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1 Genel guvenlik uyarilari

1.1 isletmecinin 6zen yiikiimliiliigi

Health and Safety
Regulations

§§

Accident
Prevention
Regulations
of
Trade
Associations

Operating
Instructions

AXIS4000MB aks dl¢im sistemi, uyulmasi gereken harmonize normlar
itinayla secildikten sonra tasarlanmis ve Uretilmistir. Boylece sistem en
son teknik gelismelere uygun olup, isletim esnasinda en ylksek
guvenligi sunar.

Aks ol¢iim sisteminde konstriiktif degisiklikler ancak ilireticiden
yazili onay alindiktan sonra yapilabilir!

Sistemin guvenligi, gercek kullanim kosullarinda, ancak gerekli tim
tedbirlerin alinmasi halinde saglanabilir. S6z konusu tedbirlerin
planlanmasi ve uygulandiginin kontrol edilmesi, isletmecinin 6zel
yukimluliga kapsamindadir.

isletmeci, 6zellikle asagida belirtilen hususlardan yikimlidir:

Sistem sadece tasarim amacina uygun kullaniimalidir
Sistem sadece kusursuz ve c¢alisir durumda kullaniimalidir

Kullanim kilavuzun daima okunakli ve eksiksiz bir sekilde sistemin
kullanim yerinde hazir bulundurulmasi

Sistemi sadece kullanim kilavuzunu okumus ve verilen talimatlara
gore galisabilecek kalifiye ve yetkili personel sistemi kumanda
etmelidir!

Personel dizenli araliklarla is glvenligi konusunda bilgilendiriimeli ve
kullanim kilavuzu ile icerdigi guvenlik uyarilarini okuyup dikkate
almahdir.

Aks o6lctiim sistemini kullanmadan 6nce her defasinda sistemde gozle
gorilur hasar olup olmadigi kontrol edilmeli ve sistemin sadece
kusursuz durumda calistirildigindan emin olunmalidir! Tespit edilen
kusurlar hemen yetkili amirlere bildirilmelidir!

Kullanici, sistemin usuliine uygun olarak ¢alistirlmasindan ve
guvenlik yénetmeliklerine uyuldugundan tek basina sorumludur.

HAWEKA aks 6lgiimi —AXIS4000MB
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2 Aks olgcum sisteminin nakliyesi

2.1 Ebatlar ve agirlik

Uzunluk x Genislik x Yiikseklik
120cm x 80cm x 125 cm

Nakliye agirhgr:

285 Kg brit

2.2 Kullanim ve depolamaya iligkin genel bilgiler

A
i

Nakliye esnasinda asiri sarsintilardan kaginiimalidir.

Sistem genel olarak neme karsi korunmalidir. Bu 6zellikle tim aks sisteminin
nakliyesi ve depolanmasi i¢in gecerlidir.
Depolama yerinin kuru ve temiz olduguna dikkat edilmelidir.

Kameralari daima sarjli durumda muhafaza edin.

3  Uriin tanitimi

AXIS4000MB aks olgum sistemi Uriin no. 924 000 053

Versiyon 4.6
' Son giincelleme: 12 / 2017
Teknik degisiklik yapma hakki saklidir.

Sekiller:
HAWEKA AG / 30938 Burgwedel

Her sekilde ¢ogaltilmasina misaade
edilmez.

HAWEKA aks 6lgiimi —AXIS4000MB
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3.1 Talimatlara uygun kullanim
e AXIS4000MB aks Ol¢cim sistemi ticari araglarda, rémorklarda, dorselerde ve
traktorlerde yurir aksam olgimu icin gelistiriimistir.
o Sistem sadece yurir aksam geometrisinin hizli bir sekilde 6lgilmesine yarar.

On akslar ve yénlendirilebilir akslar igin: Arka aks/akslar igin:
e Kamber agisi e Kamber agisi
e Direksiyon digli grubunun orta konumu e Rot agisi
o Tek veya komple rot ayari e Aks kaymasi
o Kaster agisi e Aks egri konumu

¢ King pin agisi

o Donus acisi
e Maks. direksiyon dénme agisi

o AXIS4000MB aks dl¢cim sistemiyle “seyir konumunda” élgim yapmak mimkindur.
Aracin kaldiriimasi gerekmez.
o Baska arag turleri de (gerekli uygun aksesuarla) hizli ve glvenilir sekilde élgulebilir.

® Tasarim amacina aykiri kullanimlardan dogan fiziksel ve maddi hasarlardan
1 Uretici degil, aks dlgiim sisteminin isleteni sorumludur!

3.2 Aks olgum tutucusunun kurulumu
Kamera 6lgum kafasi ve en énemli parcalan: 3 kollu yildiz

. / Yildiz kulplu vida
/ /  Mex40
Manyetik tutueu
100 mm '
Kamera muylusu

Hizh degisim
sistemi

Germe kafas

Kamera muylusunu kesinlikle 3 kollu yildizdan ayirmayin!
Kamera muylusu 3 kollu yildiza sabitlenmig olup, biyak itinayla ayarlanmig ve monte
edilmistir.

Ornegin disme halinde kamera muylusunun 3 kolu yildiza artik dik pozisyonda durmadigi yéniinde
suphe olusursa, litfen yetkili satis temsilciligine bagvurun!

6 HAWEKA aks 6lgiimi —AXIS4000MB
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3.3 Teknik veriler

Rot dlcimu

Kamber agisi 6lgimi

Kaster agicisi dl¢imi

King pin agisi

Maks. direksiyon déonme agisi

Aks kaymasi

Aks egri konumu

Doénus agisi

Dingil mesafesi farki igin giris penceresi

Calisma sicakligi
Sensoriin soka dayanimi

Telsiz modiilii:
Frekans araligi

Kanal sayisi
Verici glci

Kamera:
Akim beslemesi:

Tam dolu akiilerle ¢alisma stiresi

Sarj cihaz:
Isletim gerilimi

Ddner tablalar
Tasima kapasitesi

N>

Olgiim aralig Olgiim hassasiyeti:

+ 5 derece +0°0%
-15 derece ila +15 derece + 0°05%

- 5 derece ila +18 derece +0°0%
-10 derece ila +20 derece +0°10°

+ 70 derece +0°10’

+ 50 mm + 0,5 mm
+ 15 derece +0°05%

+ 5 derece +0°10°
[mm]

+5 ila +40 santigrat derece

3500 g (meyil sensori)
2000 g (jiroskop)

2,4 GHz bant (2405 — 2480 MHz)
Otomatik frekans dizeltmesi

10

10 mW

Lityum iyon aku paketi:
18650 CF 2S1P 7,4 V / 2250 mAh
>10s

100 - 240 Volt

6 ton / tane

3.4 AXIS4000MB i¢in bilgisayar sisteminde aranan sartlar

Gerekli isletim sistemi:

Minimum donanim:
islemci:

Calisma bellegi:

Sabit disk yer gereksinimi
Ekran karti:

Ses karti

Port:

Renkli yazici

Onerilen donanim:
islemci:
Calisma bellegi:

Windows 7, 8.1, 10

Pentium IV — AMD Athlon 1 Ghz

1024 MB

100 Mb

Co6zunlrlik 1024 x 768 Piksel / High Color

USB 1.1

1,6 Ghz veya ustu Intel ya da AMD
1024 MB

16 MB Uzeri AMD (ATI) veya NVIDIA ¢ip setine sahip ekran karti

Cozinlrlik
WLAN (portatif el cihazi icin opsiyon)

1280 x 1024 Pixel / True Color

HAWEKA aks 6lgiimi —AXIS4000MB
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4 Donanim

4.1 AXIS4000MB temel versiyonu parga listesi

2 adet aks 6l¢im tutucusu
Uriin No. 924 001 000

6 adet manyetik tutucu (100 mm)
Uriin No. 913 027 012

6 adet hizli degisim sistemi
Uriin No. 913 027 006

2 adet komple germe kafasi
Uriin No. 912e008 140

4 adet kamyon kolu, aluminyum jantlar i¢in
Uriin No. 912e008 303

L

6 adet arka aks 6lclimu i¢in 6zel manyetik tutucu (315 mm)
Uriin No. 913 030 012 -
m

4 adet doner tabla
Uriin No. 913 011 029

‘Eg.a_.ﬁ Q;F-r;f\-ﬁ

2 adet verici Uniteli elektronik kamera 1 adet kamera taban saci

Uriin no. 924 001 161 (sol)
Uriin no. 924 001 162 (sag)
Uriin no. 924 001 030

1. adet reflektor tablosu taban saci

o

Urlin No. 924 001 029

Uriin no. 924 001 160

1 adet USB kablo
Uriin No. 924 001 067 *.‘E“’""‘“EE

1 adet verici / alici Unitesi l

8 HAWEKA aks 6lgiimi —AXIS4000MB
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2 adet aliminyum jantlar icin montaj yardimcisi
Urin No. 913 027 017 % — Y

<’ <7

1 adet Avrupa tipi elektrik kablolu kamera sarj istasyonu
Uriin No. 924 001 034

4 adet reflektor tablosu
Uriin No. 924 001 025

4 adet ayak
Uriin No. 913 052 024

2 adet reflektor tagiyicisi
Uriin No. 913 052 081

1 x orta parga: 913 052 082
2xdigparca: 913 052 083

2 adet miknatisli skala tasiyici
Uriin No. 913 052 077

4 adet dengeleme tablasi
Uriin No. 913 011 043

HAWEKA aks 6lgiimi —AXIS4000MB 9
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1 x donanim seti AXIS4000 kamyonet igin:
Uriin no. 923 000 003

2 adet otomobil aks 6lgiim tutucusu
8 adet teleskopik kiskag kolu
12 adet yayl plastik tutucu
8 x Klguk malzeme
(yaylar ve pullar)

1 x bilgisayar Unitesi
Uriin no. 900 008 065 Bilgisayar
Uriin no. 900 008 066 Ekran
Uriin no. 900 008 067 Yazici
Uriin no. 900 008 068 Klavye
Uriin no. 900 008 069 Fare

1 adet dolap AXIS4000MB
Urlin No. 924 001 174

i 1 adet USB ayagiti Kullanim kilavuzu
= AXIS4000MB programi Urin no. GEB 001 237
Uriin no. 924 001 194 Teslim protokoli

Uriin no. DOK 000 020
Fonksiyon kontroll eki
Uriin no. DOK 000 021

10 HAWEKA aks 6lgiimi —AXIS4000MB
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5 isletime alma

Aks 6lgum sistemini ilk defaya mahsus kullanmadan énce asagida belirtilen galismalar gereklidir:

Yazilimin ve FM vericisinin Windows ortaminda kurulmasi

Yazilimin ayarlanmasi.

5.1 Reflektor tasiyicisinin montaji

Reflektor tasiyicisi asagidaki yapi parcalarindan olusmaktadir: (Sek. 1)
a) 1 xorta parga
b) 2 x reflektor tablalari igin delige sahip dis parga
Her iki dis parganin orta parga ile birbirine itilmesi.
* —— =

Bu sirada sol ve sag kisimda orta pargaya ayni
mesafe olmasina dikkat edin.

i Kafes kademesindeki sayi her iki

kisimda da ayni olmahlidir.

Montaji tamamlanan reflektor tasiyicisi 2 ayakla
(tripodlar) birlikte 6lgim igin kullanilir.

(Sek. 3)

HAWEKA aks élgiimii —AXIS4000MB 11
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5.2 Yazilimin Windows ortaminda kurulumu

-~

¢ Bilgisayarda calismakta olan tiim programlari kapatin
e USB aygitini bilgisayarin bog bir USB yuvasina takin.

Kurulum Sihirbazi otomatik olarak agilmadiginda, Windows
gérev gcubugunda “Baslat” ve ardindan “Caligtir” lizerine
basin. D:\axis4000msetup komutunu girin, burada D harfi
cikarilabilir stirticiiyti ifade eder.

o Gosterilmesi halinde Windows guvenlik uyarisini onaylayin
ve “Calistir’ butonuna tiklayin.

e e e Lisans s6zlesmesini okuyun ve kurulum asistani tarafindan

s ekranda verilen talimatlari dikkate alin. (Sek. 5)

e Kurulum tamamlandiktan sonra AXIS4000MB yazilimi ve FM
vericisi i¢in sUrlcu bilgisayara kurulur.

_._.mwwrhﬁ:umw e Kurulum sonrasinda USB aygitini bilgisayardan ¢ikartin.
L] e |
(Sek. 5)

FM vericisi icin surtict genelde AXIS4000MB programi kurulurken otomatik olarak bilgisayarinizdaki
sisteme eklenir. Kurulum tamamlandiktan sonra FM vericisi PC’nin bos USB soketlerinden birine
takildiginda yeni donanim taninir ve sisteme entegre edilir.

Bu fonksiyon otomatik olarak gerceklesmezse veya sirlicliyi manuel olarak silerseniz, siricl
AIS4000MB USB aygiti yardimiyla FM-Driver klasériinden yeniden sisteminize entegre edilebilir.

5.3 FM vericisinin manuel kurulumu (gerektiginde)

¢ Verici ve alici Unitesini (FM vericisi) (Sek. 6) teslimat
kapsaminda USB kablosuyla bilgisayarin bos bir USB
yuvasina baglayin.

e Yeni donanim Windows tarafindan taninir ve kurulum
asistani otomatik olarak baslatilir.

7 e Sdrucindn hedef secgimi igin: Yazilimi belirti bir kaynaktan
gl c E | kurun ve sunu segin: Cikarilabilir aygiti ara, bu sirada
e | AXIS4000MB USB aygiti bilgisayara takili olmalidir.

(Sek. 6)

12 HAWEKA aks 6lgiimi —AXIS4000MB
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6 AXIS4000MB programi

Komple programin sunum ve kullanim bakimindan her durumda kullanici i¢in kolay anlasilir ve
hizli kullanilabilir olmasi igin blylk ¢aba sarf etmis bulunmaktayiz.

Bu programla en kisa zamanda bir aracin ara¢ geometrisini nasil tespit edebileceginizi
gOreceksiniz.

Yardimci metin ve grafikler destegiyle az sayida adimlarla program menustinde yénlendirilecek
ve program hakkinda her zaman igin yeterli bilgileri alacaksiniz.

ik aracg dlgiimiine baslamadan énce bireysel kullanim icin en dnemli parametreleri iceren
program ayari yapilmaldir.

6.1 Yazilimin ayarlanmasi

Ekrandaki simgeye tiklayin veya Windows igerisinden: BASLAT —-PROGRAMLAR — HAWEKA —
AXIS4000MB secin ve AXIS4000MB secenegine tiklayin.

L
s

e  Programi baslatin.

k} Start Fi 7= Show " T " Quit
FF measurement = praotocol # program

Program baglatildiktan sonra ilk temel ayar i¢in “Ayarlar’ (Settings) 6gesini segin.

) HAWEKA'

HAWEKA aks 6lgiimi —AXIS4000MB
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6.2 Program ayarlarinagenel bakis

6.2.3

6.2.2 |—

{ o Laoguage

Engeme

=

6.2.1 Misteri verileri:

- Exlmndad
—~ St

i (Sek. 8)

6.2.9 6.2.10 6.2.11

B Beleid
(BT

6.2.4

6.2.5

6.2.6

6.2.7

6.2.8

Yardi

iptal/Geri

Olglim protokoliine devralinmalari ve yazdiriimalari igin ilgili satirlara firma verilerinizi girin. (Sek. 8)
Resim seg: (Select image) butonu

ileride protokolde belirecek olan firma logonuzu kaydetme olanaginiz vardir.
Desteklenen dosya turleri: BMP, JPG, GIF, PNG

Resim boyutu élgeklendirilir.

6.2.2 Dil:

“Dil se¢imi” (Select Language) butonuyla meni
adimlarinin ve tim komutlarin istediginiz dilde
gosterilmesini saglayabilirsiniz. (Sek. 9)

o Tum ayarlar “Ayarlari devral” (Save)
1 butonuyla onaylanmalidir.

kiguk format 72 dpi ¢cézunurlikte 400 x 200 piksel olmalidir.

1 Cok kuglik resim dosyalari buyulk gosterilir ve bu durumda kalite kaybi olusur. Segilen en

(Sek. 9)

14
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6.2.3 Arayuz:
Kurulum basariyla tamamlandiktan sonra FM vericisiyle iletisim — EETEEEssias alci ]

igin bilgisayara yeni bir sanal COM aray(izii eklenmistir. S i el

= 2 comoon
Programda arayiiz segimi, otomatik baglanti icin OTOMATIK L7 o coamattia or
ayarinda olmalidir. | Eﬁm
Sadece ihtiyag halinde (kameralarla baglanti kurulamadiginda) e
araylz manuel olarak secilen port’a ayarlanabilir. oo

=g IR Nty

® Windows ortaminda aygit yoneticisine FM vericisi igin
yeni bir COM araylzu “KE USB wireless modem
1 (COM x)” eklenmigtir. (Sek. 10)

Telsiz kanali: (Sek. 10)

Kamera sensorleri ile program arasinda veri transferi icin kameralarda ayarlanmig telsiz kanali
otomatik olarak gdsterilir.

Telsiz kanali, gerektiginde kameralarda degistirilebilir ve ardindan Biiyiite¢

butonuna basilarak program tarafindan devralinmalidir.

Biiytiteg butonu

lletisim penceresi iki bolime ayriimistir. Sol bolimde program tarafindan bulunan, ancak heniiz
baglanmamig olan kameralar gosterilir. Sag bolumde telsiz yoluyla programa bagli olan kamera(lar)
gOsterilir.

1 Kameralar ve FM vericisi ayni telsiz kanalina ayarlanmis olmalidir.

Seri numarasi:
Program kameralarla baglanti kurar kurmaz kameralarin seri numaralari gosterilir.

6.2.4 Kamera semboli bilgisi:

Program calistigi sirece kameralara olan baglanti ile akulerin garj seviyesi surekli kontrol edilir ve
gOsterilir.

Sembollerin tanimi:
Program kameralarla baglantiyr henlz sorgulamadi, durum ‘
bilinmiyor. (Sek. 11) (Sek. 11)

Gosterge degiserek sari ve kirmizi renkte yanip sénuyor.

Program kameralarla baglanti kurmaya c¢aligiyor. (Sek. 12) ((z{)
i g (Sek. 12)

Gosterge yesil renktedir: Kamera ile baglanti kuruldu. (Sek. 13)

(Sek. 13)

HAWEKA aks élgiimii —AXIS4000MB 15
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Gosterge yesil renktedir, ortasinda kirmizi nokta var:
Baglanti kuruldu, ancak reflektor tablosu bulunamadi.

(Sek. 14) (Sek. 14)
Gosterge yesil, ortasinda sari nokta var: Baglanti -
kuruldu ve reflektdr tablosu tanindi. (Sek. 15)
S (Sek. 15)
Kamera pillerinin sarj durumu:
%100, %75, %50, <%25 kapasite. (Sek. 16)
(Sek. 16)
ilgili akiiniin sarj seviyesi %25'in altina 7
distiginde, kamera semboll yanip séner. (Sek. 17) .
Kameralar, yapilacak diger ol¢iimler igin . (Sek. 17)
sarj edilmelidir.

Default side of steering

6.2.5 Standart direksiyon tarafi

Direksiyon disli grubunun orta konumunu kontrol etmek @ Hnanggrve
icin burada Ulkeye gore arag direksiyon tarafi standart @ Right-hand drive
direksiyon tarafi olarak belirlenebilir. (Sek. 18)

(Sek. 18)
6.2.6 Talimatlar
) &l Instructions
Olclimler sirasinda is talimatlarinin gosteriimesi veya
gizlenmesi igin standart ayar belirlenir. (Sek. 19) |7 always visible
(Sek. 19)
® Talimat penceresi programin her yerinde
gOsterilebilir veya gizlenebilir. Bunun igin — "
1 program sayfasinda “Talimatlar” (Instructions)
butonuna tiklayin.

| b Data folder|

6.2.7 Veriklasoru

H ClilsersiMichaelAppDate Roaming Hawek a\AIS4000M Database!

Tdm arag olgumleri bir protokol dosyasina kaydedilir. ‘o
Varsayilan kayit konumu:

C:\Benutzer\BenutzerName\AppData\Roaming\Haweka\AX1S4000MBM\Database\
(Sek. 20)

(Sek. 20)

Kayit yerini degistirmek igin “Klasér’ butonuna tiklayin: i%"'j
S
Lo
Tekrar varsayilan kayit konumunu ayarlamak igin “Geri” butonuna tiklayin: \E%/

16 HAWEKA aks 6lgiimi —AXIS4000MB
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6.2.8 Genisletilmis ayarlar

Kullanici, bu genigletilmis ayarlarla programi
bireysellestirme olanagina sahiptir. (Sek. 21)

Ozel ayarlar icin ilgili parametreyi secin ve tablodaki
degeri degistirin.

e Genigletilmis ayarlarin toplu bakisi i¢in ekteki
1 sayfa 55, madde 22.1 bakiniz

Degistirilen girdiler “Degerleri tistlen” butonuna

basilarak onaylanmalidir. (E (Sek. 21)

6.2.9 Sistem genel tablosu (System overview)

Sistem genel tablosu kullanilan bilgisayarlar, kameralar,
FM vericisi bilesenlerini ve program sirdmlerini iceren
bir liste olusturur.

-
Bu bilgiler, olasi arizalarda servis teknisyenine kullanilan A1
sistem hakkinda toplu bilgi sunar. (Sek. 22) ey e mm

L gt

6.2.10 Sifre (Password)

(Sek. 22)
Bu fonksiyon, sadece kurulum yerinde sistemde
diyagnoz calismalari yapacak olan servis Enter Code
ersonelimize mahsustur. AT A B R T ek i T,
. . . . T o i L
Bu opsiyon sayesinde programa 6zgu degisiklikler 2 ST ey |
yapilabilmektedir. (Sek. 23) L - fa 4.:*.-_3’; )

6.2.11 Kullanict NOMINAL veri bankasi BRSSP ..'-_f@“@
(User NOMINAL database) — - 2

. ($ek.- 23)
Kullanici NOMINAL veri bankasi yardimiyla nominal /
gercek kiyaslamasina yonelik kisisel arag verileri

olusturulabilir. =ds User nominal

' data

HAWEKA aks élgiimii —AXIS4000MB 17
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7 Olciim hazirhklar

1

Olglimden 6nce, 6lglim yerinde ve aragta bazi hazirliklarin yapilmasi gerekir. Bu galismalar
farkl olabilir ve kismen arag Ureticileri tarafindan baglayici olarak sart kosulmaktadir.

Asagidaki kontrol listesi ¢esitli 6n kosullarin dikkate alinmasinda yardimci olacaktir;

8

Aracin esit jant ve lastik ebadi bakimindan kontrol edin

Lastik profilinin yeterli oldugundan emin olun

Lastik aginmasi!! Esit olmayan asinma var mi?

Lastik hava basinglarinin dogrulugunu kontrol edin

Direksiyon ve tekerlek yataklarinda toleranslari kontrol edin

Tasiyicit mafsallari / Direksiyon fuzesi kovanlarini kontrol edin
Siispansiyonun ve amortisorlerin durumunu kontrol edin

Seyir durumlarinin similasyonu igin ureticinin yuk durumlarina yénelik olasi
referanslarini dikkate alin.

Bijon somunu koruyucu kapaklarini ve tekerlek siis kapaklarini ¢ikarin
Manyetik tutucularin kamera tutucunun jant lizerinde dogru oturmasini

saglayabilmeleri i¢in jantlarin bijon somunlari arasinda kalan kisimlarini

temizleyin.

Alinacakonlemler

Aracin doner ve dengeleme tablalari lizerine sirilmesi

e Doner tablalari sag ve sol tarafta 6n tekerleklerin 6niine, tam
ortaya koyun.
e Doner tablalari dénmemeleri igin emniyet slirguleriyle emniyete

alin.

e Dengeleme tablalarini sag ve sol tarafta arka tekerleklerin
onune, tam ortaya koyun.
e Aracl doner ve dengeleme tablalari Gzerine surln.

1

On tekerin ortasi doner tablanin ortasina denk gelmelidir.
Arka tekerlerin dengeleme tablalarinin ortasinda
bulunmasi gerekir. (Sek. 24)

(Sek. 24)

18
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e Arag, dondirme ve dengeleme tablalari Gzerindeki pozisyona
ulastiginda, emniyet sirguleriyle dondirme tablalarinin kilitleri
acilr.

Aks ol¢iim tutucularinin monte edilmesi

e 3 kollu yildizdaki manyetik tutucular gerekli jant flansina uygun
ayarlanmalhdir.

e Manyetik tutucular, bijon somunlari arasindaki kisimda jant
flangina tamamen dayanacak ve 3 manyetik tutucunun tamami
aks tutucusunun merkezine ayni mesafede olmalari saglanacak
sekilde kaydirilmahdir.

Yerlestirmeden ONCE miknatislarin oturma
yuzeylerini kontrol edin! Bu yerlerin kirden ve metal

artiklardan arindiriimis olmasi gerekir!

e Aks 6lgiim tutucularini miknatislarla birlikte temizlenen jant
flansina yerlestirin.

e Miknatislardan ikisi tekerlek merkezinin Ustunde, biri ise altinda
olmalidir. (Sek. 25)

e | AKS OLGUM TUTUCULARININ YA DA KAMERA
MUYLULARININ DAIMA JANT ORTA DELIGi

1 ORTALANMAK SURETIYLE YERLESTIRILMELERINE

DIKKAT EDILMELIDIR.

Aliminyum jantlarda ayrica her bir aks élgiim tutucusuna iki adet
kiskag kolu (912e008 303) vidalanmalidir. Aliminyum jantlarin
montaj yardimcisiyla (Sek. 26) birlikte aks 6lgiim tutucusunu
tekerin ortasinda tutun, bu sirada bir manyetik tutucu tekerlegin
ortasinin Uzerinde ve iki tanesi altinda bulunmalidir. Manyetik
ayaklar jant flangina dayanir ve kiskag kollari hizli sabitleme
aparati ile lastik profiline sabitlenir. (Sek. 27)

-
i f’- Sikistirmadan 6nce kiskag kollarinin
‘\u her iki tarafindaki uzunlugu, lastik
_ - " profilinin hemen 6niinde gergin
_ I JE olmayacak durumda yer almasini

saglayacak sekilde ayarlanmalidir.

A 4
F LAY & gy

(Sek. 26)
Kameralarin takilmasi

e Kameranin montaj pimini hafif yukari cekin ve kamerayi,
pimin oluguna yerlesecek sekilde kamera sabitleme
pimine gegirin.

e Bunun ardindan kamerayi, kamera ayar civatasini hafifce
sikarak muyluya kilitleyin. (Sek. 28)

(Sek. 28)
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Aks o6l¢iim tutucularinin tagima jantlarina monte edilmesi

e 3 kollu yildizda manyetik tutucular yayl plastik tutucu ile
degistiriimelidir.

e Aks dlgiim tutucusu oncelikle iki alt plastik tutucuyla jant
boynuzuna yerlestirilir.

e Her g plastik tutucu da dogru bir sekilde jant boynuzuna
yerlestirildiginde, aks 6lgim tutucusu janta dogru bastirilir ve mil
yardimiyla tekerlege sabitlenebilir. (Sek. 29)

e 2 adet aks 6lgim tutucusu arka aksa, skala tutucusuyla birlikte
ayni sekilde monte edilir.

k. 29
8.1 AXIS4000MB programinda arag verilerinin belirlenmesi (Sek 29

Verici/alici Unite bilgisayara baglanmis ve bilgisayar aciktir. AXIS4000MB programi ¢alistiriimis olmali
ve baslangi¢ sayfasi agik olmalidir.

“Olgiimii baglat” (Start measurement) butonunu segin.
o Arag verilerini girin ve arag tirina hizli se¢im yardimiyla
belirleyin. (Sek. 30)

° Kullanici, hizli segim yardimiyla 6n ayarli arag
1 verilerini dogrudan Ustlenme veya ara¢ modeline

ve tlrtne goére degisiklikler uygulama olanagina
sahiptir.

o “Ozel arag” (Special vehicle) secenegiyle maks. 5 aksa
sahip bir ara¢ 6l¢iim icgin belirlenir.

e Programin bir sonraki “Arag verileri’ (Vehicle data)
sayfasinda jant ebadi tanimlanmali ve araca gére akslarin
taru belirlenmelidir. (Sek. 32)

e Bunun ardindan “Devam” (Continue) butonuyla ara¢
verileri kabul edilir.

Asagidaki 2 program sayfasinda “Aks 6l¢iimii bilgi formu”
(Wheel alignment data sheet) ve “Nominal veriler’
(Nominal data) istege bagh girigler yapilabilir ve bunlarin

Olcim degerinin tespit edilmesine herhangi bir etkisi yoktur.
(Sek. 33 + 34)

Bunun arindan aks
6lcima bilgi formundaki
degerler protokol e
ciktisinda gosterilir

Nominal degerler 5 U b ; t
girildiginde, olgiim doi R T e
degerleri kirmizi veya oot
yesil gosterilir. % —
(Bunun igin bakiniz sayfa 27)

e A e =

(Sek. 33) (Sek. 34)
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9 Olciim yénteminin secilmesi

Program parametrelerinin ayarina (bakiniz ek madde 22.1 Genigletilmis ayarlar Sayfa 55) gore arag
seciminden sonra 6lgim yontemi icin bir iletisim penceresi gosterilir. (Sek. 35)

Hizh 6l¢iim sayesinde bazi program adimlari
atlanabilir ve sadece istenen olgim islemleri
uygulanabilir.

Hizli 6lgiim ile devam: bakiniz madde 10
(Sayfa 22)

Measuring method

Komple él¢iim kapsaminda, komple arag 6lgimi
uygulanabilmesi i¢in tim ¢alisma adimlari sirasiyla
gOsterilir.

Komple 6lgiim ile devam: bakiniz madde 12 (sayfa 36)

|—<0I¢;ﬁm yontemi segirni)—|

[ ]
1 Hizh Komple
evel v hayir v
Hizh Slgiim (Quick —«— Skalaayann —»r— (  Skalaayan )
alignment) secildiginde bir
skala ayari gergeklestirilir, m‘_
ayni gekilde komple arag — — : .
dlelimii igin tiim dlgiimler de | Direksiyon digli grubu| Direksiyon digli grubu|
uygulanabilir. - N L.u@ Ayar __
Ancak sira takip edilir! i : Rot acisi
—~ Rot acisi 0
L@ Ayar Kambgr acis! |
i Kimber acisi == Déndirme acisl
& Ayar
L. Déndi ' ~ Tdm &lglim
vondurme acisi— @ degerlerinin &
Lol'a& Ayar ayarlanmasi |
g Arkaaks B m
Rot | Rot |
= R ¢ o AP
edri konum egri konum
@ Ayar | Kamb%r acis! |
— Kamber agisi — ~Tom oigim |
L@ Ayar @ degerlerinin @9
ayarlanmasi
b

mme Arac genel tablosu gl Arac genel tablosu
|
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10 Hizh olgum (on aks)

Komple &lclle kiyasla hizli lgimde bazi program adimlari atlanabilmekte ve sadece istenen 6lgim
islemleri gerceklestirilebilmektedir. Bu sekilde 6érnedin sadece kamber ve / veya direksiyon dénme
acisinin tespit edilmesi gerektiginde skala ayari atlanabilir.

Hizli se¢im secildikten sonra, program otomatik olarak

“Ozel él¢iim adimlari’ (Special steps) adimina gecer
(Sek. 36)

Konsantriklik dengelemesi (run-out compensation) segimi. (Sek. 36)

Bazi ender durumlarda kamera aks 6lgim tutucularinin janta usuliine uygun takilamadigi gérilebilir.

A Aks 6l¢iim tutucusu daima tekerlek gébegine paralel olmalidir.

Ornegin Trilex jantlarda 3 pargadan olusan jantin dzelligi nedeniyle aks dlglim tutucusunun usuliine
uygun yerlestiriimesi garanti edilemez. Bu durumda Konsantriklik dengelemesi butonuyla her bir
tekerlek basina aks 6lgim tutucusunun kontroll yapilmalidir.

(Bu konuya iligskin bakiniz madde 18 sayfa 50)

Zemin kontrolii (Test Floor Inclination) segenegi.

Arag 6lcimui diz zemin Uzerinde yapilmalidir. Segilen galisma yerinin aracin sag ve sol tarafi
arasinda diizgin bir zemin sunmadigina dair stiphe olustugunda bu durum kontrol edilmeli ve diger
Olcimlerde dikkate alinmalidir. Bu adim her ne kadar baglayici olmasa da zemin bozuklugu
suiphesi olustugunda onerilmektedir. (Bu konuya iliskin bakiniz madde 17 sayfa 49)

“Devam” (Continue) butonuyla skala ayarina gegersiniz.
(Sek. 37)

Burada “Atla” (Skip) butonuyla, skala ayarini gegebilir ve
dogrudan élgiim islemlerinin secilmesine gidebilirsiniz.
(sayfa 25 sonrasi)

® Bu opsiyon sadece kamber agisi, kaster agisi,
1 king pin agisi, dénids agisi ve maks. direksiyon

dénme acisinin hizli bir sekilde dlgliimesine

yarar.
ms Skip
(Sek. 37)

Eksiksiz bir arag 6lgiimi icin madde 10.1 ile devam edin.
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10.1 Reflektor tablalarinin ayarlanmasi (Setup
Magnetic Scale)

10.1.1 Manyetik tutucularin araca takilmasi

e Arag sasisinin sag ve solundaki manyetik tutucular, 6n aksa
en az 1 metre uzaklikta ayni araliklarla sabitlenmelidirler.

e ki manyetik tutucu tizerindeki reflektor tablalarinin ayni -
pozisyona yerlestiriimesine dikkat edilmelidir. (Sek. 38) H— ——t

® Manyetik tutucular kameralardan mimkun oldukca
uzak mesafede arag sasisine takilmalidir. Boylece
1 daha blyuk dlgiim dértgeni olusur.

Manyetik tutucular reflektér tablalariyla birlikte araca
sabitlenmis oldugunda, sol ve sag kameralarinin reflektor
tablalarina hizalanmasi gerekir.

Bir kamera reflektor tablosunu tespit ettiginde, programda
sag ustteki sembol degisir ve islem ilgili kameradaki OK
tusu ile onaylanir.

(Sek. 38)

e Program gerek gorsel olarak yesil OK isaretiyle, gerek e
akustik olarak sinyal sesiyle 6lgcim degerlerini aldigina [T =%
isaret eder. ’ yeor ° ° st '45'.‘ :'Q"
e Bu baglamda reflektor tablolarinin hangi siralamada S
(sag/sol) tanindiklarinin ve ilgili kameranin OK tusuyla Py ial: &
onaylandiklarinin bir &nemi yoktur. (Sek. 39) (oK) =
e Her iki reflektér tablosu tanindiktan ve élgiim verileri 1.1

alindiktan sonra, program otomatik olarak reflektor
tasiyicilarinin ayarlanmasina geger.

(Sek. 39)

10.1.2 Reflektor tasiyicilarinin (rot skalalari) kurulmasi ve tasita gore yonlendiriimesi

Her biri 2 reflektdre sahip 2 reflektor tasiyicisi mevcuttur.

(Sek. 40)

® REFLEKTOR TASIYICILARININ ayarlanmasi icin REFLEKTOR TABLALARI manyetik

1 tutucudan alinir.

e Montaj, reflektor tasiyicilarinin, ayaklarin ve reflektér tablolarinin birlestiriimesinden ibarettir.
(Sek. 40)

HAWEKA aks élgiimii —AXIS4000MB 23



AXIS4000MB AKS GLCUM SISTEWI §olw
= =

On aks dl¢giimii

o Reflektor tasiyicilarindan biri aracin 6ntine, digeri
arkasina kurulur ve gorsel olarak pozisyonlandirilir.

o Reflektér tasiyicilarinin, kameraya en az 1 metre
mesafede olacak sekilde araca yakin ve aracin 6n ve
arka kismina paralel konumda olmalarina dikkat
edilmelidir.

o Reflektor tasiyicilari konumlandirildiktan sonra
reflektor tablolari sag ve sol tarafta ayni pozisyonda
tasiyicilara takilir. (Tasiyicidaki pozisyon deliklerine
dikkat edin)

® REFLEKT_@R_T_ABLC_)LARI KAMERALARLA
YATAY CIZGI UZERINDE

1 POZISYONLANDIRILMIS OLMALIDIR! (Sek. 41)

Ayarlanabilir ayaklarla ylkseklik ayari

yapilabilmektedir.

L)

e Kameralari arka reflektor tablolarina yoneltin.

o Arka reflektor tasiyicisi, ekrandaki hareketli gubuk
kirmizi ve sari Uzerinden yesil renge gegecek ve hemen
hemen “0” degerine ulasacak sekilde yana dogru
kaydirilmahdir. (Sek. 42)

e AYAKLAR SABIT KALIR!
1 SADECE REFLEKTOR TASIYICISI
KAYDIRILMALIDIR.

o Reflektér tasiyicisi ayarlandiktan sonra, aracin bu
bdlgesinde aracin boyuna ekseni kirmiziyla gosterilir ve
program ikinci reflektor tasiyicisinin reflektér tablolarini
bekler.

e Simdi kameralari gevirerek 6n reflektdr tablolarina
yoneltin.

o Ekrandaki hareketli cubuk tekrar bir deger gosterir.

On reflektor tasiyicisi, ekrandaki hareketli cubuk
kirmizidan yesil renge gececek ve hemen hemen “0”
degerine ulasacak sekilde yana dogru kaydiriimalidir.

e Bu islem tamamlandiktan sonra bu bdlgede de aracin
kirmizi boyuna ekseni gosterilir. (Komple araci kapsayan
bir ¢izgi olusur) (Sek. 43). . i el UL

¢ Aracin boyuna ekseni yapilacak olgimler igin
tanimlanmistir ve reflektor tasiyicisinin ayari “Devam’ [ ]

(Continue) butonuyla sonlandirilir (Sek. 43)

(Sek. 42)

i-lI

® OLGUM TAMAMLANANA KADAR HER iKi REFLEKTOR TASIYICISININ POZiSYONU

1 ARTIK DEGIiSTIRILMEMELIDIR.

Reflektor tagtyicilarinin pozisyonu 6lgiim esnasinda degistirildiginde, reflektér tasiyicilarinin yeniden
hizalandirilmalari gerekir. Ardindan élgtime son 6lgiim noktasindan devam edilebilir.
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10.2 Direksiyon digli grubu orta konumu

e Olgum iglemleri segimi toplu bakis sayfasinda
“Direksiyon disli grubu orta konumu” (Middle
position of the steering gear) meni maddesi
secilmelidir. (Sek. 44)

Direksiyon digli grubu orta konumu, aracin direksiyon
dizeninin bulundugu tarafta tek tarafli olarak saptanir.

e ihtiyac halinde direksiyon tarafi Sol direksiyon /
Sag direksiyon (left-hand drive / right-hand drive)
butonlarina tiklanarak degistirilebilir. (Sek. 45)

e Olguim yapiimadan énce direksiyon disli grubu orta
konuma getirilmelidir.

e Akabinde ilgili kamera 6n reflektor tablosuna
yoneltiimelidir. (Sek. 46)

o Reflektor tablosu tanindiginda kameradaki OK tusu
ile islem onaylanmaldir.

e Akabinde kamera 180 derece cevrilir ve arka
reflektor tablosuna yoneltilir. (Sek. 47)

e ikinci reflektdr tablosu tanindiginda yine kameradaki
OK tusu ile islem onaylanmalidir.

e Bu adimlar tamamlandidinda tespit edilen dlgim
degeri derhal gosterilir.

e “Devam’” (Continue) butonuyla program segcilen
aksin toplu bakis sayfasina geri doner ve tespit
edilen MEVCUT degeri g0sterir.

@

Left-hand drive

(Sek. 44)

Right-hand drive
(Sek. 45)

(Sek. 47)
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Direksiyon disli grubunun ayari.

P Hizh 6l¢iim modunda, ayar semboli Steering gear middle position
1 MEVCUT deger kabuliinden hemen sonra
T

gosterilir.
Komple dl¢iim modunda, ayar ancak ilgili
aksin tim dlgiminden sonra mimkun olur.

e Direksiyon disli grubu icin ayar butonu segildiginde
ayar ekrani belirir. (Sek. 48)

r—

:_:5_-_-_-_-1 Steering gear middle position
ahoen ra e
e g 2 W
] B
-8 &
e Direksiyon orta konumu direksiyon digli grubunda 10 10
kontrol edilmelidir. (Sek. 49) g

e istenilen deder ekranda gosterilene kadar itici (Sek. 45)

cubukta ayar yapilir.

NOMINAL deger ayari igin glincel deger ayar
¢alismalari boyunca analog ve dijital olarak strekli
gOsterilir. (Sek. 48)

e Ayar tamamlandiktan sonra “Devam” (Continue)
butonuyla ayar sonlandirilir ve program segilen
aksin toplu bakis sayfasina geri déner.

(Sek. 49)

Ayarlanan yeni deger “Sonra” stutununda belirir
(After). (Sek. 50)

(Sek. 50)
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10.3 Tek veya komple rot dlgiimiu

e Toplu bakis sayfasinda Rot (Toe) menl 6gesi
secilmelidir. (Sek. 51)

¢ MEVCUT degerin saptanmasi i¢in kameralar 6énce
on, ardindan arka reflektor tablolarina gevrilir ve ilgili
OK tusu ile kaydedilir. (Sek. 52)

is adimlari programin bilgi pencereleri yardimiyla
aciklanir.

Py Olglim degeri saptamasi programda sari 1siklarla

gosterilir. (Sek. 52) Deder saptamasina sag ve sol
1 tarafta baslanabilir. Bu durum 6l¢giim sonucunu
etkilemez.

Olglim degeri saptamasindan sonra tespit edilen rot
degerleri ve komple rot degerleri derhal gdsterilir.
(Sek. 53)

(Sek. 52)

e “Devam’” (Continue) butonuyla program secilen
aksin toplu bakis sayfasina geri déner ve burada da

tespit edilen rot MEVCUT degerlerini gosterir.
(Sek. 54)

 Tespit edilen MEVCUT degerler, arag Ureticisinin
istenilen NOMINAL degerlerle kiyaslanmalidir.

10.3.1 Nominal verilerle birlikte veya nominal
veriler olmadan calisma

Tespit edilen 6lgim degerleri (MEVCUT degerler) farkh (Sek. 53)
renklerde gdsterilir. Olglim dncesinde nominal verilerin
etkinlestirilip, etkinlestiriimedigine gore.

Olglim degeri mavi:=>  nominal veri karsilagtirmasi yok

Olclim degeri yesil:> MEVCUT deger, kayitli nominal
verilerin araliginda

Olglim degeri kirmizi:> MEVCUT deger, kayitli nominal

verilerin araliginda degil.
(Sek. 54)

(Sek. 54)
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Rot ayari

Tespit edilen rot degerleri NOMINAL degerlerin izin verilen toleranslari disindaysa, ara¢ geometrisinin
ayarlanmasi gerekir. Ayar icin gegerli kural:

KAMBER AGISI ARAGTA AYARLANABILIYORSA, BU AGI DAIMA iLK ONCE
AYARLANMALIDIR. BOYLE BiR DURUMDA LUTFEN ONCELIKLE KAMBER AGISI
OLGUMU UYGULAYIN VE ARDINDAN ROTU AYARLAYIN.

ayari icin ayar sembolline tiklayin. (Sek. 55) @

Hizl 6l¢iim modunda, ayar semboli
MEVCUT deger kabuliinden hemen sonra
gOsterilir.

(Sek. 55)

e NOMINAL deger ayarl igin, tim ayar calismalari
sirasinda guncel degerlerin her zaman analog ve
dijital olarak gosterildigi kamber agisi, tek rot ve
komple rot gostergeleri gosterilir. (Sek. 56)

Komple d6l¢iim modunda, ayar ancak ilgili
aksin tim olgimuinden sonra mimkun olur.

1

Rot degerini derece olarak gérmek icin ekran
ayarini [mm] biriminden [derece] birimine
degistirmek mimkuinddr. (Sek. 57)

Bu konuya iliskin bkz. 6.2.8 Genigletilmis ayarlar.

|Deger [milimetre] | (Sek. 56)
Genigletilmis ayarlarin agiklamasi igin ekteki Toe
sayfa 55, 21.1 bakiniz
0 .‘:' 0 0 2 0
Nominal verilerle birlikte veya nominal veriler . I g " I ' ¥ o
olmadan calisma - —
0°13 1 - 0°26'
g ' k. 57
Arag i¢cin nominal veriler kaydedilmis oldugunda ve |De_qer [derece/dakikal I (Pek. 57)
nominal veriler bu verilerle yuklendiginde, skalada Toe
NOMINAL degerin nerede bulunduguna yonelik yesil
bir aralik gosterilir. (Sek. 56 + 57)
20 9 2 20 0 2
. . A 40 a0 40
Istenilen NOMINAL degerler ayarlandiktan sonra iglem !'+I [m‘ﬂ
“Devam (Continue) butonuyla sonlandirilir.
[ 2,48 mm 1[ -520mm
Program yeniden secilen aksin toplu bakis sayfasina |Nomina| deger araligi harici deger [mm] ]
geri doner ve yeni ayarlanan degerleri Sonra (After)
slitununda gosterir. Toe
3 "% g g & 3
| ;
[ [EFER 1[ - 0°27° ]
Nominal deger aralidi harici
deger [derece]
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10.4 Kamber agisi dlgumu

e Olgiim dncesi su terazisi yardimiyla kameralarin (Sek. 58)

yatay yonde terazi ayari yapiimahdir.
(Sek. 58)

by i
asm

e Kamber agisi MEVCUT degerinin saptanmasi igin
"Olgtim islemi se¢im" sayfasinda “Kamber agisr’ S Pl . -

(Camber) secilir. Kamber agisi degerleri tespit T e T et 2
edilir ve dogrudan gésterilir. Basarili bir dlgiim B H g

sonrasinda bir bilgi penceresi gosterilir. (Sek. 59) St 1 T T
MEVCUT degerler NOMINAL degerlerin toleranslari g —  J—-—— B3
disindaysa, miimkiin olmasi halinde aragta kamber agisi o R ok
ayarlanmaldir.

(Sek. 59)
10.4.1 Kamber acisinin ayarlanmasi

e Kamber agisi ayari icin ayar semboliine tiklayin. Camber
(Sek. 60)

(Sek. 60)

® Hizl 6l¢iim modunda, ayar sembolii MEVCUT
deger kabulinden hemen sonra gosterilir.
1 Komple 6l¢iim modunda, ayar ancak ilgili aksin

tim olgiimiinden sonra mimkin olur

Nominal verilerle birlikte veya nominal veriler
olmadan calisma

Nominal verilerin etkinlestirilip, etkinlestirimedigine PR e B R s o W i i) 5

bagli olarak kamber agisi deg@eri icin skalalar farkl bir ‘ Lt |
5

sekilde gosterilir.

2,54 = I [N 1] 380
NOMINAL deger ayari igin sag ve sol arag tarafinin | ——]
glncel degerleri ayar ¢alismalari boyunca analog ve : N o (Sek. 61)
dijital olarak gésterilir. (Sek. 61) E‘iﬁmga' deger verileriyle

Arag icin nominal veriler kayitli olmadiginda skalalar,
NOMINAL degerin bulunmasi gereken yerde yesil bir

aralik gosterirler. (Sek. 62) ; Camber

e “Devral’ (Accept) butonuyla aracin her bir tarafi icin 2 g 2 '\ i l
ayarlanan kamber agisi degeri programa devralinir. g - R
(Sek. 62) [ i arsdr |

e “Devam’ (Continue) (Sek. 62) butonuyla program
segilen aksin toplu bakig sayfasina geri doner ve Tyre position left  Tyre position right
yeni ayarlanan degeri SONRA (After) stutununda r r ~
gOsterir.

E ]

o an

41 a2 4.1

a3 i 03 :- CE ] Ib IJJJ
| ot I aro0: ]
&= sk 62
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10.5 Kaster agisi, king pin agisi, donus agisi ve maks. direksiyon donme agisi

Kaster acisi, king pin agisi, dénus agisi ve maks. direksiyon dénme acisinin élgimu bu is adimiyla
birlikte gerceklesir. Kameralar acik olmali ve 6n reflektor tablolarina bakmalidir. Aksi takdirde beliren
bilgi pencereleri, 6lgiime baslamadan dnce kameralari gerekli pozisyona hizalamaniz igin sizi
uyaracaktir.

e Olgiim éncesi her kameranin su terazisi yardimiyla
yatay yonde terazi ayari yapiimalidir. (Sek. 63)

Direksiyon donme LED’i

(Sek. 63)

e Olguim protokol( toplu bakis sayfasinda “Direksiyon .
dénme acisi” (Turn Angle) meni 6Jesi segilir. (Sek. 64) ===

-
s

™
B

Bundan sonraki is adimlari program penceresinde e e e (= P e e
talimatlar altinda tarif edilir ve es zamanli olarak = 1 ) e
ekranda gosterilir e e pogr T En e

Kamera Uzerinde bulunan iki yesil LED yardimiyla
Olcimun ne zaman yapildi§i ve kameralarin ne zaman
hangi yéne ¢evrilmeleri gerektigi gosterilir. (Sek. 63)

B Q000

(Sek. 64)

Program penceresinde beliren semboller araciligiyla
direksiyon hareketleri yapmaniz istenir. (Sek. 65)

DIREKSIYONU GEVIRIRKEN DIREKSIYON
HAREKETININ DUZENLI VE SERI So/Sag  Diiz Dur  Tamam
1 OLMASINA DIiKKAT EDIN. (Sek. 65)

Prosediir tamamlandiktan kisa bir siire sonra tespit _——= (o) =  [(F]
edilen dlgiim degerleri belirir. (Sek. 66) — e

——
L) == oW

e “Devam’ (Continue) butonuyla program segilen :
aksin toplu bakis sayfasina geri doner ve burada : H—I
da tespit edilen MEVCUT degerleri gosterir. :
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10.5.1 Maks. direksiyon donme acisinin ayari

Sag/Sol taraf arasinda maks. direksiyon dénme agisinda tespit edilen agi farki izin verilen toleransin
disindaysa, maks. direksiyon donme agisi ayar butonuyla analog ve dijital gdstergeler yardimiyla
ayarlanabilir.

e Bunun icin direksiyon dénme agisi se¢iminin yanindaki ayar butonunu segin

Py Hizl 6lgiim modunda, ayar semboli MEVCUT deder kabuliinden hemen sonra

goOsterilir
1 Komple dl¢iim modunda, ayar ancak ilgili aksin tum 6élgimunden sonra

mumkun olur

Olglim éncesi her kameranin su terazisi yardimiyla
yatay yonde terazi ayari yapiimalidir.

e Aracta simdi direksiyon dayanagi ayarlanabilir.
(Sek. 67)

Genelde sol direksiyon donme agisi aracin sol
tarafinda, sag direksiyon donme acisi ise sag
tarafinda ayarlanir.

“Olgiimii tekrarla” (Repeat measurement)
butonuyla bu program adimini istenen direksiyon
dénme agisi ayarlanana kadar istediginiz gibi
tekrarlayabilirsiniz.

(Sek. 67)

“Devam” (Continue) butonuyla program segilen
aksin toplu bakig sayfasina geri doner ve yeni tespit

edilen degerleri SONRA (After) sitununda gosterir.
(Sek. 68)

Bir akstaki aks 6lcimu tamamlandidinda, 1; 2; 3 ...
secimi Uzerinden dl¢iim igin bagka bir arag aksi
secilebilir. (Sek. 69)

(Sek. 68)

Olglim degeri tespitine devam
edilmeden 6nce, aks dlgim
tutucularinin yeni segilen aksa
monte edilmesine ydnelik bir bilgi
gOsterilir.

(Sek. 69)
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® Aks o6lgim tutuculari arka tekerlekler i¢in uzun
manyetik ayaklarla (315 mm uzunlugunda)
1 donatiimalidir.

e Kamera 6lguim kafalarini miknatislarla birlikte
temizlenmisg jant flangina yerlestirin ve su terazisi
yardimiyla kameralarin yatay yonde terazi ayarini

yapin. (Sek. 70)

Miknatislarin oturma yuzeylerini kontrol
edin! Bu yerlerin kirden ve metal

artiklardan arindiriimisg olmasi gerekir!

e “Olgiim islemi segimi” (Axle 1: Selection) program
sayfasinda sag tarafta yeni arag aksi segilir. (Sek. 71).
Ornekte: Aks 2 segimi.

Her aks degdisiminde, 6lciim degeri tespitine
devam edilmeden dnce, aks 6l¢im

1 tutucularinin yeni secilen aksa monte

edilmesine yonelik bir bilgi gosterilir. (Sek. 72).

Bunun ardindan program, yeni secilen arag aksinin segim
sayfasina geger.

Ornekte: 2. arag aksinin toplu bakisi (Sek. 73).

(Sek b)

Aks 2 secimi (arka aks)

-
—————

(Sek. 71)

Axle change

WMNME{EM
wmmm

[ A

(Sek. 73)
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11.1 Rot/ egri konum

» Rot degeri MEVCUT degerinin saptanmasi igin
“Olgtim islemi se¢im” (Selection) sayfasinda “Rot/
egri konum” (Toe / Out of square) segilir.

e MEVCUT dederin saptanmasi i¢in kameralar 6n ve
arka reflektor tablolarina gevrilir ve ilgili 6lgim
degerleri OK tusu ile kaydedilir. is adimlari
program penceresinde talimatlar altinda tarif

edilmistir. (Sek. 75) (Sek. 74)

o “Devam’ (Continue) butonuyla program segcilen
aksin toplu bakis sayfasina geri doner ve tespit
edilen degerleri ONCE (Before) stitununda gésterir
(Sek. 76).

(Sek. 75)

e Nominal verilerle birlikte veya nominal veriler

olmadan calisma

e Tespit edilen 6lgim degerleri (MEVCUT degerler)
farkli renklerde gésterilir. Olgim 6ncesinde nominal
verilerin etkinlestirilip, etkinlestiriimedigine gore.

e Olgim degeri mavi:>  nominal veri

e Olgum degeri yesil:®>  MEVCUT deger, kayith

o Olgiim degeri kirmizi:-> MEVCUT deger, kayitli

karsilastirmasi yok

nominal verilerin
araliginda

nominal verilerin (Sek. 76)
araliginda degil.

Olclim esnasinda aks egri konumu ve/veya aks kaymasi tespit edildiginde sonug program tarafindan
grafikle ekrana yansitilir. (Sek. 76)

1

Aks egri konumu > 0°12’degerinden itibaren program tarafindan grafikle gosterilir.
Aks kaymasi ise > 1 mm degerinden itibaren yesil ok ile ve 10 mm degerinden
itibaren kirmizi ok ile gosterilir.
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oo . . . . Toe [ Out of square
Egri konum ayari i¢in secim butonunun yanindaki ayar —
sembollne tiklayin.

® Hizl 6lgiim modunda, ayar semboli MEVCUT (Sek. 77)

deger kabulinden hemen sonra gosterilir. '
1 Komple 6l¢iim modunda, ayar ancak ilgili aksin
tim o6lgiminden sonra mimkuin olur

e Olgclim sonucuna gore gerekli ayar calismalari
icin uygun sec¢im yapilmalidir. (Sek. 78)

11.1.1 Rot ayari

NOMINAL deger ayari igin her zaman komple rot, sol ve
sag iki tek rot degerleri ve glincel kamber agisi degerleri
gOsterilir.

¢ Bunun ardindan aragtaki rot degeri
degistirildiginde, tim ayar ¢alismasi kapsaminda
glincel degerler analog ve dijital olarak [mm]
biriminde gdésterilir. (Sek. 79)

® Rot degerini derece olarak gérmek icin ekran
ayarini [mm] biriminden [derece] birimine
1 degistirmek mimkuanddr.

Bu konuya iligkin bkz. 6.2.8 Genisletilmig ayarlar

Sayfa 17.

e “Devam’ (Continue) butonuyla program secilen
aksin toplu bakis sayfasina geri déner ve
ayarlanan degerleri SONRA (After) sttununda
gosterir.

11.1.2 EGri konum avari (Sek. 79)

e  Secim penceresinde Egri konum (Out of square)
butonu segilir. (Sek. 78)

e Her iki kamera 6n reflektor tablolarina yoneltilmeli T Out of square 1
ve su terazisi yardimiyla yatay yonde terazi | . v
ayarlari yapiimahdir. '

e Ayar calismalari igin arka aksin egri konumu ayar 2 2

calismalari boyunca analog ve dijital olarak derece

ve dakika biriminde gosterilir. (Sek. 80) ‘

o “Devam” (Continue) butonuyla program segilen
aksin toplu bakis sayfasina geri déner ve [ — )
ayarlanan deg@erleri SONRA sitununda gésterir.

(Sek. 80)
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11.2 Kamber agisi olgimu

o Kamber agisi MEVCUT degerinin saptanmasi igin
Olclim islemi se¢im sayfasinda “Kamber agisr’
(Camber) segilir. Ardindan hemen derece ve dakika
biriminde kamber agisi degeri belirir. (Sek. 81)

o Tespit edilen MEVCUT degerler istenilen NOMINAL
degerlerle kiyaslanmalidir.

e MEVCUT degerler NOMINAL degerlerin toleranslari
disindaysa, mumkun olmasi halinde aragta kamber
acisi ayarlanmalidir.

Kamber agisi ayari i¢in secim butonunun yanindaki ayar (Sek. 81)
semboline tiklayin. (Sek. 82)

1 KAMBER ACISI ARACTA

AYARLANABILIYORSA, BU AGI DAIMA iLK (Sek. 82)
ONCE AYARLANMALIDIR.

NOMINAL deger ayari igin sol ve sag icin birer tek kamber
acisi degeri ve buna ait rot degerleri gosterilir.

Guncel degerler ayar ¢alismalari boyunca analog ve dijital
olarak derece biriminde gosterilir.

Nominal verilerle birlikte veya nominal veriler olmadan
calisma
_JE_

Arag icin nominal veriler kaydedilmis oldugunda ve syl - ==
nomir_1a| veriler bu verilerle yiklendiginde, skalada Total toe T“lal 7
NOMINAL degerin nerede olduguna yénelik yesil bir fh L ol B ol L

aralik gésterilir. ‘ %0 W "

e “Devral’ (Accept) butonuyla aracin her bir tarafi igin == aj. Bl ¢ ._v:‘-_'p;_- s .b., 5
ayarlanan kamber agisi degeri programa devralinir. [
(Sek. 83) (Sok. 83

o “Devam’” (Continue) (Sek. 83) butonuyla program
secilen aksin toplu bakis sayfasina geri déner ve
yeni ayarlanan degeri SONRA (After) stitununda
gOsterir. (Sek. 84)

Artik toplu bakis sayfasinda bir sonraki aks segilebilir.
Ornekte: Aks 3 secimi. (Sek. 84)

Diger akslarda yapilacak iglemler aksin tirtine bagli
olup, aks 1 (yonlendirilebilir aks) veya aks 2 (sabit
aks) icin belirtilen is adimlarinda tarif edilmistir.

(Sek. 84)
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12 Komple olgum

Komple dlgiimde, eksiksiz arag¢ dl¢glimu icin mlnferit
galisma adimlari, program yonlendirmeli olarak uygulanir.
(Bakiniz genel bakis diyagrami, madde 9 sayfa 21)

Artik manferit program adimlarinin atlanmasi ve muanferit
arag akslarinin dogrudan secilmesi kullaniimaz.

Komple 6lciim segcildikten sonra, program otomatik
olarak “Ozel 6l¢iim adimlarr’ (Special measurement
steps) (Sek. 86)

(Sek. 85)
Secim: Zemin kontrolii (Test Floor Inclination)

Bu adim her ne kadar baglayici olmasa da zemin
bozuklugu siiphesi olustugunda énerilmektedir.
Bu konuya iliskin bakiniz madde 16 sayfa 49.

“‘Devam’” (Continue) butonuyla skala ayari
gerceklestirilir.

Yapilmasi gerekenler igin bakiniz madde 10.1 Reflektor
tablolarinin ayari (skala ayari).

iletisim penceresi: Konsantriklik dengelemesi
==

(Runout compensation) (Sek. 87)
(Sek. 86)

Bazi ender durumlarda kamera aks 6l¢gim tutucularinin
janta usuline uygun takilamadigi gortlebilir.

Runout compensation
Do youwant to carry out runout

Trilex jantlarda 3 parcadan olusan jantin 6zelligi
nedeniyle aks 6l¢gim tutucusunun usulline uygun
yerlestiriimesi garanti edilemez. Bu durumda tekerlek
basina her bir kamera dlgiim kafasinin konsantriklik
dengelemesi yapilmalidir. (Bu konuya iliskin bakiniz
madde 17 sayfa 50)

® Konsantriklik dengelemesi iletisim penceresi, - - -(-\Sek. 87)-
“Genigletilmis ayarlar’ (Extended

1 settings) Uzerinden acilip, kapatilabilir. (Bu

konuya iligkin bakiniz madde 6.2.8. Sayfa 17)

4 F o N & @
e Aoaded L o e
i i Ja Fo i a

" R
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Skala ayari uygulanmis oldugunda, “Devam” (Continue) e diiampan,

butonu Gzerinden arag élgcimuine baglanabilir. R L T e
(Sek. 88) o e e
Nominal verilerle birlikte veya nominal veriler (Sek. 88)

olmadan calisma!

Tespit edilen dlgim degerleri (MEVCUT degerler) farkli renklerde gosterilir. Olgtiim dncesinde
1 nominal verilerin etkinlestirilip, etkinlestiriimedidine gore.

Olclim degeri mavi: = nominal veri karsilastirmasi kayith degil

Olglim degeri yesil: = MEVCUT deger, kayitl nominal verilerin araliginda
Olglim degeri kirmizi: - MEVCUT deger, kayith nominal verilerin araliyinda degil.

Olglimler tespit edilen sirada uygulanir.

Direksiyon digli grubu orta konumu -> Rot
-> Kamber acgisi -> Kaster agisi -> King pin agisi
-> Donus agisi -> maks. direksiyon donme agisi

Her birinde “Devam” (Continue) butonuyla bir sonraki
Olcim degeri tespiti baslatilir. (Sek. 89)

Bir 6l¢iim sonlandiginda, MEVCUT degerler
gOsterilir. (Sek. 90)

(Sek. 89)

Ayar sembolleri her zaman tim
akslarin MEVCUT degerleri tespit
edildikten sonra gosterilir.

Ayar c¢alismalari ancak, ilgili ara¢ aksinda tiim ol¢glim
degerleri tespit edildikten sonra gergeklestirilebilir.

Ayar igin gecerli kural: —— == e
® | KAMBER AGISI ARAGTA
1 AYARLANABILIYORSA, BU AGI DAIMA iLK Gl @
ONCE AYARLANMALIDIR. o
wl-
Tam calisma adimlari, hizli élgiimdeki prensiple ayni (Sek. 90)

sekilde gergeklestirilir. Tim dlgUmlerin agiklamasi igin
bakiniz madde 10.2 sayfa 25.

Birinci ara¢ aksinda tum 6lcumler uygulandiginda, “Bir
sonraki aksa git’ (To the next axle) butonu gosterilir. n To the naxt axia

Secilen arag tipine gore, mevcut tim akslar sirasiyla

Olclim islemi icin otomatik olarak segilir.

TUm o6lgim degerleri tespit edildiginde, dl¢im sonlandirilir

(completed measurement) (Sek. 91) ve otomatik olarak
aracin toplu bakigi gésterilir. (Sek. 90)

B Complete measurement

(Sek. 91)
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13 Protokol, ara¢ genel tablosu

ilgili arag akslarinin secim sayfalarinda Toplu bakis
butonu (Sek. 92) yardimiyla dogrudan toplu protokoll
c¢agirmak mumkuindur. Bu ekranda tim arag akslarinin
tespit edilen verilerini kiyaslamak mimkUindur. (Sek. 93)

(Sek. 92)

HWK-KO1

To S sl
Karsg s inchnation (KPY) it s incinastoess (KPY) _—
Toe ot o fum = T Tooe oul on fuen -
MAax hen FE LT AB T T Max. fm .w.
-
T . T -
c?m |. L :-:“ l::-:-:- |::l r_‘,;.-m: -F\-
4
s
Towr 0. - 9, - 0, e K- Toe !ﬁ
Camibr 189 1= PR R F Carmber w
p—4
b
-
(Sek. 93)
Yorum butonu (Sek. 94) secildiginde araca iligkin ileride protokol
ciktisinda (standart) yer alacak 6zel agiklamalar girilebilir.
(Sek. 94)
Mit dem Kaydet butonu (Sek. 95) ile galismalar tamamlandiktan
sonra komple dl¢im islemi kaydedilir.
(Sek. 95)
Yazdir butonu (Sek. 96) ile kaydedilen verileri kurulu olan yazici
araciligiyla protokol seklinde yazdirmak mumkuindur.
(Sek. 96)
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Protokol, ara¢ genel tablosu

Programin baslangic¢ sayfasinda beliren
“Protokolii géster’ (Show protocol) butonuyla
kaydedilen bir 6lgim her zaman igin tekrar
acllabilir. (Sek. 97)

o (Sek. 97)
“Protokolii géster’ (Show protocol) butonu

secildiginde kaydedilen tim dlgumlerin toplu
tablosu 6n izleme halinde gdsterilir. (Sek. 98)

“Goster’ (Show) butonuyla secilen élgimin
verileri arag toplu bakis sayfasinda tim akslari

Lo e S i S Do

kapsayacak sekilde gésterilir. T — [_H_'ﬁk-_l(i:ﬁ]

A SO0

Zaman gectikce toplu bakis listesinde ¢ok E
saylda 6lgum protokoll toplanir. ':E;—_—’

e Kaydedilen 6lglim protokolleri igin L=
1 maksimum sinirlamasi yoktur.

“Filtre” (Filter) giris alaninda, istenen 6l¢im

protokoliindi hizli bir sekilde bulabilmek icin bazi (D 0
arama kriterleri girilebilir. m e

(Sek. 98)

® Olgiim verileri kaydedildiyse, sonraki bir zamanda o aragcta bagka élgiimler yapma olanagi

1 vardir.
Bunun icin “Devam” (Continue) butonunu segin.
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14 Romork ve dorseler

® AXIS4000MB yazilimin sadece temel '
1 versiyonu mevcutsa, romork ve b~ v

dorselerin 6lcimu i¢in donanim Kiti w " p B
gereklidir. (Sek. 99) w m

(Sek. 99)

923 000 001 iriin numaral romork ve dorse 6l¢giimi donanim kiti su pargalardan olugmaktadir:

A.) 1 x King pin adaptéru @ 2¢ Uriin no. 923 001 041
B.) 1 x Ceki halkasi / Rémork ¢eki kolu adaptoéri Uriin no. 913 024 001
C.) 6 x Manyetik tutucu, uzunluk 265 mm (1adet)  Uriin no. 913 029 003

Bu kit, AXIS4000MB temel versiyonuyla birlikte romork ve dorselerde sadece komple rot, sag/sol tek
rot, sag/sol kamber agisinin 6lgimu ile aks edri konumunun ve aks kaymasinin tespitine yarar.

14.1 Dorselerin élgumiui igin yapilacak hazirliklar

Aks 6l¢cim tutucusunu dorsenin tekerleklerine yerlestirebilmek icin, aks 6lgim tutucusunun 3 kollu
yildizlarindaki manyetik tutucular degistiriimelidir.

3 X -: - r I-‘\'K\;
et
1

R
by
)

(Sek. 100)

e 100 mm manyetik tutuculari, 265 mm
uzunlugundaki uzun manyetik tutucularla
degistirin. (Sek. 100)

e Aks 6lglim tutucularini 6lcimi yapilacak dorse
aksinin tekerlegine her zamanki gibi monte edin.
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Dorse

14.2 Dorseler igin reflektor tasiyicisinin montaji

o Reflektor tasiyicilarini birbirine takin ve ilk 6nce king
pin adaptorind reflektor tasiyicisinin ortasina monte _/--- T

M\i
TE

P Reflektdr taglyicisinin ortasinda silindir bagli bir
vida bulunmaktadir. King pin adaptoérini

1 tutucunun ortasina olmak Gzere silindir bagh

vidanin Uzerine yerlestirin. (Sek. 101)

,x’

o Reflektor tasiyicisi king pin adaptort yardimiyla
dorsenin king pini Uzerine gegirilir ve yildiz kulplu

vidayla sikistirilir. (Sek. 102) (Sek- 101)

e Ardindan iki reflektor tablosunu reflektor tasiyicisinin
sag ve sol tarafina her zamanki gibi monte edin.

o ikinci reflektor tasiyicisi iki ayakla birlikte dorsenin
arkasina kurulur ve gorsel olarak pozisyonlandirilir.
(Sek. 103)

Burada yapilmasi gerekenler sayfa 23, madde 10.1.2
altinda tarif edilmigtir. (Sek. 102)

o Her iki reflektdr tasiyicilari tasit boyuna eksenine dik
acida duracak sekilde goérsel olarak
pozisyonlandiriimahdir.

(Sek. 103)
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14.2.1 Reflektor tasiyicilarinin ayari

Dorse

e AXIS4000MB programinda hizli se¢im Uzerinden
uygun sayida aksa sahip bir dorse segilir.

Program, arag verilerinin (Vehicle Data) girildigi
sayfaya gecger. (Sek. 104)

e Burada ilgili aks turund/tarlerini ve jant ebadini
secin.

(Sek. 104)

Program parametrelerinin ayarina (bakiniz ek

madde 21.1 Genigletilmis ayarlar Sayfa 55) gore
secimden sonra Slciim ydntemi iin bir iletisim TR N

penceresi gosterilir. (Sek. 105)

Skalalarin ayarlanmasiyla birlikte “Hizli” (Quick)
Olcim yontemi agiklanmaktadir.

Bu 6lcim yonteminde, ayarlar atlanabilir (Skip).
(Sek. 106)

e Boyle bir durumda tiim 6lglimlerin
1 uygulanamayabilecegine dikkat edin! (Sek. 106)

e Skalalarin ayarlanmasi i¢in ekrandaki su
talimatlari izleyin. (Sek. 107)

® Olglim dortgeni king pindeki reflektor
tablolari Gzerinden tanimlandigindan,
1 manyetik tutucular gerekmez.

e Kameralari king pinin sag ve sol tarafindaki
reflektor tablolarina yoneltin.

e Her iki kamera gdvdesindeki ilgili OK tusu ile
pozisyonu onaylayin. (Sek. 107)
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Her iki reflektér tablosu tanindiktan sonra program
sayfasi otomatik olarak degisir ve sizden her iki
kameray! arka reflektér tablolarina yoneltmeniz
istenir.

e Ekranda deger neredeyse “0” olana kadar

reflektor tasiyicisi yana dogru kaydiriimalidir.
(Sek. 108)

(Sek. 108)

Olciimlerin baslatilimasi

Bundan sonra yapilacak tim oélgimler is akisi

bakimindan arka aks dlcimiinde oldugu gibidir.
(Sek. 109)

Kamber agisi, rot, aks kaymasi ve egri konum
Olgimi icin lGtfen bkz. madde 11, sayfa 32
Hizli élgiim (arka aks).

(Sek. 109)
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Romork

Romorklarin olciimii icin yapilacak hazirliklar

Aks 6lgiim tutucularinin dorse 6lgiminde oldugu gibi,
jant modeline gbére 265 mm uzunlugundaki manyetik
tutucuyla donatilmalari gerekir. (Sek. 110)

14.3 Arag ekseninin ¢eki koluna gore belirlenmesi

Ceki kolunu gorsel hasar bakimindan kontrol
edin.

Aks Olgclim tutuculari, doner aksin tekerleklerine
monte edilir.

Aracin her iki tarafindaki manyetik tutuculari
sasinin ayni yerine yerlestirin.

Reflektor tablolarini sag ve sol tarafa asin.

Kameralari her iki arag tarafinda aks 6lgim
tutucularina takin manyetik tutuculardaki reflektér
tablolarina yoneltin.

Bilgisayari hazirlayin ve programda arag tird
olarak Rémork (Trailer) secimini yapin.

(Sek. 111)
Jant ebadini girin. (Sek. 111)
“‘“Devam” (Continue) butonunu segin.

Ardindan, her iki tarafin degeri esit olana kadar
arac aksi ¢eki kolundan cevrilir. (Sek. 112)

Park freniyle aksin tekerleklerini sabitleyin.

Bu islemi kameradaki OK tusuyla sonlandirin.

(Sek. 112)
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Romork

14.4 Ceki halkasinin aracin boyuna eksenine gore kontroli

e  Aks dlgiim tutucularini arka aksin sagina ve
soluna monte edin.

e Manyetik tasiyicilar aracin sasisinde kalir ve
reflektor tablolari 180 derece cevrilerek tekrar
yerlerine asilir.

e Kameralari her iki arag tarafinda aks 6lgim
tutucularina takin manyetik tutuculardaki reflektér
tablolarina yoneltin. (Sek. 113)

e Reflektor tablolari tanindiginda kameralardaki
OK tusu ile islem onaylanmalidir.

(Sek. 113)

e Ardindan program otomatik olarak ekrani
degistirir ve reflektor tasiyicisinin adaptorle
birlikte ¢ceki halkasina takilmasi gerekir

e Manyetik tasiyicilari sasiden gikarin

14.4 .1 Reflektor tasiyicisinin ceki halkasina montaji mn\‘_{jh\h

o Reflektor taglyicisini, madde 14.2 kapsaminda l.- N
dorseler icin belirtildigi gibi king pin adaptérine -
takin. (Sek. 114) . ! n
\ e -
e Ceki halkasi adaptori Ustten acilir (Sek. 225) ve 4
: : (Sek. 114)
alttan ¢eki kolunun ¢eki halkasina yaklastirilir. 4’*
e Ardindan dayanak plakali yildiz kulplu vida Ustten - \
ceki halkasindan gegcirilerek takilir ve geki halkasi ‘H ﬁ
adaptori ceki koluna sikica vidalanir. (Sek. 116) )
] i (Sek. 115)

e Simdi de king pin adaptori reflektor tasiyicisiyla
birlikte ceki halkasi adaptérine takilir ve yildiz
kulplu vidayla sabitlenir. (Sek. 117)

o Reflektor tablolari reflektdr tasiyicisinin sagina
ve soluna asilir

(Sek. 116) (Sek. 117)
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Her iki kamera ¢eki halkasindaki reflektérlere
yoéneltilmelidir.

Kameralar reflektorleri tanir tanimaz, ¢eki halkasi igin
tespit edilen deder aracin boyuna eksenine orantili
olarak [mm] biriminde gosterilir. (Sek. 118)

Deger, saga ve sola dogru 3 mm
degerinden daha blyuk olmak lzere aracin
boyuna ekseni toleransinin disindaysa,

diger dlcimlere ancak ¢eki kolu
onarildiktan sonra devam edilmelidir.

Ara¢ geometrisi geki kolunda hatasiz ise, deger yesil
renkte gdsterilir. Kameradaki OK tusuyla program rot
skala ayari sayfasina geger ve romorkun ust
kisminda aracin boyuna ekseni kirmizi renkte
gosterilir.

(Sek. 118)
14.4.2 Arka reflektor tasiyicisinin ayari
o Reflektdr tablolarini tagiyan reflektor tagiyicisi

réomorkun arkasina kurulur ve gorsel olarak
pozisyonlandirilir.

e Her iki kamerayi arka reflektor tablolarina
yoneltin.

o Arka reflektor tagiyicisi, ekrandaki hareketli cubuk
kirmizidan yesil renge gececek ve hemen hemen
“0” de@erine ulasacak sekilde yana dogru
kaydiriimahdir. (Sek. 119)

® AYAKLAR__SABiT KALIR! SADECE
1 REFLEKTOR TASIYICISI KAYDIRILMALIDIR.

o Reflektor tablolarini tasiyan reflektor tasiyicisi
ayarlandiktan sonra romorkun alt kisminda boyuna
ekseni gosteren kirmizi bir ¢izgi daha gosterilir.

¢ Aracin boyuna ekseni yapilacak olgtimler igin
tanimlanmistir ve reflektor tablolarinin ayari “Devam’
(Continue) butonuyla sonlandirilir.

(Sek. 119)
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Romork

Olclimlerin baslatiimasi
Bundan sonra yapilacak tim olgimler is akisi

bakimindan arka aks dlgiminde oldugu gibidir.
(Sek. 120)

Kamber agisi, rot, aks kaymasi ve egri konum él¢climii
icin litfen bkz. madde 11 sayfa 32 sonrasi Arka aks
olgimdi.

Arka aksta olciimler tamamlandiktan sonra aks 6lgim

tutuculari romorkun 6n aksina monte edilir. (Sek. 120)
Bunun ardindan programda 1. aks (6n aks) segilir ve

Olcim uygulanir. (Sek. 121)

Sabit ceki kollu tandem rémorklarda ozellikler (Sek. 121)

Sabit ¢eki kollu tandem rémorklarin 6zel yapisi

itibariyla élcimler dorselerde oldugu gibi yapilir.
(Sek. 122)

Burada tandem rémorkun sabit ¢ceki kolu dorsenin
king pimi gibi degerlendirilir

. : . i : (Sek. 122)
Reflektor tasiyicisi king pin adaptéri ve ¢eki halkasi

adaptoru yardimiyla, rémorkta tarif edildigi gibi,

monte edilir ve programda 2 aksli dorse segilir.
(Sek. 123)

Diger tim calismalar sayfa 42 madde 14.2.1 altinda L -
tarif edilmigtir.
- :—h‘
o HH

(Sek. 123)
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15 Yonlendirilebilir iki on aksa sahip araclar

Yonlendirilebilir iki 6n aksin paralelligini kontrol etmek
icin ilk dnce birinci ve ikinci yonlendirilebilir aksin dlgim
ve gerekirse ayar galismalari komple tamamlanmis
olmahdir.

® Ancak 1. aksta direksiyon digli grubu orta
konumu dogru ayarlandiginda yonlendirilebilir
1 akslarin paralelligi kontrol edilebilir. (Sek. 124)

e Olguim hazirhgi olarak aks 6lgiim tutuculari sol
tarafta birinci aksa, aracin sag tarafinda ise ikinci
aksa sabitlenir.

e Her iki kamera arka reflektor tablolarina yoneltilir.

e Yonlendirilebilir birinci aksin tekerlekleri “iz takibi”
pozisyonunda diz durmalidir. Bu amagla direksiyon
disli grubu orta konuma getirilmelidir.

e Ardindan “Yonlendirilebilir akslarin paralelligi’

(Parallelism of Steering Axles) butonu segilir.
(Sek. 125)

Program derhal akslarin birbirine olan agisini tespit
eder ve degeri gOsterir. (Sek. 126)

e “Devam’ (Continue) butonuyla aksin toplu bakis
sayfasina donulur.

e Paralellik (0° 00’) s6z konusu degilse, akslarin
birbirine karsi duzeltilmeleri i¢in ekranda yeni
beliren ayar butonu segilir.

e Godstergeler yardimiyla akslar istenilen dedere
ayarlanabilir. (Sek. 127)

e Ardindan “Devam” (Continue) butonuyla ikinci
aksin toplu bakis sayfasina gidilir.

(Sek. 127)
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16 Zemin bozuklugunun dikkate alinmasi

AXIS4000MB sistemi, dlcimde aks
basina farkli zemin bozukluklarini

dikkate alma olanagina sahiptir.
(Sek. 128)

: ] (Sek. 128)

Asadidaki adimlara uyulmalidir:

e Arac secildikten sonra 6zel 6lcim adimlari icin toplu
bakis sayfasinda “Zemin kontrolii’ (Test Floor
Inclination) segenegini isaretleyin ve “Devam’”

(Continue) butonunu segin (Sek. 129) /

o Reflektor tablolarindan biri sac yuvaya takilir (Sek. 130)
ve 6lgimu yapilacak aksin sag tekerlegi online
kurulur. (Sek. 131)

e Kamera, uygun sac yuvayla birlikte ayni aksin sol
tekerlegi 6nlne konulur (Sek. 130) ve reflektor
tablosuna yoneltilir.

e Su terazisi yardimiyla dikey yonde terazi ayari ﬂ _

yapilana kadar sac yuvanin igindeki kameray! gevirin. _ﬁ
g . (Sek. 130)

e Taban sacinin ayar vidasi yardimiyla kameranin su
terazisi Uzerinde yatay terazi ayari yapiimaldir.

(Sek. 129)

e Program penceresinin sag tarafinda élgimu
yaplilacak aksli secin. Program daima 1. aks ile
baslar.

e Ardindan kamerada OK tusu kullanilarak deger
saptanir.

e Zemin bozuklugu aksin bu pozisyonu igin gosterilir.
Bu deger bundan bdyle bu aksin tim dlgumlerinde
otomatik olarak dikkate alinir. (Sek. 131)

(Sek. 131)

Mevcut kosullara gére zemin bozuklugu icin negatif veya
pozitif deger gosterilebilir. (Sek. 132)

Pozitif deger:  Seyir yonunde bakildiginda sag teker sol

tekerden daha yiiksek. (Sek. 132)
Negatif deger: Seyir yoninde bakildiginda sol teker sag

tekerden daha ylksek.

Sik sik ayni yerde olgtimler yapildigi icin mevcut zemin bozukluklari biliniyorsa, bu degerler her aks
icin manuel olarak da girilebilir. (Sek. 131)
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17 Ozel jantlar - Konsantriklik dengelemesi

Aks o6lcim tutucusunun tekerlek gdbegine usuline uygun
oturmasi sadlanamazsa, “Ozel jantlar’ (Runout
compensation) butonuyla arag aksi basina her bir aks
Olgum tutucusunun konsantriklik dengelemesi yapilmalidir.

e Aks 6lgim tutucularini birinci arag aksinin jant

¢cember boynuzuna takin. (Sek. 133)

Py Trilex janta sahip araglarda jantin 3 pargcadan
olusmasli nedeniyle manyetik ayaklar yerine

1 Ozel adaptorler kullaniimali ve kiskag kollariyla

tekerlege monte edilmelidir. (Sek. 133)

Uriin no.
924 000 004 “‘ﬁ\ﬁ
e “Hizlr” 8lgim metodunda “Ozel élgiim adimlar’
(Special steps) toplu bakis sayfasinda
“Konsantriklik dengelemesi’ (Runout B
compensation) onay isaretini koyun ve “Devam” :
(Continue) butonuna basin (Sek. 134).

Konsantriklik dengelemesindeki iletisim
penceresini “Evet’ (Yes) ile onaylayin. (Sek. 135).

(Sek. 134)

Runout compensation
Do you want o carry out runout

FRE ) & f,:__llf.__

e Bir sonraki program sayfasinda birinci aksin birinci
tekerlegdi icin konsantriklik dengelemesi yapllir.

e Ekranin sol kenarinda verilen talimatlara uyun.
Dengeleme ug¢ adimda yapilir ve grafikle gosterilir.
(Sek. 136)

e Aracl tekrar doner tabla Gzerine indirin.

¢ Ardindan ayni aksin karsi tarafindaki tekerleginde
konsantriklik dengelemesi yapilmalidir.

e Bu prosedur tamamlandiktan sonra “Skala ayarr’
(Setup scales) butonuyla bu arag aksinin élgimune
baslanabilir. (Sek. 137)

e Bunun haricinde 6lgimU yapilacak her arag aksi igin
Olcime baslamadan 6nce tekerlek basina
konsantriklik dengelemesi yapilimalidir.

o | OLGUMLER SIRASINDA ARAG AKSI
DEGISTIRILDIGINDE, KONSANTRIKLIK
1 DENGELEMES| YENIDEN YAPILMALIDIR.
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18 Aks olgcum tutucularinin donus kontrolu

Bir dénds kontroll uygulayabilmek icin aks dlgiim tutuculari alisageldigi gibi aracin sol ve sag
jantlarina monte edilir. Kontrol, AXIS4000MB yazilimi ile birlikte gergeklestirilir ve bu esnada bir skala
ayari uygulanmalidir.

1. Aks 6lgim tutucusunun pozisyonu

e AXIS4000MB programini baslatin ve arag¢ hizli
secimi Uzerinden yeni bir dlgiim segin.

e Aks 6lciim bilgi formu ve Nominal veriler gostergesi
“‘“Devam” (Continue) butonuyla gegilebilir.

« Olguim degeri kontrolli icin “Hizl’” élgiim ybntemi
secilir. (Sek. 138)

e Programin talep ettigi sekilde tim skala ayarini
uygulayin.
Buna iligkin olarak ayrica bkz. AXIS4000MB madde 10.1
sayfa 23 Reflektér tablolarinin ayarlanmasi.

o Kamera su terazisi yardimiyla yatay konuma getirilir.
(6rnekte aracin sol tarafindaki kamera
gosterilmektedir) (Sek. 139)

e Ik dlglim tespiti icin “Kamber agisi” (Camber)
butonunu segin.

(Sek. 140)
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Tespit edilen degerler, toplu bakis
penceresinde gosterilir. (Sek. 141)

anatamb e

T b ) p e ialiom (K1)

——— Vs il 3 e

a¥omi ama®ami bl

(Sek. 141)

e Birinci 6lcim degeri kayit cihazinin hangi
arag tarafinda kayit yapmasi gerektigini
secin. (6rnekte aracin sol tarafi
gOsterilmistir)

o Kamber agisi 6lgciminde ayar butonuna
basin ve tek rotu (6rnekte soldaki teker
konumu gdsterilmistir) kontrol edin.

e “Devam’” (Continue) butonu Uzerinden o Twopooon R | Tk pelion ol
toplu bakisa geri donin. r— E— -

« Simdi kontrol edilecek aks &lgiim i I sl Wl
tutucusunu (6rnekte aracin sol tarafindaki : i B

gOsterilmistir) sdékin ve 180 derece
dondiirerek janta yeniden monte edin.
(Sek. 143)

(Sek. 142)

|
/]

f—] 'l: 1T T T T :l' =] (\Sek 143)

2. Aks 6lgiim tutucusunun pozisyonu

e Bunun ardindan kamerayi yeniden ayni
reflektor tablosuna hizalayin ve su terazisi
Uzerinden kameray!i yatay bir sekilde
hizalayin. (Sek. 144)

(Sek. 144)
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¢ Toplu bakis sayfasindaki programda Kamber
acisi 6lcimune (Camber) ait Ayar butonunu

segin. P v

(Sek. 145)

Kamber acisI degeri simdi dondurilen aks dlgim
tutucusuyla birlikte yeniden gdsterilir. (Sek. 146)

o ey ol B

yumnwe  TyeposSionleh  Tyre posibon right

¢ Yeni tespit edilen dlgim dederini “Devral’
(Accept) butonuyla onaylayin ve “Devam”
(Continue) butonuyla yeniden toplu bakiga

gegin.

Yeni tespit edilen deger, toplu bakis
penceresinde “Sonra” (After) sttununda
gosterilir. (Ornekte sol taraftaki sttun)

(Sek. 148)

Bu islemi, aks 6lgim sisteminizin tim aks 6lcim tutuculari icin uygulayin. Aracin sag tarafi icin
programda, sag sutundaki gésterge degerleri kontrol edilmelidir.

iki 6lgiim arasinda 0°10’ degerinden daha yiiksek bir sapma oldugunda, aks élgiim tutucusunun
yeniden ayarlanmasi gerekir.

Munferit pargalarin fonksiyonunda veya 6lgim degeri tespitinde hata tespit edildiginde, lutfen aks
Olclim sisteminizin distribtord ile irtibata gegin.
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19 Servis

19.1 Bakim ve temizlik

/i

) HAWEKA'

Manyetik tutucularin oturma yUzeyleri daima kirden arindiriimalidir. Ancak bu suretle tam oturma alaninin
olusmasi ve dolayisiyla tutucularin janta saglam sekilde oturmasi saglanabilir.

Alkol veya baska sivi maddelerle kesinlikle temizlemeyin!

Aks olcium tutucularn ve aksesuarlarinin hassas modiiller oldugunu liitfen unutmayin.
Bu yapi pargalarinin her zaman oldukga dikkatli gsekilde kullanilmalarina ve bakimlarinin
o6zenli yapilmasina dikkat edilmelidir.

Reflektor tablolarinin tanima taraflarinda ¢izilmemelerine dikkat edilmelidir.
Cizilen reflektor tablolari dl¢iim degerlerinin belirlenmesinde hatalara yol agabilir.

20 Hata tanimi

®
j Kamera mercegi 6niindeki koruyucu cam, gerektiginde yumusak kuru bir bezle temizlenmelidir.

Kamera Olgum kafalarindaki akuleri sarj etmek igin sadece teslimat kapsamindaki sarj aletini
kullanin. Bu alet Avrupa guivenlik normlarina uygun olup, 6zel olarak AXIS4000MB aks 6lgiim
\ sisteminde kullanilan akdler i¢in dngérulmustar.

Kullanicilar, sadece kullanim veya bakim hatalarindan kaynaklandigi acgik¢a belli olan arizalari
gidermekle yetkilidir!

20.1 Hatalarin tanimi ve sebebi

Aciklama

Olasi nedenleri

Sorun giderme

Program calistirildiktan
sonra kameralarla
baglanti kurulamiyor

Akdlerin mevcut kapasitesi yeterli
degil.

Programda yanlis arayuz baglantisi
belirtildi.

Kamera baglantisi igin telsiz kanali
yok veya yanlis

isletim sistemine alici igin USB
surdcusu kurulmadi

Kamera 6lgum kafalarindaki akuleri sarj
edin

“Ayarlar” butonuna basin, arayiz
OTOMATIK ayarinda olmalidir (bakiniz
madde 6.2.3)

Farkli telsiz kanali Gzerinden yeni bir
baglanti kurmaya c¢alisin

Uzerindeki USB siriicistniin
kurulumunu yapin.

Kamera, reflektor
tablolarinin sinyallerini
tanimiyor

Reflektor tablolari asir hasar
gbérmus veya Kirli.

Reflektor tablolarini temizleyin veya
gerektiginde degistirin.

Kamera 6lgiim kafasi
janta saglam sekilde
oturmuyor

Jant yuzeyi kirli

Manyetik tutucular Kirli
Miknatislarin tamami jant Uzerinde
oturmuyor

Jant ylzeyini temizleyin
Miknatis ylzeyini temizleyin
Manyetik tutuculari yeniden
pozisyonlandirin

Olglim sonuglari
gercgekgci degil

Ondeki reflektor tablolarinin soldan
saga mesafesi arkadaki tablolarin
soldan saga mesafesinden farkl
Olglim kafasinin ayari dogru degil

Mesafeleri kontrol edin! On ve arkada
reflektor tablolarinin mesafesi esit
olmalidir.

Aks 6lglim tutucusunu gevirerek ve rot
ayarini yeniden olgerek kontrol edin,
gerekirse servise basvurun.

54

HAWEKA aks 6lgiimi —AXIS4000MB




AXIS4000MB AKS OLCUM SiSTEMi

21 Ek
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21.2 Arag olgumiu igin olgciim protokolii

21.2.1 Format: Mercedes

[y
AN

Subeftemsilcilik - isletme no. Musteri
HAWEKA AG
Kokenhorststr. 4 Arag sasi numarasi Onarim siparisi no.
30938 Burgwedel WPOUIER234567654321 4612
Test eden: isim Tarih
12.12.2016
Plaka Ruhsat tarihi Tip Motor no. Toplam kilometre
Mercedes Test dfghjlkj56789  ceeeeee- km
1
|larag donanimi
|Betonmischer
|Lastik markasi [Lastik tanimi [Lastik boyutu [Hareket mesafesi
!\COnti |Sportcontact [385/90 R22,5 [100000 km
| Lastik kontroli
1.0n aks 2.0n aks 1. Arka aks 2. Arka aks
Sol Sag Sol Sag Sol Sag Sol Sag
Dis ic Dis ic Dis ic Dis ic
|Lastik basinci (soduk lastikler) (bar) 8.5 8.5 8.4 8.4 8.0 8.1 8.1 8.0 8.0 8.1 8.1 8.0
|\D|§ profil derinligi (mm) 100 ] 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 10.0 9.0 9.0
|Orta profil derinligi (mm) 10.0 9.0 9.0 9.0 9.0 9.0 9.0 9.0 9.0 9.0 9.0 9.0
ic profil derinligi (mm) 95| 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 100 | 10.0
JLastik dikey kacikiigi (mm) 200| 100 200| 100| 100| 100| 200| 1.00| 200| 100 | 1.00| 200
!\Jant yanal kacikhg (mm) 000| 000| 000| 00OO| 100| 100| 200| 0.00| 000| 100| 0.00| 200
|sasi dlglimii
On tekerlekler Once Once Sonra Sonra
1. Bn aks 2. On aks 1.On aks 2.On aks
Sol [ Saj Sol [ Saj Sol [ Sag Sol [ Sag
|Komple rot (mm) -29 -02 -0 — -
I\Tekli rot (direksiyon ortasina gére hareket yéni) (mm) 0,1 -2,9 43 -44 - - - - - -
|Kamber acisi () -0°35' | 0°04' | 0°44' 1°05' | 0°22' | - 0°20' -0
|Kaster agisi ) 2°42' | 3°0¢' 2°34' 3°04' | - -0 -0
IKing pin acisi () 18°51' | 19°40' | 18°50' | 19°29' | ---°-- -0 - -
|\Son dénme agisi (sol son dénme noktasi) () 20”de | 17°33' 9°24' 9°24' | 20”de | ---"-' -0 -2
I\Son dénme agisi (sad son dénme noktasl) ©) 17°39' | 20%de 8°10" 9°00" | ---°--' | 20%de | ---°--' -2
|ISag son dénme noktasi (maksimum) )] 33°53' | 33°41' | 15°56' | 15°09' | ---°--' -0 -0 -0
/Arka tekerlekler Once Once Sonra Sonra
1. Arka aks 2. Arka aks 1. Arka aks 2. Arka aks
Sol | Sag Sol | Sag Sol | Sag Sol | Sag
|Komple rot (mm) -26 -27 -y - -
|\Tekli rot (direksiyon ortasina gére hareket y8ni) (mm) -57 31 -38 1,1 - - -—- -
IIKamber acisi )] -0°12' | 0°11' | -0°12' | O°11" | ---°-- -0 -
|lvdnlendirilen &n veya arka aksta arka tekerlekler
I\Kaster agisl ©) - - - - - - -
|King pin agis: ©) o o oo o o o o o
Tekerlek agisi {sol son dénme noktasi) @] - -0 -0 -=-o
Tekerlek agisi (sad son dénme noktas) () -0 -2
\Aks mesafesi élglimi
1. Arka aks 2. Arka aks
/Arka aks ve ¢ergeve ortasindaki yanal kagiklik 0,4 mm Saga — 5,0 mm Sola «
\Arka akslarin egik konumu 0°23' Sola «+ 0°13' Sola «
1.0n aks 2.0n aks
On aks ve gergeve ortasindaki yanal kagiklik 0,2 mm Saga — 0,0 mm
1On akslarin egik konumu 0°08' Saga — 0°23' Saga —
\
1] On aks - 1. Arka aKsn aks - 2. Arka fik&rka aks - 2. Arka ak<Dn aks - 2. On ak:
|Sol taraf tekerlek mesafesi 4290 mm 5691 mm 1401 mm 1890 mm
|isag taraf tekerlek mesafesi 4291 mm 5690 mm 1399 mm 1895 mm
| Tekerlek mesafesi farki -1 mm 1 mm 2 mm 5 mm
!\Paralellik 0°30" 0°21' -0°10 -0*15'
IINotiar

© 2008 - 2017 by Haweka AG Germany
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21.2.2 Format: Standart

2,
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Kekenhorststr, 4 I 5
30938 Burgwedel ﬁ_lLﬁ
Telelon +49 5130 8986-0 — Faks +49 5130 088232
Internet waww haweka com — E-Posia infoffhawelka com
Teknisyen:
Sonra Once Once Sonra Once Sonra
Rot (o) agist——  —pamn 0,1lmm Komple rot = 2,9mm ---,-mmRet(ioe) acisi
Kamgeragis  0%22' - 0%35° = 2,9mm -=-=-,-0E 0%04" = 0°20" Kenber ags:
Kashar agisi A L Direiksiyon digh grubu ona konumy 3*ag! Kaghar acigi
King pin #¢s4 (KP1) 18°51" 0,lmm ---,-mm 19740" King pin sg=sa (K1)
Yool agems (20° VAN 20‘00 [ 20 Pun ] Yol aom (20" WA |
Yonl, agise (207 WAy A 11"39.- 11*33- Wiord agma (20" VA] A
Maks. drkSyNem = =t 33°53" 33%41" ==="—=rMaks drksyn
RoA (s8] B ==  —mm 4,3mm Keenple rol = 4,dmm ===, =mmPol (loe) s
Kamber agis-—=" -~ 0°44° = 0,2mm ---,-mm 1°05" —--"-=" Ksnber spm
Kaster agisi 234" Yenkendinlebilr akslann paraleligi 304" Kaster agis
Hing pin ags: {KF1) 18°50" ey - 19*29" King pin ags: {KF1)
¥anl, agwss (20° VAN I g 24" a*pao: Yorl apma (20" VA |
Yonl. acs (207 VA A g*10° [ R T I Yol g (307 VA A
Maks. dikSyMeea® aat [JTE*EET 15°08" ==="==rMahs diksyn
Rod (toe) afisi—— ~mam - 5, Tmm Komple rot 3,1lmm ---,-mmRoliioe) ags
= 2.6mm ---.-mm
Kamber apee——*——1 - §®132! 0117 ---* -7 Kamber acisi
Edyri kgnam
= 0"23" ===faar
Kayrna (Ofgs1)
0, dmm====,-mm
Aot o) apis—= -mpm - 3, Bmm Komple rot 1,lmm ---,-mmPotiloe} ags:
= 2,7mm == -mm
Kamber agise—=%——+ = 0%121 0%11*" —=="——r Kamber agm
Eyri konam
= 0%13" --="=mt
Kayma |Cftsat)
- 5, 0mm--——,-mm
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22 AT Uygunluk Beyani

Uretici:

adi gegen cihazin:

belirtilen direktiflere veya standartlara uygun
oldugunu beyan ediyor.

Uygulanan Avrupa standartlari:

HAWEKA AG
_KokenhorststraRe 4
D-30938 Burgwedel

Ticari araglarin aks ol¢giimii i¢in elektronik
kamera telsiz sistemi
Model: AXIS4000MB

EMU Direktifi 2014/30/AB
Dusiik Gerilim Yonetmeligi 2006/95/AT
RED Direktifi 2014/53/AB
RoHS Il Direktifi 2011/65/AB

Kisa erisim mesafeli telsiz sistemleri icin EMU
(SRD)

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

2,4 GHz bandindaki kablosuz bilesenler igin
gereksinimler

ETSI EN 300 328 V2.1.1

Bagisiklik ve emisyon EN 61326-1
;E\r/ne?ﬁigie lamba sistemlerinin fotobiyolojik EN 62471
Suni optik isinlar icin maruziyet sinir degerleri BGI 5006
IP koruma siniflari: IP54 DIN EN 529

Sok testi: Serbest disme

DIN EN 60068-2-31, EC

Kullanim kilavuzunda belirtilen teknik verileri ve talimatlara uygun kullanimi etkileyen yapisal
degisikliklerin yapilmasi halinde bu uygunluk beyani gegerliligini kaybeder!

Burgwedel, 4.12.2017

€

Ydnetim Kurulu Bagkani

Dirk Warkotsch
N ] r ( :
H |L4_', M[L \L
(imza)
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