. 122)

Una vez registrados los desniveles del suelo
para todos los ejes, debera seleccionarse el
botén “Continuar”.

El programa volvera a la pantalla de datos del
vehiculo seleccionado y la alineacion podra
llevarse a cabo en la secuencia normal.
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16 Llantas especiales

Si no es seguro el asiento correcto del soporte del
alineador con respecto al cubo de la rueda, debe
realizarse una compensacion de concentricidad en
cada uno de los cabezales de medicién con camara
para cada eje del vehiculo mediante la opcién
Llantas especiales.

e Colocar los cabezales de medicidon con camara en
las bridas de llanta del primer eje del vehiculo.

® En los vehiculos con llantas Trilex, las cuales
1 vienen divididas en 3 segmentos, los pies = —
magnéticos deben reemplazarse por e
Nota adaptadores especiales y los cabezales de S
medicion deben montarse a la rueda con e
brazos de agarre. (Fig. 123) P

N° de articulo 924 000 004

e Después de seleccionar el vehiculo, marque la
casilla de verificacion Llantas especiales en la
pantalla de vista general de los datos del vehiculo,
y seleccione el boton “Continuar” (Fig. 124)

¢ Enla siguiente pantalla del programa se realizara
ahora una compensacion de concentricidad para la
primera rueda del primer eje.

™ Instrucciones

@ Colocar e sparte pora
e Siga las instrucciones que aparecen en el lado "“::'”’:"
izquierdo de la pantalla. La compensacion se ggjﬂ:m.*m _“".:.""
realiza en tres pasos y se representa ormr
gré.ﬁcamente_ (Fig. 125) r"“:ﬁ“.“&;m‘;ﬁ.,,, Posicion0°  Posicion 90° _Posicién 180°
e Bajar nuevamente el vehiculo sobre la placa
giratoria.

e A continuacién debera realizarse una
compensacion de concentricidad de la rueda
opuesta del mismo eje.

¢ Una vez finalizado este procedimiento, puede
comenzarse la alineacion de este eje del vehiculo
con el boton “Ajustar escala”. (Fig. 126)

e Para cada uno de los demas ejes del vehiculo que
se vaya a alinear debera realizarse una nueva
compensacion de concentricidad por rueda antes
de comenzar la medicion.

Posicién 0° Posicion 90° Posicion 180°

e | SIDURANTE LAS MEDICIONES SE o
1 CAMBIA ENTRE LOS EJES DE LOS s |
VEHICULOS (HACIENDO CLIC EN LOS Foom T
Nota BOTONES1/2/3, ETC.) DEBERA
REALIZARSE UNA NUEVA
COMPENSACION DE CONCENTRICIDAD.

(Fig. 126)

Alineacién de ruedas HAWEKA —AXI1S4000 55



EQUIPO ALINEADOR DE RUEDAS AXIS4000 @(Io[?%
5 HAWEK A
17 Conservacion

17.1 Cuidado y mantenimiento

Las superficies de contacto de los soportes magnéticos deberan mantenerse siempre libres de
suciedad. Sélo entonces podra garantizarse una plena superficie de contacto, y por lo tanto un
asiento firme en la llanta.

® Tenga en cuenta que los cabezales de medicion con cdmaray sus accesorios
1 son componentes de precision.
Siempre debera procurarse que estos elementos sean utilizados y

Nota conservados con el maximo cuidado.

El disco protector de la lente de la cAmara debera limpiarse en
caso necesario con un pafio suave y seco. jNunca limpiarlo con
alcohol u otros liquidos!

— Debera procurarse que los paneles reflectores no se rayen del lado
Atencion que actla para la deteccion.

Los paneles reflectores rayados pueden ocasionar errores en la
adquisicion de los datos de medicion.

Para cargar las baterias de los cabezales de medicién con cAmara
so6lo utilice el cargador suministrado. Este cumple las normas
europeas de seguridad y ha sido disefiado especificamente para la
bateria utilizada en el alineador AX1S4000.

18 Nota sobre la eliminacion

Las camaras, incluidas las baterias, no deben desecharse en el
contenedor de residuos. En el marco de la aplicaciéon de la Ley de aparatos
eléctricos y electronicos (Ley sobre la comercializacion, la devolucion y la
eliminacion respetuosa con el medio ambiente de los aparatos eléctricos y
electrénicos), recuperamos las camaras.

Envienoslas directamente a nosotros (con suficiente franqueo).
_ Eliminaremos los componentes electronicos de forma adecuada, sin
impacto ambiental.
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19 Descripcion de fallos

Atencion

19.1 Descripcién y causas de fallos

iLas operadoras u operadores s6lo deberan reparar por cuenta propia aquellas averias
gue se atribuyan evidentemente a fallos de manejo o mantenimiento!

Descripcion

Posibles causas

Solucion de fallos

Después de iniciarse el programa
no hay conexion con los estados
de las camaras

e La capacidad actual de la
bateria ya no es suficiente.

¢ Una conexion de interfaces
incorrecta se ha especificado
en el programa.

¢ No hay canal de radio o el
canal es incorrecto para la
conexion de la camara

El controlador USB para el
receptor no estd instalado en
el sistema operativo

e Cargar las baterias de los
cabezales de medicién con
camara con el cargador
suministrado

e Después de iniciarse el
programa seleccionar el
botén “Configuraciones®, la
interfaz debe estar
configurada en AUTO (véase
el punto 7.2.3)

¢ Intente establecer una nueva
conexion a través de un canal
de radio diferente

Instale el controlador USB que
viene en el memoria USB.
(punto 6.3, pagina 19)

La cdmara no detecta ninguna
sefial de los paneles reflectores

Los paneles reflectores estan
muy dafiados o sucios.

Limpiar los paneles reflectores o
si fuera necesario reemplazarlos
por otros nuevos.

El cabezal de medicién con
camara no asienta firmemente en
la llanta

e Superficie de la llanta sucia
e Soporte magnético sucio
¢ No hay plena superficie de

contacto entre los imanes y la
llanta

e Limpiar la superficie de la
llanta

e Limpiar la superficie de los
imanes

¢ Realinear el soporte
magnético

Los resultados de medicién no
son realistas

e La separacion de los paneles
reflectores delanteros, de
izquierda a derecha, difiere
de la separacién de los
traseros, de izquierda a
derecha

e La calibracion del cabezal de
medicidn no es correcta

e Control de las distancias!
Igual separacion de los
paneles reflectores
delanteros y traseros.

e Comprobar mediante el control
de manipulacién del soporte
del alineador y una nueva
medicién de convergencia.
Contactar el servicio técnico en
€aso necesario.
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20 Anexo

20.1 Protocolo de medicién para alineacién de vehiculos

Hans
Musterpeter él‘!@!
Musterweg t.“j
30165 Musterstadt
Teléfono +49 5139 8096-0 — Fax +49 5139 8996-222
Web www.muster.de — Email info@muster.com
MeCBMOD: | il
(Harald;
Fecha: 08.10.2012, 12:15
Matricula: AX-1S 4000
Después Antes Antes Después Antes Después
Convergenci  0,0mm - 1,2mm Convergencia total - 1,2mm 0, OmmConvergencia
Caida 0°00*' - 1°28' | - 2,4mm 0, Omm 2°04" 0°00! Caida
Caida de la punta del eje 0°00" Posicién central mecanismo de direccién 0°00"' Caidade lapunta del eje
Apertura 0°00* v 0, 8mm 0, Omm 0°00' Apertura
Ang. conv. 4°01" 4°00" Ang. conv.
Ang.méx. ---°o__+ 40°00¢ 40°00" ---°--1 Ang. max.
Convergenci 0, 1lmm - 3,1lmm Convergencia total 4,4mm - 0, LmmConvergencia
Calda 0°00" - 1°11° Sians -0, 0mm 2°04¢ 0°00"  Caida
Puosicidn inclinada {
- 0°19°' 0°00'
Asimetria
33mm  ----mm
Convergencia - - , —yam - - -, -mm | f Convergencia total ---,-mm ---,-mmConvergencia
Caida 0°00' - 0°42° 05 e RS 0°46*  0°00' Caida
Posicién inclinada
- M R pegse 2= - ]
Asimetria
-=--mm =--=--mm
© 2008 - 2012 by Haweka AG Germany http:/iwww_haweka.com E-Mail: info@ haweka.com
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21 Declaracion de conformidad CE

El fabricante:

declara por la presente, que el equipo descrito
a continuacion:

cumple las siguientes normas y directivas.

Normas Europeas aplicadas:

HAWEKA GmbH
KokenhorststralRe 4
D-30938 Burgwedel

Sistema electrénico inalambrico con camara
parala alineacion de ruedas de vehiculos
utilitarios

Modelo: AXIS4000

Directiva CEM 2014/30/EU
Directiva sobre baja tension 2014/35/EU
Directiva RED 2014/53/EU
Directiva RoHS 3 2015/863/EU

EMC para equipos de radio de corto alcance
(SRD)

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

Sistemas de transmisién de banda ancha
Banda ISM de 2,4 GHz

ETSIEN 300 328 vV2.1.1

Inmunidad a las interferencias y emisiones

EN 61326-1

Seguridad fotobiol6gica de lamparas
y SUS conjuntos

EN 62471:2008

Los limites de exposicion para las radiaciones
Opticas artificiales

BGI 5006

Proteccion: IP54

EN 529

Prueba de choque: caida libre

EN 60068-2-31, EC

iLas modificaciones constructivas que tengan consecuencias sobre los datos técnicos
especificados en el manual de instrucciones y el uso previsto, hacen que esta declaraciéon de

conformidad pierda su validez!

Burgwedel, 22/11/2021

g

Director ejecutivo
Dirk Warkotsch

Nl oa [
) U A

(Firma)
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HAWEKA GmbH

Kokenhorststr. 4 « 30938 Burgwedel
+49 5139 8996-0 +49 5139 8996-222
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