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AXIS4000MB AKS OLCUM SISTEMI %o% HAWEKA:

1 Genel ipuclari

1.1 isletmecinin 6zen yiikiimliiligi

AXIS4000MB aks Olgim sistemi, uyulmasi gereken harmonize normlar
H itinayla secildikten sonra tasarlanmis ve uretilmistir. Boylece sistem en
ealth and Safety : . . . .
Regulations son teknik gelismelere uygun olup, igletim esnasinda en yuksek
guvenligi sunar.
§§ Aks ol¢iim sisteminde konstriiktif degisiklikler ancak ilireticiden
yazili onay alindiktan sonra yapilabilir!
Sistemin guvenligi, gercek kullanim kosullarinda, ancak gerekli tim
Accident tedbirlerin alinmasi halinde saglanabilir. S6z konusu tedbirlerin
Prevention planlanmasi ve uygulandiginin kontrol edilmesi, isletmecinin 6zel
Regulations yukUimluliga kapsamindadir.
Trca’lf:le isletmeci, dzellikle asagida belirtilen hususlardan yikumlidiir:
Associations e Sistem sadece tasarim amacina uygun kullaniimalidir
o Sistem sadece kusursuz ve galigir durumda kullaniimahdir
Operating o Kullanim kilavuzun daima okunakl ve eksiksiz bir sekilde sistemin
Instructions kullanim yerinde hazir bulundurulmasi
A e Sistemi sadece kullanim kilavuzunu okumus ve verilen talimatlara
gore calisabilecek kalifiye ve yetkili personel sistemi kumanda
etmelidir!
o Personel dizenli araliklarla is guvenligi konusunda bilgilendiriimeli ve
kullanim kilavuzu ile icerdigi guvenlik uyarilarini okuyup dikkate

almalidir.

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

1 Kullanicl, sistemin usuline uygun olarak ¢alistirrimasindan ve
glvenlik yonetmeliklerine uyuldugundan tek basina sorumludur.

1.2 Atik Bilgilendirmesi

Kamera ve bataryalar kesinlikle atik ¢ép kutularina atilmamalidir.

Elektrik ve elektronik drlnlerinin yonetmeligi geregdi (Elektrik ve elektronik
drtnlerinin piyasa’ ya sunumu, iadesi ve ¢evreyi koruyacak sekilde atik
olarak ele alinmasi) biz bunlari iade aliyoruz.

Lutfen bu drinleri (gonderisi 6denmis sekilde) dogrudan bize génderin.
Biz bu elektronik Urtnleri uygun ve gevreyi koruyacak sekilde hurdaya

I ayiryoruz.
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AXIS4000MB AKS OLCUM SISTEMI %Iﬂo% HAWEKA:

1.3 Sdrekli miknatislarin kullanimi ig¢in uyari ve guvenlik bilgileri

Miknatislar, uygunsuz kullanimda bir yaralanma tehlikesi olusturabilir. Bu nedenle, miknatislarin
kullaniminda asagidaki bilgileri dikkate almanizi éneriyoruz:

SSOOPpPPp

Miknatislarin gugli yapisma kuvvetleri, olasi bir tehlike kaynagi olusturur. Parmaklar
veya cilt ezilebilir (sikisabilir)!

Miknatislarin genis mesafelerde bile birbirini gekebilecegini lutfen dikkate alin, bu
nedenle burada da yaralanma tehlikesi mevcuttur.

Guglt manyetik alanlar, elektronik cihazlar etkileyebilir veya tahrip edebilir. Bu hem
kalp pilleri hem de defibrilatérler icin gegerlidir. Bu tir bir cihaz kullaniyorsaniz, lGtfen
Ureticinin glvenlik mesafesine iligkin bilgilerini dikkate alin.

Bu tur cihazlari kullanan kisileri de gerekirse uyarin.

Manyetik bir impuls, implantlari bagka bir moda gegirebilir.

Miknatislar, purdzlidur ve kontrolsiz carpismalarda kirilip keskin kenarli parcalara
bolunebilir.

Miknatislari, demir icerikli yapi parcgalarinin yakininda dikkatli bir sekilde kullanin ve
ardindan guvenli bir depolama saglayin.

Miknatislar, genis alanli, giigli manyetik alanlar olugturur. Ornegin televizyon cihazlari,
bilgisayarlar, diz Ustl bilgisayarlar, sabit diskler, kredi ve banka kartlari, veri tasiyicilar,
mekanik saatler, isitme cihazlari ve hoparlorler gibi elektronik cihazlara zarar
verebilirler.

Miknatislari, gl¢li manyetik alanlar nedeniyle zarar gorebilen tim cihaz ve

nesnelerden uzak tutun.

Koruyucu eldiven kullanin!

Gugla miknatislari kullanirken koruyucu gozlik kullanin!
Cevredeki kisilerin de korundugundan veya yeterli mesafede bulundugundan emin
olun.

Miknatislari, yuksek sicakliklara maruz kalabilecekleri yerlerde kullanmayin.
Miknatislar, 80 ° C lzeri sicakliklarda kalici olarak biraz gu¢ kaybeder.

Hasarli miknatislar, korozyona kargi daha hassas olur ve uygun bir sekilde
degistiriimelidir. Bunun icin lutfen Ureticiye veya yetkili satis ortaginiza bagvurun.

HAWEKA aks 6l¢cimi —AX1S4000MB 5



AXIS4000MB AKS BLCUM SISTEMI %ﬂc’% HAWEK A

2 Aks Olcim sisteminin nakliyesi

2.1 Ebatlar ve agirlik

Uzunluk x Genislik x Yukseklik
120cm x 80cm x 125cm

Nakliye agirhgr:
285 Kg brit

2.2 Kullanim ve depolamaya iligkin genel bilgiler

A Nakliye esnasinda asiri sarsintilardan kaginiimalidir.

7 Sistem genel olarak neme kargl korunmalidir. Bu 6zellikle tim aks sisteminin

? nakliyesi ve depolanmasi i¢in gegerlidir.
Depolama yerinin kuru ve temiz olduguna dikkat edilmelidir.
®

1 Kameralari daima sarjli durumda muhafaza edin.

3  Uriin tanitimi

AXIS4000MB aks Olcim sistemi  Uriin no. 924 000 053

Versiyon 5.1
Son guncelleme: 04 / 2023
Teknik degisiklik yapma hakki sakhdir.

Sekiller:
HAWEKA GmbH / 30938 Burgwedel

Her sekilde ¢ogaltilmasina misaade
edilmez.
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AXIS4000MB AKS OLCUM SISTEMI é(lﬂo% HAWEKA:

3.1 Talimatlara uygun kullanim
o AXIS4000MB aks 6lcim sistemi ticari araclarda, romorklarda, dorselerde ve
traktorlerde yurar aksam 6lgima icin gelistirilmigtir.
e Sistem sadece yurir aksam geometrisinin hizli bir sekilde élgilmesine yarar.

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

¢ King pin agisi
o Donus agisi
e Maks. direksiyon dénme acisi

e AXIS4000MB aks olgum sistemiyle “seyir konumunda” 6l¢cim yapmak mumkinddr.
Aracin kaldiriimasi gerekmez.
o Baska arag turleri de (gerekli uygun aksesuarla) hizli ve givenilir sekilde olgulebilir.

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

3.2 Aks dl¢tim tutucusunun kurulumu

Kamera o6lgim kafasi ve en 6nemli parcalari: 3 kollu yildiz
[ . Yildiz kulplu vida |
/ ‘ . M8 x 40
Manyetik tutucu
60 mm Kamera muylusu
Hizh degisim

sistemi

Germe kafasi
Kol

Kamera muylusunu kesinlikle 3 kollu yildizdan ayirmayin!
Kamera muylusu 3 kollu yildiza sabitlenmis olup, buyik itinayla ayarlanmis ve monte
edilmistir.

Ornegin disme halinde kamera muylusunun 3 kolu yildiza artik dik pozisyonda durmadigi yoniinde
stphe olugursa, litfen yetkili satis temsilciligine basvurun!

HAWEKA aks 6l¢cimi —AX1S4000MB 7



AXIS4000MB AKS OLCUM SISTEMI

Y,

3.3 Teknik veriler

Rot olgimu

Kamber agisi 6lgimi

Kaster acicisi 6lgimi

King pin acisi

Maks. direksiyon donme agisi

Aks kaymasi

Aks egri konumu

DOnus agisi

Dingil mesafesi farki igin giris penceresi

Calisma sicakhgi
Sensdrun gsoka dayanimi

Telsiz moduli:
Frekans araligi

Kanal sayisi
Verici guicl

Kamera:
Akim beslemesi:

Tam dolu akilerle ¢alisma suresi

Sarj cihaz:
Isletim gerilimi

Doner tablalar
Tasima kapasitesi

Olgiim arahig: Olgiim hassasiyeti:

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

- 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°0%’

+ 5 derece + 0°10’
[mm]

+5 ila +40 santigrat derece

3500 g (meyil sensoru)
2000 g (jiroskop)

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

10

10 mwW

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

100 - 240 Volt

6 ton / tane

3.4 AXIS4000MB icin 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:
CGalisma bellegi:

Windows 7, 8.1, 10

Pentium IV — AMD Athlon 1 Ghz

2GB

100 Mb

Cozunurluk 1024 x 768 Piksel / High Color

USB 1.1

1,6 Ghz veya usti Intel ya da AMD
4 GB

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

COozunurluk
WLAN (portatif el cihazi icin opsiyon)

1280 x 1024 Pixel / True Color

8 HAWEKA aks 6l¢cimi —AX1S4000MB
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AXIS4000MB AKS OLGUM SISTEM éQGO% HAWEKA

4 Donanim

4.1 AXIS4000MB temel versiyonu parca listesi

2 adet aks 6lcim tutucusu
Uriin No. 924 001 000

6 adet manyetik tutucu (60 mm)
Uriin No. 913 033 012

6 adet hizli degisim sistemi
Uriin No. 913 027 006

2 adet komple germe kafasi
Uriin No. 912e008 140

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

€.
<.
<.

6 adet arka aks dlgcuimu igin 6zel manyetik tutucu (315 mm)

Uriin No. 913 030 012 - S ’
_ ’

4 adet doner tabla = 29\. < w
Uriin No. 913 011 050 f f %

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

——

Uriin No. 924 001 029

Uriin no. 924 001 160
1 adet USB kablo

Urin No. 924 001 067 s,w _Jﬁff _X& p /

1 adet verici / alici Unitesi l

HAWEKA aks 6l¢cimi —AX1S4000MB 9



AXIS4000MB AKS OLCUM SISTEMI

Q<"79

2 adet aliminyum jantlar i¢cin montaj yardimcisi

Urtin No. 913 027 017

5 HAWEKA

\ —
() -

1 adet Avrupa tipi elektrik kablolu kamera sarj istasyonu

Uriin No. 924 001 034

4 adet reflektor tablosu
Urtin No. 924 001 025

4 adet ayak
Uriin No. 913 052 024

AKX

2 adet reflektor tasiyicisi
Uriin No. 913 052 081

1 x orta pargca: 913 052 082

2 x dis parga: 913 052 083

/

2 adet miknatish skala tasiyici
Urtin No. 913 052 077

4 adet dengeleme tablasi
Uriin No. 913 011 043

10 HAWEKA aks 6lgiimii —~AXIS4000MB
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AXIS4000MB AKS GLGUM SISTEWI %oé% HAWEKA

1 x donanim seti AXIS4000 kamyonet igin:
Uriin no. 923 000 003

2 adet otomobil aks 6lcim tutucusu
8 adet teleskopik kiskag kolu
12 adet yayl plastik tutucu
8 x Kigik 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 Yazicl
Uriin no. 900 008 068 Klavye
Uriin no. 900 008 069 Fare

1 adet dolap AX1S4000MB
Uriin No. 924 001 174

1 adet USB aygiti Kullanim kilavuzu
AXIS4000MB programi Uriin no. GEB 001 237
Uriin no. 924 001 194 Teslim protokolt

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

HAWEKA aks 6l¢cimi —AX1S4000MB 11



AXIS4000MB AKS 6LCUM SISTEMI Qq% H AWE K A

5 igletime alma

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

AXIS4000MB komponentlerinin montaji

Yazilimin ve FM vericisinin Windows ortaminda kurulmasi

Yazilimin ayarlanmasi.

5.1 Reflektor tagiyicisinin montaiji

(Sek. 1)

Reflektor tasiyicisi asagidaki yapi parcalarindan olusmaktadir:

a) 1xortaparca
b) 2 x reflektor tablalari igin delige sahip dig parga

— Her iki dis parcanin orta parca ile birbirine itilmesi.

s 0

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

i Kafes kademesindeki sayi her iki

kisimda da ayni olmahdir.

Montaji tamamlanan reflektér tasiyicisi 2 ayakla
(tripodlar) birlikte élgiim igin kullanilir.

(Sek. 3)

12 HAWEKA aks 6l¢cimi —AX1S4000MB



AXIS4000MB AKS OLCUM SISTEMI %Iﬂo% HAWEKA:

5.2 Yazilimin Windows ortaminda kurulumu

—~

¢ Bilgisayarda ¢alismakta olan tim programlari kapatin

o USB aygitini bilgisayarin bos bir USB yuvasina takin.
Kurulum Sihirbazi otomatik olarak agilmadiginda, Windows
gébrev cubugunda “Baslat” ve ardindan “Caligtir’ (izerine
basin. D:\axis4000msetup komutunu girin, burada D harfi

(Sek. 4) ¢lkarilabilir strticliyd ifade eder.
@ Haweka AXIS 4000 (¥0.0.0.0) Installation P ] 3 e . . . . . .
o Gosterilmesi halinde Windows guvenlik uyarisini onaylayin
v<“>=- iirx‘tstaleas:or:‘sfwoeﬂd;:;'r;?zbedmgur\gen durch, bevor Sie mit der Ve “ga”§t’r” b uton u na tl klayl n .
L 1 ¢ Lisans s6zlesmesini okuyun ve kurulum asistani tarafindan
e s e oo dr el At e el s ekranda verilen talimatlari dikkate alin. (Sek. 5)
o oeeespete g oo sope et s e Kurulum tamamlandiktan sonra AXIS4000MB yazilimi ve FM
Iwieder von Threm Rechner. Die Benutzung ist in diesem Falle illegal. « & = s @ e an . - .
Haweka AG KUNDENSOFTWARE ENDKUNDEN-LIZENZVERTRAG J Ve rl C I S I I g I n S u ru C u b I I g Isayara ku ru I u r-
Ca e B e A S L S e Kurulum sonrasinda USB aygitini bilgisayardan ¢ikartin.
g‘i;‘t::vzveve\nbsmngen anerkennen, um Haweka AXIS 4000 (¥0.0.0.0) installieren zu
o Abbrechen
(Sek. 5)

FM vericisi i¢in 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 gergeklesmezse veya sirticliyl manuel olarak silerseniz, stricu
AIS4000MB USB aygiti yardimiyla FM-Driver klasériinden yeniden sisteminize entegre edilebilir.

5.3 FM vericisinin maniiel kurulumu (gerektiginde)

o 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.

AXIS400 A
Seiang | 24GHz f e Surdcunin hedef secimi igin: Yazilimi belirti bir kaynaktan
Al c € ‘ kurun ve sunu segin: Cikarilabilir aygiti ara, bu sirada
U AXIS4000MB USB aygiti bilgisayara takili olmalidir.
(Sek. 6)
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6 AXIS4000MB programi

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

Bu programla en kisa zamanda bir aracin arag geometrisini nasil tespit edebileceginizi
gbreceksiniz.

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

ilk arag 6lgiimiine baslamadan énce bireysel kullanim i¢cin en dnemli parametreleri igeren
program ayari yapiimalidir.

6.1 Yazilimin ayarlanmasi

e Programi baslatin. L)

Ekrandaki simgeye tiklayin veya Windows icerisinden: BASLAT -PROGRAMLAR — HAWEKA —
AXIS4000MB segin ve AXIS4000MB segenegine tiklayin.

& HAWEKA'
X HAWEKA

) Start F3 73 Show = N/ Quit
7 measurement ~~ protocol 1 Settings #\ program

A

Program baglatildiktan sonra ilk temel ayar icin “Ayarlar” (Settings) 6gesini segin.

14 HAWEKA aks 6l¢cimi —AX1S4000MB
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AKS OLCUM SISTEMI

6.2 Program ayarlarinagenel bakig

Bilgi satiri

6.2.1

6.2.2

6.2.1 Musteri verileri:

[24] Customer data

!

E
Phone. [+4951398996-0 |

6.2.3

6.2.4

6.2.5

&2 Default side of steering

6.2.6

Interface icoms ||
Radio channel 5 " 6

® Left-hand drive
@ Right-hand drive

Serlal no. (left) 100001
Serial no. (right) 100002

Fax 9 5139 8996-222
we

info@haweka.com |
Company logo
¥ Select
Y image

@ Language

English

@& Select
= ¥ Language

IS LZ

B aways visible

6.2.7

.] \ud Data folder]

&

@ ci \op
@

IEG System

0 Password
! overview

6.2.9

6.2.10

Olgiim 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 6lceklendirilir.

6.2.2 Dil:

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

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

N7 save
i

6.2.8

Yardi

m
= Extended
1 settings

iptal/Geri

&% User nominal g
“'«
A
(Sek. 8)

6.2.11

Cok kuglk resim dosyalari buylk gosterilir ve bu durumda kalite kaybi olusur. Secilen en
1 kuguk format 72 dpi ¢ozunurlikte 400 x 200 piksel olmalidir.

== Deutsch
=~ English
]
I italiano
=  pycckui

™ sloven

™ gedtina

== suomi
*  Portugués
== Nederlands
o= espafiol
== norsk (bokmal)
< Tirkce
< Portugués (Brasil)

I romana

—
bbnrapcku

(Sek. 9)

& HAWEKA
5 HAWEKA

HAWEKA aks 6l¢cimi —AX1S4000MB
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6.2.3 Arayuz:
Kurulum basariyla tamamlandiktan sonra FM vericisiyle iletisim
. . . . . . . . . . Datei  Aktion  Ansicht 2
icin bilgisayara yeni bir sanal COM arayuzu eklenmigtir. o B8 2 8 <Ra
[=)- &4 DELL380-003
.. . . o . A -, Anschliisse (COM und LPT)
Programda araylz secimi, otomatik baglanti icin OTOMATIK g
ayarlnda Olmalldlr. =@, ‘Audio- Video- und Gamecontroller
Sadece ihtiyag halinde (kameralarla baglanti kurulamadiginda) L Sl bl
arayuz manuel olarak segilen port’a ayarlanabilir. L Gkl
1., DVDJCD-ROM-Laufwerke
2} C& Eing«.abegeréte (Human Interface Devices)
P Windows ortaminda aygit yoneticisine FM vericisi igin il
yeni bir COM arayuizii “KE USB wireless modem B e
1 (COM x)” eklenmistir. (Sek. 10) ;ﬁéﬂ;";if;iadm
3 & ;'coszzs::éegmo-@ntmllev
[#-4e# Speichervolumes
T\ ' Systemgerdte
7. s Cometer
[ [

. ek. 10
Telsiz kanalt: (& )
Kamera sensorleri ile program arasinda veri transferi icin kameralarda ayarlanmis telsiz kanali
otomatik olarak gosterilir.

Telsiz kanali, gerektiginde kameralarda dedistirilebilir ve ardindan Buytecg @
butonuna basilarak program tarafindan devralinmalidir. |

Blyute¢ butonu

lletisim penceresi iki bolime ayriimistir. Sol bélimde program tarafindan bulunan, ancak hentiz
baglanmamis olan kameralar gdsterilir. Sag bolimde telsiz yoluyla programa bagl 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 sembolii bilgisi:

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

Sembollerin tanimi:
Program kameralarla baglantiyr henlz sorgulamadi, durum

bilinmiyor. (Sek. 11) U (Sek. 11)

Gosterge degiserek sari ve kirmizi renkte yanip sonuyor.

N
Program kameralarla baglanti kurmaya galigiyor. (Sek. 12) @)
G/ (Sek. 12)

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

(Sek. 13)

16 HAWEKA aks 6lgiimii —~AXIS4000MB
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AWEKA

Ylol%
| a®|

Gosterge yesil renktedir, ortasinda kirmizi nokta var:
Baglanti kuruldu, ancak reflektér tablosu bulunamadi.
(Sek. 14) (Sek. 14)
Gosterge yesil, ortasinda sari nokta var: Baglanti
kuruldu ve reflektor tablosu tanindi. (Sek. 15)
(Sek. 15)
Kamera pillerinin sarj durumu:
%100, %75, %50, <%25 kapasite. (Sek. 16)
(Sek. 16)

ilgili akiiniin sarj seviyesi %25'in altina

distiginde, kamera sembol(i yanip soner. (Sek. 17) @
CE Kameralar, yapilacak diger olgiimler igin U (Sek. 17)

sarj edilmelidir.

6.2.5 Standart direksiyon tarafi Default side of Steermg

Direksiyon digli grubunun orta konumunu kontrol etmek @ A 280p Kive

icin burada ulkeye gdre aracg direksiyon tarafi standart @ Right-hand drive
direksiyon tarafi olarak belirlenebilir. (Sek. 18)

(Sek. 18)
6.2.6 Talimatlar
) &) Instructions
Olcumler sirasinda is talimatlarinin gésterilmesi veya
gizlenmesi icin standart ayar belirlenir. (Sek. 19) m always visible
(Sek. 19)

® Talimat penceresi programin her yerinde

gOosterilebilir veya gizlenebilir. Bunun igin = "
1 program sayfasinda “Talimatlar” (Instructions) Instructions
butonuna tiklayin.

[, Data folderl

6.2.7 Veri klasoru

C:\Users\Michael\AppData\Roaming\Haweka\AXIS4000M\Database\

Tum arag dlgumleri bir protokol dosyasina kaydedilir. CJ
Varsayilan kayit konumu: (Sek. 20)

C:\Benutzer\BenutzerName\AppData\Roaming\Haweka\AXIS4000MBM\Database\
(Sek. 20)

Kayit yerini degistirmek igin “Klasdr” butonuna tiklayin:

©®

Tekrar varsayilan kayit konumunu ayarlamak i¢in “Geri” butonuna tiklayin:

HAWEKA aks 8lctimi —~AXIS4000MB 17
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6.2.8 Genisletilmis ayarlar

Kullanicl, bu genisletilmis ayarlarla programi
bireysellestirme olanagina sahiptir. (Sek. 21)

Ozel ayarlar icin ilgili parametreyi secin ve tablodaki
degeri degistirin.

® | Genigletilmis ayarlarin toplu bakisi icin ekteki
1 sayfa 56, madde 22.1 bakiniz

Degistirilen girdiler “Degerleri listlen” butonuna
basilarak onaylanmalidir.

6.2.9 Sistem genel tablosu (System overview)

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

Bu bilgiler, olasi arizalarda servis teknisyenine kullanilan
sistem hakkinda toplu bilgi sunar. (Sek. 22)

6.2.10 Sifre (Password)

Bu fonksiyon, sadece kurulum yerinde sistemde
diyagnoz ¢alismalari yapacak olan servis
personelimize mahsustur.

Bu opsiyon sayesinde programa 6zgu degisiklikler
yapilabilmektedir. (Sek. 23)

6.2.11 Kullanici NOMINAL veri bankasi
(User NOMINAL database)

Kullanict NOMINAL veri bankasi yardimiyla nominal /
gercek kiyaslamasina yonelik kisisel arag verileri
olusturulabilir.

) HAWEK A

(Sek. 21)

Program Haweka AXIS4000M V1.13.003 ]
KE-Visual V4.34.004 (32-Bit)
KEV-Standardtexts :V1.11.000

Operating system * Windows 10 Pro Professional (6.02.9200) x64
Printer : Print201 aut W2K8R2-12 (umgeleitet 5) at TS001
Video information
1280x1024; Truecolour 32 bit; GDI+
Physical memory 3990 Moyte
Free memory : 5837 Mbyte
Largest memory block : 2058 Mbyte
System resources 52%
User resources 52%
Number of serial ports I8
Number of printer poris 20
Processor - Intel(R) Core(TM)2 Duo CPU P8600 @ 2.40GHz (CPUID = 0x1067a,
2394 MHz; SC = 2000)
User name  Michael
Computer name $T500-12
Camera leftright +V1.05.067 / V1.05.067
Wireless modem leftright - V0.00.000/ 0.00.000
Wireless modem Computer - V0.00,001 (——)

(Sek. 22)

.",J P

| Enter Code " N

, ﬁt'Lpf:k' you fi rna’ thecbze ,you haye‘b‘EeI 3P s o

fﬁerthjyeﬁbe/hecoﬁe mégeldloegave .’ ;J//‘"'
Bbyoﬁp.,n eu‘!pu ‘Sfl/,. e |

J:J‘,4.
[
_/J‘/‘)JJ‘ J/ @@‘
’a-‘/-,';‘lanl, ;"141
(Sek. 23)

+d4 User nominal

- = data
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7 Olcum hazirhklar

® Olgiimden énce, 6lgiim yerinde ve aragta bazi hazirliklarin yapilmasi gerekir. Bu ¢alismalar
1 farkh olabilir ve kismen arac Ureticileri tarafindan baglayici olarak sart kosulmaktadir.

Asagidaki kontrol listesi ¢esitli dn kosullarin dikkate alinmasinda yardimci olacaktir:

o 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 fiizesi kovanlarini kontrol edin

. Suspansiyonun ve amortisérlerin durumunu kontrol edin

. Seyir durumlarinin simiilasyonu igin ureticinin yuk durumlarina yonelik olasi
referanslarini dikkate alin.

o Bijon somunu koruyucu kapaklarini ve tekerlek sus kapaklarini ¢ikarin

. Manyetik tutucularin kamera tutucunun jant Gizerinde dogru oturmasini
saglayabilmeleri icin jantlarin bijon somunlari arasinda kalan kisimlarini temizleyin.

8 Ahlnacakonlemler

Aracin doner ve dengeleme tablalari tizerine siirilmesi

e Doner tablalar sag ve sol tarafta 6n tekerleklerin 6niine, tam
ortaya koyun.

Doéner tablanin agirhgi 20 kg'dir.
Kaldirmadan 6nce doner tabla, kizaklarla birlikte
ST donmeye kargi emniyete alinmalidir. (Sekil 24)

e Dengeleme tablalarini sag ve sol tarafta arka tekerleklerin
o6nline, tam ortaya koyun.

e Araci doner ve dengeleme tablalari Gzerine surun.

® On tekerin ortasi doner tablanin ortasina denk gelmelidir.
1 Arka tekerlerin dengeleme tablalarinin ortasinda
bulunmasi gerekir.

e Arag, dondirme ve dengeleme tablalar Gzerindeki pozisyona
ulastiginda, emniyet sirguleriyle déndirme tablalarinin kilitleri
acilir.

HAWEKA aks 6l¢cimi —AX1S4000MB 19
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Aks ol¢iim tutucularinin monte edilmesi

e 3 kollu yildizdaki manyetik tutucular gerekli jant flangina uygun
ayarlanmahdir.

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

Yerlestirmeden ONCE miknatislarin oturma
yuzeylerini kontrol edin! Bu yerlerin kirden ve metal
== artiklardan arindiriimig olmasi gerekir!
e Aks dlciim tutucularint miknatislarla birlikte temizlenen jant
flangina yerlestirin.
e Miknatislardan ikisi tekerlek merkezinin Ustinde, 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 dlgum tutucusuna iki adet
kiskac kolu (912e008 303) vidalanmahdir. Aliminyum jantlarin
montaj yardimcisiyla (Sek. 27) 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. 26)

/_ > 5

i A4 Sikistirmadan 6nce kiskag kollarinin
{1 \/ ., her iki tarafindaki uzunlugu, lastik
[T g ‘ profilinin hemen 6nuinde gergin
| IEA J; olmayacak durumda yer almasini

\ ~ saglayacak sekilde ayarlanmalidir.

.L \ Ve
(Sek. 27)

Kameralarin takilmasi

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

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

Kameralar baglar

e OK dlugmesi ile kameralar agilir (yesil LED'ler bir kez kisa slre
yanar)

[ ) Kameralar ancak programdan c¢ikilarak kapatilabilir. (
1 Sayfaya bakin 40. N
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Aks 6lcim tutucularinin tagima jantlarina monte edilmesi

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

e Aks dlciim tutucusu 6ncelikle iki alt plastik tutucuyla jant
boynuzuna yerlestirilir.

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

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

8.1 AXIS4000MB programinda arag verilerinin belirlenmesi

Verici/alic Unite bilgisayara baglanmis ve bilgisayar aciktir. AXIS4000MB programi calistiriimis olmall
ve basglangi¢ sayfasi agik olmalidir.

o “Olgiimii baglat” (Start measurement) butonunu segin.
o Arag verilerini girin ve arag turind hizl segcim yardimiyla
belirleyin. (Sek. 30)

° Kullanicl, hizli se¢im yardimiyla 6n ayarl arag
verilerini dogrudan Ustlenme veya ara¢ modeline

1 ve tlrline gore degisiklikler uygulama olanagina
sahiptir.

e “Ozel arac¢” (Special vehicle) segenegdiyle maks. 5 aksa
sahip bir arag¢ 6lgim igin belirlenir.

e Programin bir sonraki “Arag verileri” (Vehicle data)
sayfasinda jant ebadi tanimlanmall ve araca gore akslarin I'M-"T
tar belirlenmelidir. (Sek. 32) v

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

Asagidaki 2 program sayfasinda “Aks él¢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
Olcimu bilgi formundaki ... . S
degerler protokol —
ciktisinda gosterilir
Nominal degerler
girildiginde, 6lgim
degerleri kirmizi veya
yesil gosterilir.

(Bunun igin bakiniz sayfa 28)

»»»»»

o
FREEEE possen
aho of 10
oo
Ty dmansiors
7o mieage i o)
Ll e
il H
is
Lo Bty
Tyre radial -t i ()
Whest i el ot in e
Wheetbase

(Sek. 33) (Sek. 34)
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9 Olglm yonteminin secilmesi

Program parametrelerinin ayarina (bakiniz ek madde 22.1 Genisletilmis ayarlar Sayfa 56) gbre arag
seciminden sonra dlgim ydntemi icin bir iletisim penceresi gdsterilir. (Sek. 35)

Measunng method

Woulﬂzyoujllket'o ca;ry out»a p
wck measurement session o5
’ oy y af’mlmeasur‘,ement session
(gurdéd’measurfement 75 ‘:
: _’; b 35 JJ sessndn)? pipesiid

”1-/ g

PP Jll s P
g £etg D

ol J e 4
e 3 P

Hizl élglim sayesinde bazi program adimlari —
atlanabilir ve sadece istenen 6lgim islemleri |
uygulanabilir. 7

Hizli 6lgiim ile devam: bakiniz madde 10
(Sayfa 23) s

s
s

J

\‘\ \

>
4
. ’,
G i
5 & =

J

Komple 6lcim kapsaminda, komple arag 6lgim
uygulanabilmesi igin tim ¢alisma adimlari sirasiyla

gOsterilir. (Sek. 35)
Komple o6lgiim ile devam: bakiniz madde 12 (sayfa 37)
|—<Olgij|m yontemi segimi)—l
®
1 Hizh Komple
v

v
eve hayir
Hizh 6lgiim (Quick & _Skala ayar > (__Skalaayan )

alignment) secildiginde bir
skala ayari gerceklestirilir, m'_
ayni sekilde komple arag

olciimii igin tim dlguimler de _’{ Direksiyon digli gr“b”‘ Direksiyon digli QFUbU‘
uygulanabilir. L» - v
Ancak sira takip edilir! : Rot agisi |
—~  Rotacisi | 0
L@ Ayar . Kamber acisi |
— Kamber acis| U
CIS| Doéndirme acis|
L@ Ayar y
" - Tam 6lglim
_"Dondurme a(}'S']'_ 5 degerleg;inin 5
L.@ Ayar ayarlanmasi

B Arkacks SR Aaaks

Rot Rot
— .t ..t
edri konum edri konum
L@ nar :
@ Ayar Kamber acisi |
o
— Kamber agis| — —tm bigam
@ Ayar @9 degerlerinin @@
ayarlanmasi
Y

mme Arac genel tablosu Arag genel tablosu
v
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10 Hizh olgum (on aks)

Komple olclle kiyasla hizli dlgimde bazi program adimlari atlanabilmekte ve sadece istenen dlgiim
islemleri gergeklestirilebilmektedir. Bu sekilde érnegin sadece kamber ve / veya direksiyon dénme
acisinin tespit edilmesi gerektiginde skala ayari atlanabilir.

Hizli secim segildikten sonra, program otomatik olarak
“Ozel 6lgiim adimlarr’ (Special steps) adimina geger
(Sek. 36)

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

Bazi ender durumlarda kamera aks dlgum tutucularinin janta usuline uygun takilamadigi gorulebilir.

A Aks ol¢ciim tutucusu daima tekerlek gobegine paralel olmahidir.

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 kontrol yapiimaldir.

(Bu konuya iliskin bakiniz madde 18 sayfa 51)

Zemin kontrollU (Test Floor Inclination) segenegi.

Arag élgimu diiz zemin Uzerinde yapiimaldir. Secilen ¢alisma yerinin aracin sag ve sol tarafi
arasinda dizgin bir zemin sunmadigina dair siphe olustugunda bu durum kontrol edilmeli ve diger
Olciimlerde dikkate alinmalidir. Bu adim her ne kadar baglayici olmasa da zemin bozuklugu
suiphesi olustugunda onerilmektedir. (Bu konuya iligkin bakiniz madde 17 sayfa 50)

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

Burada “Atla” (Skip) butonuyla, skala ayarini gegebilir ve %
dogrudan 6lglim islemlerinin segilmesine gidebilirsiniz. "-f'w:
(sayfa 26 sonrasi) e S

® Bu opsiyon sadece kamber agisi, kaster agisi,

king pin agisi, ddnds agisi ve maks. direksiyon |
1 doénme agisinin hizl bir sekilde dlgliimesine

yarar. .
m s, Skip > o4
(Sek. 37)

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

10.1.1 Manvyetik 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 tzerindeki reflektor tablalarinin ayni :
pozisyona yerlestiriimesine dikkat edilmelidir. (Sek. 38) H—— ——

® Manyetik tutucular kameralardan mimkun oldukca
uzak mesafede arag sasisine takilmalidir. Boylece
1 daha buyuk dl¢giim dértgeni olusur.

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

Bir kamera reflektor tablosunu tespit ettiginde, programda | (Sek. 38)

sag ustteki sembol degisir ve iglem ilgili kameradaki OK

tusu ile onaylanir.

e Program gerek gorsel olarak yesil OK isaretiyle, gerek
akustik olarak sinyal sesiyle dlgum degerlerini aldigina
isaret eder.

¢ Bu baglamda reflektor tablolarinin hangi siralamada
(sag/sol) tanindiklarinin ve ilgili kameranin OK tusuyla
onaylandiklarinin bir dnemi yoktur. (Sek. 39)

o Her iki reflektdr tablosu tanindiktan ve dlgim verileri
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 reflektore sahip 2 reflektor tasiyicisi mevcuttur.

® REFLEKTOR TASIYICILARININ ayarlanmasi icin REFLEKTOR TABLALARI manyetik

l tutucudan alinir.

e Montaj, reflektor tasiyicilarinin, ayaklarin ve reflektor tablolarinin birlestiriimesinden ibarettir.
(Sek. 40)
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o Reflektér tasiyicilarindan biri aracin 6ntine, digeri
arkasina kurulur ve gorsel olarak
pozisyonlandirilir.

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

e Reflektor tasiyicilar konumlandirildiktan sonra
reflektor tablolari sag ve sol tarafta ayni
pozisyonda taslyicilara takilir. (Tasiyicidaki
pozisyon deliklerine dikkat edin)

P REFLEKT_OR_TABLQLARI KAMERALARLA
YATAY CIZGl UZERINDE

1 POZISYONLANDIRILMIS OLMALIDIR! (Sek. 41)

Ayarlanabilir ayaklarla yukseklik ayari

yapilabilmektedir.

%
-
= ==

(Sek. 41)

o Kameralari arka reflektor tablolarina yoneltin.

o Arka reflektor tasiyicisi, ekrandaki hareketli gubuk e
kirmizi ve sari Uzerinden yesil renge gececek ve hemen 0P e Tk S
hemen “0” dederine ulasacak sekilde yana dogru ey o)
kaydiriimaldir. (Sek. 42) U 1.l
) AYAKLAR SABIT KALIR!
] | Shpece REFLEKTOR TASIYICISI 2 19 11
KAYDIRILMALIDIR. (Sek. 42)

o Reflektor tagiyicisi ayarlandiktan sonra, aracin bu
bdlgesinde aracin boyuna ekseni kirmiziyla gosterilir ve
program ikinci reflektor tasiyicisinin reflektor tablolarini
bekler.

¢ Simdi kameralari cevirerek on reflektor tablolarina
yoneltin.

o Ekrandaki hareketli cubuk tekrar bir deger gosterir.

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

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

¢ Aracin boyuna ekseni yapilacak élgimler igin
tanimlanmistir ve reflektor tagiyicisinin ayari “Devam” Ermm
(Continue) butonuyla sonlandirilir (Sek. 43)

® OLCUM TAMAMLANANA KADAR HER iKi REFLEKTOR TASIYICISININ POZISYONU

l ARTIK DEGISTIRILMEMELIDIR.

Reflektor tasiyicilarinin pozisyonu 6lgim esnasinda degistirildiginde, reflektor tasiyicilarinin yeniden
hizalandirilimalari gerekir. Ardindan dlgiime son dlgim noktasindan devam edilebilir.
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10.2 Direksiyon digli grubu orta konumu

e Olcum islemleri secimi toplu bakis sayfasinda
“Direksiyon disli grubu orta konumu” (Middle
position of the steering gear) ment 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)

k. 44
butonlarina tiklanarak degistirilebilir. (Sek. 45) (Sek. 44)
¢ Olgiim yapilmadan 6nce direksiyon disli grubu orta %
konuma getirilmelidir.
@ @
Left-hand drive Right-hand drive
e Akabinde ilgili kamera 6n reflektor tablosuna (Sek. 45)

yoneltilmelidir. (Sek. 46)

o Reflektor tablosu tanindiginda kameradaki OK tusu
ile islem onaylanmalidir.

® Adjust the Same
ICamera to the Other
(Scale.

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

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

e Bu adimlar tamamlandiginda tespit edilen 6lgim
degeri derhal gosterilir.

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

(Sek. 47)
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Direksiyon digli grubunun ayart.

® Hizh él¢iim modunda, ayar semboli Steering gear middle position
1 MEVCUT deger kabuliinden hemen sonra

gOsterilir. 7
Komple 6l¢ciim modunda, ayar ancak ilgili
aksin tim dlgiminden sonra mimkin olur.

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

Steering gear middle position

e Direksiyon orta konumu direksiyon digli grubunda
kontrol edilmelidir. (Sek. 49)

e istenilen deger ekranda gosterilene kadar itici (Sek. 48)
cubukta ayar yapilir.

NOMINAL deger ayari icin giincel deger ayar
calismalari boyunca analog ve dijital olarak surekli
gosterilir. (Sek. 48)

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

Ayarlanan yeni deger “Sonra” stitununda belirir =
(After). (Sek. 50) e, o

QOO0

€

(Sek. 50)
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10.3 Tek veya komple rot 6lcimu

e Toplu bakig sayfasinda Rot (Toe) menu 6gesi
secilmelidir. (Sek. 51)

e MEVCUT degerin saptanmasi igin kameralar 6nce
on, ardindan arka reflektor tablolarina cevrilir ve ilgili
OK tusu ile kaydedilir. (Sek. 52)

is adimlari programin bilgi pencereleri yardimiyla
aciklanir.

® Olglim degeri saptamasi programda sari 1siklarla

gosterilir. (Sek. 52) Deger saptamasina sag ve sol
1 tarafta baglanabilir. Bu durum 6lgim sonucunu
etkilemez.

Olglim degeri saptamasindan sonra tespit edilen rot

degerleri ve komple rot degerleri derhal gosterilir.
(Sek. 53)

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

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

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

10.3.1 Nominal verilerle birlikte veya nominal
veriler olmadan calisma

Tespit edilen olgum degerleri (MEVCUT degerler) farkli
renklerde gosterilir. Olgiim dncesinde nominal verilerin
etkinlestirilip, etkinlestiriimedigine gore.

Olglim degeri mavi:=>  nominal veri karsilagtirmasi yok

MEVCUT deger, kayith nominal
verilerin araliginda

MEVCUT deger, kayith nominal

verilerin araliginda degil.
(Sek. 54)

Olglim degeri yesil:>

Olgiim degeri kirmizi:>

QO0§"

@ Q6000

(Sek. 52)

® Adjust the Left Camera
{to the Front Scale; Press
fthe OK-Button

® Adjust the Left Camera

@ Adjust the Right
Camera to the Rear Scale;
n

'® Select Measurement.

® After Completion of
de Continue with Next

(Sek. 54)
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10.3.1 Rot ayari
Tespit edilen rot degerleri NOMINAL degerlerin izin verilen toleranslari disindaysa, arag geometrisinin
ayarlanmasi gerekir. Ayar igin gegerli kural:

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

e Rot ayari icin ayar sembolune tiklayin. (Sek. 55) |

® Hizh élgiim runodunda,"ayar semboli (Sek. 55)
MEVCUT deger kabulinden hemen sonra
1 gOsterilir.

Komple 6l¢ciim modunda, ayar ancak ilgili
aksin tim dlgimiinden sonra mimkun olur.

e NOMINAL deger ayari 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) Total toe Toe
P Rot degerini derece olarak gérmek igin ekran gy . -y . G-y -
S0 imm] ] (om]

ayarini [mm] biriminden [derece] birimine —— e e
1 degistirmek mumkuinddr. (Sek. 57) m ;

Bu konuya iliskin bkz. 6.2.8 Genigletilmis ayarlar. |D eder [milimetre] | (Sek. 56)

Genigletilmis ayarlarin agiklamasi icin ekteki Toe
sayfa 56, 21.1 bakiniz

Nominal verilerle birlikte veya nominal veriler
olmadan calisma C

0°13" ) ( - 0°26' )

Arag icin nominal veriler kaydedilmis oldugunda ve |De_qer [derece/dakikal | (3ek 57)
nominal veriler bu verilerle ylklendiginde, skalada Toe

NOMINAL degerin nerede bulunduguna yénelik yesil
bir aralik gosterilir. (Sek. 56 + 57)

! - ‘

20 9 20 20 0 20
. . 40 Y/ 40 40 / -40
Istenilen NOMINAL degerler ayarlandiktan sonra iglem [+] / [m‘ﬂ :
“Devam (Continue) butonuyla sonlandirilir.
2,48 mm THC - 5,20 mm
Program yeniden secilen aksin toplu bakis sayfasina |Nomina| deger araligi harici deger [mm] l
geri doner ve yeni ayarlanan degerleri Sonra (After)
sUtununda gosterir. Toe
4
2 ? 2 2 ? 2
4 ' 4 4 I 4
\ [‘ | [i 4
0°13' I - 0°27! )
Nominal deger aralidi harici
deger [derece]
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10.4 Kamber agisi olgumu

o Olgiim 6ncesi su terazisi yardimiyla kameralarin (Sek. 58)

yatay yonde terazi ayari yapiimahdir.
(Sek. 58)

o Kamber agisi MEVCUT degerinin saptanmasi igin
”Olgiim islemi secim" sayfasinda “Kamber agisr’ L
(Camber) secilir. Kamber acisi degerleri tespit Tl
edilir ve dogrudan gdsterilir. Bagaril bir dlgim 2 ey
sonrasinda bir bilgi penceresi gosterilir. (Sek. 59) \

MEVCUT degerler NOMINAL degerlerin toleranslari G € @

disindaysa, miimkiin olmasi halinde aracta kamber acisi @—

ayarlanmahdir.

(Sek. 59)

10.4.1 Kamber acisinin ayarlanmasi

e Kamber agisi ayar! igin ayar semboliine tiklayin. Camber
(Sek. 60)

(Sek. 60)

e Hizh 6l¢lim modunda, ayar semboli MEVCUT
deg@er kabuliunden hemen sonra gosterilir.
1 Komple 6l¢ciim modunda, ayar ancak ilgili aksin

tim 6lciiminden sonra mumkun olur

.Sﬁ&wambl for this

® Press Accept'to
lconfirm completion of
ladjustment work for this
wheel.

Nominal verilerle birlikte veya nominal veriler
olmadan calisma

c;ry mlo bom

Nominal verilerin etkinlestirilip, etkinlestiriimedigine TORIRe eIt T T

badli olarak kamber agisi de@eri icin skalalar farkh bir R o1 % o2 02 ° o
sekilde gosterilir. Y G GO

( 0,06 mm THE 0°00" ) 0°00" )
NOMINAL deger ayar! igin sag ve sol arag tarafinin G (-
guncel degerleri ayar ¢alismalari boyunca analog ve (Sek. 61)

dijital olarak gosterilir. (Sek. 61) Bﬁﬂgal deger verileriyle

Arag icin nominal veriler kayitl olmadiginda skalalar,
NOMINAL degerin bulunmasi gereken yerde yesil bir
aralik gosterirler. (Sek. 62) Camber

e “Devral” (Accept) butonuyla aracin her bir tarafi igin ‘ 2] ﬁ 2 { 2\1‘\' L2
ayarlanan kamber acisi degeri programa devralinir. = 3V PSS
(Sek. 62) P — — g —

o “Devam” (Continue) (Sek. 62) butonuyla program L _
segilen aksin toplu bakis sayfasina geri doner ve Tyre position left ~ Tyre position right
yeni ayarlanan degeri SONRA (After) sitununda
gosterir. o1 %% o2

» Continue ($ek 62)
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10.5 Kaster acisi, king pin agisi, donus agisi ve maks. direksiyon donme agisi

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

e Olciim 6ncesi her kameranin su terazisi yardimiyla
yatay yonde terazi ayari yapiimalidir. (Sek. 63)

Direksiyon donme LED’i

(Sek. 63)

e Olgiim protokoll toplu bakis sayfasinda “Direksiyon
dénme acisi’ (Turn Angle) menl 6gesi segilir. (Sek. 64)

Bundan sonraki is adimlari program penceresinde
talimatlar altinda tarif edilir ve es zamanl olarak
ekranda gosterilir

Kamera Uzerinde bulunan iki yesil LED yardimiyla
Olcimun ne zaman yapildigi1 ve kameralarin ne zaman
hangi yone gevrilmeleri gerektigi gosterilir. (Sek. 63)

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

DIREKSIYONU GEVIRIRKEN DIREKSIYON
HAREKETININ DUZENLI VE SERI So/say  Diz Dur  Tamam
1 OLMASINA DIKKAT EDIN. (Sek. 65)

Prosedur tamamlandiktan kisa bir sire sonra tespit
edilen 6l¢cim degerleri belirir. (Sek. 66)

e “Devam” (Continue) butonuyla program secilen
aksin toplu bakis sayfasina geri déner ve burada
da tespit edilen MEVCUT degerleri gosterir.

Angle difference at maximum tum angle

® Keep the st
|® End the rement
{procedure witt h ‘continue'. m 3

(Sek. 66)
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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 dénme acisi ayar butonuyla analog ve dijital géstergeler yardimiyla
ayarlanabilir.

e Bunun i¢in direksiyon dénme agisi segiminin yanindaki ayar butonunu segin

Py Hizh él¢iim modunda, ayar semboli MEVCUT deger kabuliinden hemen sonra

gosterilir
1 Komple 6l¢iim modunda, ayar ancak ilgili aksin tum olgimunden sonra

mumkdn olur

Olglim dncesi 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 agcisi ise sag
tarafinda ayarlanir.

@ End the measurement
[procedure with ‘continue’

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

® Select Measurement

|® After Completion of
/Axle Continue with Next
Axle

00§

‘Devam” (Continue) butonuyla program segilen L o 'jm‘““ P
aksin toplu bakis sayfasina geri doner ve yeni tespit v TR Yo T LM
edilen degerleri SONRA (After) stitununda gosterir. 2 e — il g
(Sek. 68) Marum  40°59' 40°00" Lo D 40°00° 40°59%  Mextm

A0 00

@ _ S @
@ @

Bir akstaki aks 6lcimu tamamlandiginda, 1; 2; 3 ...
secimi Uzerinden 6lglim i¢in baska bir arag aksi
secilebilir. (Sek. 69)

Olglim degeri tespitine devam v _ _Axle change
edilmeden 6nce, aks 6lgim JA I Bk frliia e
tutucularinin yeni secilen aksa : : -alignment clamp to axle 2 ém -_
monte edilmesine yonelik bir bilgi v caﬁit:i?ﬁuﬂ ) and then c J“""“‘?_ L 54
. - ; easurerhéntl 1 (B
gOosterilir. 0 ! 55 ) -
i 55 -~
[ i -

(Sek. 69)
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11 Hizh olcum (arka aks)

P Aks olcim tutuculari arka tekerlekler icin uzun
manyetik ayaklarla (315 mm uzunlugunda)
1 donatiimalidir.

o Kamera 6l¢gim kafalarini miknatislarla birlikte
temizlenmis jant flansina yerlestirin ve su terazisi
yardimiyla kameralarin yatay yonde terazi ayarini

yapin. (Sek. 70)

Miknatislarin oturma yiizeylerini kontrol
edin! Bu yerlerin kirden ve metal
artiklardan arindiriimis olmasi gerekir!

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

Her aks degdisiminde, 6lciim degeri tespitine
devam edilmeden 6nce, aks olguim

1 tutucularinin yeni secilen aksa monte

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

Bunun ardindan program, yeni secilen ara¢ aksinin segim
sayfasina gecer.

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

) HAWEK A

[ Seect Hessurement
|® After Completion of
‘!Ie()wu e with Next

Q0§

SO 006

@

(Sek. 71)

Axle change

St ,Pleaée’change’ﬂ'le
e alignment clamp to axfez(ffﬁot’
fyej ca(ﬂed out),a’n‘dfthargdﬁhnue g
A m urerhéntl T 5

@ 000000

(Sek. 73)

HAWEKA aks 6l¢cimi —AX1S4000MB

33



AXIS4000MB AKS OLCUM SISTEMI égo% HAWEKA:

Arka aks Olcumu
11.1 Rot/egri konum

(8 )
(3

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

OOfF

§

<

o MEVCUT degerin saptanmasi i¢in kameralar 6n ve §
arka reflektor tablolarina gevrilir ve ilgili dlgtim 4
degerleri OK tusu ile kaydedilir. is adimlari -
program penceresinde talimatlar altinda tarif S
edilmistir. (Sek. 75) (Sek. 74)

e “Devam” (Continue) butonuyla program secilen
aksin toplu bakis sayfasina geri doner ve tespit
edilen degerleri ONCE (Before) sutununda gosterir
(Sek. 76).

® Adjust the Right
(Camera to the Rear Scale;

Press the OK-Button — /\ /\ -

e Nominal verilerle birlikte veya nominal veriler
olmadan calisma

e Tespit edilen 6lcim degerleri (MEVCUT degerler)
farkli renklerde gosterilir. Olgim éncesinde nominal
verilerin etkinlestirilip, etkinlestiriimedigine gore.

e Olgim degeri mavi:>  nominal veri
kargilastirmasi yok

e Olgiim degeri yesil:>  MEVCUT deger, kayitli
nominal verilerin
araliginda

e Olgiim degeri kirmizi:-> MEVCUT deger, kayitli
nominal verilerin (Sek. 76)
araliginda degil.

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

o Aks egri konumu > 0°12’degerinden itibaren program tarafindan grafikle gosterilir.
1 Aks kaymasi ise > 1 mm degerinden itibaren yesil ok ile ve 10 mm degerinden
itibaren kirmizi ok ile gosterilir.
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Egri konum ayari i¢in secim butonunun yanindaki ayar
sembolune tiklayin.

P Hizh él¢iim modunda, ayar semboli MEVCUT (Sek. 77)
deger kabulinden hemen sonra gosterilir.

1 Komple 6l¢ciim modunda, ayar ancak ilgili aksin

tim 6lciminden sonra mumkun olur

e Olguim sonucuna gore gerekli ayar calismalari
icin uygun seg¢im yapilmahdir. (Sek. 78)

11.1.1 Rot ayari

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

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

'® If the camber has to be

ladjusted this should be
idone first!

® Rot degerini derece olarak gormek icin ekran e
ayarini [mm] biriminden [derece] birimine P
1 degistirmek mumkinddr. e
Bu konuya iliskin bkz. 6.2.8 Genigletilmis ayarlar
Sayfa 18.

e “Devam” (Continue) butonuyla program segilen
aksin toplu bakis sayfasina geri déner ve
ayarlanan degerleri SONRA (After) sitununda
gOsterir.

11.1.2 Egri konum avyari

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

e Her iki kamera 6n reflektor tablolarina yoneltilmeli
ve su terazisi yardimiyla yatay yonde terazi
ayarlari yapiimahdir.

e Ayar calismalari igin arka aksin egri konumu ayar
calismalari boyunca analog ve dijital olarak derece
ve dakika biriminde gosterilir. (Sek. 80)

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

(Sek. 80)

HAWEKA aks 6l¢cimi —AX1S4000MB 35



AXIS4000MB AKS LGUM SISTEMI @ﬂor?%
3 HAWEKA
Arka aks Olcumu

11.2 Kamber agisi olgumui

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

S

o Tespit edilen MEVCUT degerler istenilen NOMINAL ?;
degerlerle kiyaslanmalidir. 2

e MEVCUT degerler NOMINAL degerlerin toleranslari S
disindaysa, mumkin olmasi halinde aracta kamber )
acisi ayarlanmalidir. Py

&

Kamber agisi ayari i¢in se¢im butonunun yanindaki ayar (Sek. 81)

sembollne tiklayin. (Sek. 82)

o . Camber
® Avar icin gegerli kural:

1 KAMBER ACISI ARACTA

(Sek. 82)

AYARLANABILIYORSA, BU AGI DAIMA iLK
ONCE AYARLANMALIDIR.

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

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

Nominal verilerle birlikte veya nominal veriler olmadan e R sl P,
® Press Accept’to

calisma et ? r’ L \ﬂ °

Arag icin nominal veriler kaydedilmis oldugunda ve et ‘ﬁ'

nominal veriler bu verilerle yuklendiginde, skalada
NOMINAL degerin nerede olduguna ydnelik yesil bir
aralik gosterilir.

Total toe Tyre position left  Tyre position right

02 0 0,1
40 -40 i
03 03
[+] k]
)

e “Devral” (Accept) butonuyla aracin her bir tarafi igin TS G——— |

ayarlanan kamber acisi degeri programa devralinir.
(Sek. 83)

o “Devam” (Continue) (Sek. 83) butonuyla program
segilen aksin toplu bakis sayfasina geri doner ve
yeni ayarlanan degeri SONRA (After) sttununda
gOsterir. (Sek. 84)

Artik toplu bakis sayfasinda bir sonraki aks segilebilir. 9
Ornekte: Aks 3 segimi. (Sek. 84)
=
</
Diger akslarda yapilacak iglemler aksin tiriine bagh E
olup, aks 1 (yonlendirilebilir aks) veya aks 2 (sabit =
aks) icin belirtilen is adimlarinda tarif edilmigtir. 5
)
(Sek. 84)
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12 Komple 6lcim

Komple 6lcimde, eksiksiz ara¢ dlgimi icin minferit
calisma adimlari, program yonlendirmeli olarak uygulanir.
(Bakiniz genel bakis diyagrami, madde 9 sayfa 22)

Rim 28 [inch]

Artik minferit program adimlarinin atlanmasi ve munferit
aracg akslarinin dogrudan segilmesi kullaniimaz.

Komple 6l¢clim secildikten sonra, program otomatik
olarak “Ozel 6l¢iim adimlar” (Special measurement
steps) (Sek. 86)

Ave2
Rigid axle, twin 1%

Aved
Rigd axle, twin

b

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

Bu adim her ne kadar baglayici olmasa da zemin
bozuklugu siiphesi olustugunda énerilmektedir.
Bu konuya iligskin bakiniz madde 16 sayfa 50.

“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)

Runout com pensatlon

Bazi ender durumlarda kamera aks 6l¢im tutucularinin
janta usuline uygun takilamadigi gorulebilir.

Trilex jantlarda 3 par¢cadan olusan jantin ozelligi
nedeniyle aks 6l¢glim tutucusunun usuliine uygun

{7 Do you w’ant ta carry but»runoﬁt’ J
3l cemperfsatwd fipst2 25 25

s

yerlestiriimesi garanti edilemez. Bu durumda tekerlek ";‘ e Y =24 ¥ v 24 2"

basina her bir kamera 6lciim kafasinin konsantriklik ,; . /f 2 : / P /, , ‘

dengelemesi yapilmalidir. (Bu konuya iligkin bakiniz o) it ; s
/ o 5

madde 77 sayfa 51) “

P Konsantriklik dengelemesi iletisim penceresi, o ($ek. 87)
“Genisletilmis ayarlar’ (Extended

1 settings) Uzerinden acilip, kapatilabilir. (Bu

konuya iliskin bakiniz madde 6.2.8. Sayfa 18)
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Skala ayari uygulanmis oldugunda, “Devam” (Continue)
butonu lGzerinden arag dlcimine bagslanabilir.

(Sek. 88)

AXIS4000MB AKS OLCUM SISTEMI égo% HAWEKA:

Nominal verilerle birlikte veya nominal veriler
olmadan calisma!

Tespit edilen 6lgiim degerleri (MEVCUT degerler) farkli renklerde gdsterilir. Olgiim éncesinde
nominal verilerin etkinlestirilip, etkinlestiriimedigine gore.

(Sek. 88)

Olguim degeri mavi: = nominal veri karsilagtirmasi kayith degil
Olgiim degeri yesil: > MEVCUT deger, kayitl nominal verilerin araliginda
Olgiim degeri kirmizi: > MEVCUT deger, kayitl nominal verilerin arahiginda degil.

Olguimler tespit edilen sirada uygulanir.

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

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

Bir 6lgiim sonlandiginda, MEVCUT degerler
goOsterilir. (Sek. 90)

1

Ayar calismalari ancak, ilgili ara¢ aksinda tiim 6l¢gim
degerleri tespit edildikten sonra gergeklestirilebilir.

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

Tidm calisma adimlari, hizli 6lgimdeki prensiple ayni
sekilde gerceklestirilir. Tim 6lgimlerin agiklamasi igin

Avar icin gecerli kural: e e

® | KAMBER AGISI ARAGTA o

1 AYARLANABILIYORSA, BU AGI DAIMA iLK @@ -
ONCE AYARLANMALIDIR. o

)

(Sek. 90)

bakiniz madde 10.2 sayfa 26.
Birinci ara¢ aksinda tum olcimler uygulandiginda, “Bir

sonraki aksa git” (To the next axle) butonu gdsterilir.
Secilen arag tipine gore, mevcut tim akslar sirasiyla
Olcim islemi icin otomatik olarak segilir.

Tam dlgim degerleri tespit edildiginde, dlgiim sonlandirilir
(completed measurement) (Sek. 91) ve otomatik olarak
aracin toplu bakigi gosterilir. (Sek. 90)

&% To the next axle

&% Complete measurement
Yy

(Sek. 91)
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13 Protokol, arac genel tablosu

ilgili arag akslarinin secim sayfalarinda Toplu bakis
butonu (Sek. 92) yardimiyla dogrudan toplu protokoli
¢agirmak mimkuandudr. Bu ekranda tim arag akslarinin
tespit edilen verilerini kiyaslamak mimkundur. (Sek. 93)

| HWK-KO1 |
After Before Before  After Before  After
Toe 0, Onm 3, 9mm Total toe, - 6, 6mm 0, 0mm Toe
Camber 1°05' 0°00' - 2,7mm 0, 0nm 0°00' 0°59' Camber
=
Castor 2°07" Steering gear middle position 2°07" Castor
King pin inclination (KPI) 1°57" 3, 9mm 0, Omm 1°57'  King pin inclination (KPI)
Toe out on turn 1°51" 1°50" Toe out on turn
Max. turn 40°00" 39°33' 40°27" 40°00" Max. turn
Toe 0, 0mm 1,4mm u Total toe - 1,4nm 0, 0mm Toe
1001 0°00" 3 o % 0°00" 1°03"

Camber B Camber

0°07" 0°00"

Offset

- 10, SnnP- 24, 4mm
Toe 0,0nm 0,8mm Total toe - 1,6mm 0,0mm Toe
Camber 1°00' 1°00’ 4 1°03' 1°00’ Camber

i

O)
g

000

8000000

(Sek. 92)

) HAWEK A

(Sek. 93)
Yorum butonu (Sek. 94) secildiginde araca iligkin ileride protokol
¢iktisinda (standart) yer alacak 6zel agiklamalar girilebilir.
(Sek. 94)
Mit dem Kaydet butonu (Sek. 95) ile galismalar tamamlandiktan
sonra komple dl¢cim iglemi kaydedilir.
(Sek. 95)
Yazdir butonu (Sek. 96) ile kaydedilen verileri kurulu olan yazici
araciligiyla protokol seklinde yazdirmak mimkindur.
(Sek. 96)
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Programin baslangi¢ sayfasinda beliren
“Protokoli gdster” (Show protocol) butonuyla
kaydedilen bir dlgim her zaman igin tekrar
acilabilir. (Sek. 97)

Protokolu goster” (Show protocol) butonu
secildiginde kaydedilen tim 6lglimlerin toplu
tablosu 6n izleme halinde gosterilir. (Sek. 98)

“Goster” (Show) butonuyla secilen dlgimin
verileri arag toplu bakis sayfasinda tim akslari .

. .. . ») Start F3 > Show Fé & F7 N/ Quit
kapsayacak sekilde gosterilir. P measuroment > protoco B Sotings X program

Zaman gegtikge toplu bakis listesinde ¢ok
sayida ol¢im protokoll toplanir.

Number plate M cns St I: I: :I :! :3 :i I
° Kaydedilen 6l¢im protokolleri igin e R 28 o
1 maksimum sinirlamasi yoktur. N o

“Filtre” (Filter) giris alaninda, istenen dlgim
protokolUnu hizli bir sekilde bulabilmek igin bazi
arama kriterleri girilebilir.

® Olciim verileri kaydedildiyse, sonraki
1 bir zamanda o aragta baska dlgumler ”
yapma olanag vardir. m L4
Bunun icin “Devam” (Continue) s o 3
butonunu segin. ~ <
(Sek. 98)

13.1 AXIS4000MB'den ¢gikmak ve kameralari kapatmak

Olgiim tamamlandiktan sonra AXIS4000MB
programi sonlandirilabilir.

s AXIS4000 programi sadece ayni

anda Programdan ¢ik dugmesi (F10)
1 secilerek kapatilabilir ve kameralar
Dikkatinize Kapatilabilir.. (Sekil. 99)

S/ Programi

/N kapat

(Sek. 99)

40 HAWEKA aks 6l¢cimi —AX1S4000MB



AXIS4000MB AKS OLCUM SISTEMI %Iﬂo% HAWEKA:

14 Romork ve dorseler

P AXIS4000MB yazilimin sadece temel
1 versiyonu mevcutsa, rémork ve by = e

dorselerin 6lgtimu icin donanim kiti $ \ P S~
gerekiidir. B3 S

923 000 001 Urin numarali romork ve dorse 6l¢iimii donanim kiti su pargalardan olugsmaktadir:

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

Bu kit, AXIS4000MB temel versiyonuyla birlikte rémork ve dorselerde sadece komple rot, sag/sol tek
rot, sag/sol kamber acgisinin 6lgimda ile aks egri konumunun ve aks kaymasinin tespitine yarar.

14.1 Dorselerin olgumu i¢in yapilacak hazirliklar

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

e 60 mm manyetik tutuculari, 265 mm
uzunlugundaki uzun manyetik tutucularla
degistirin. (Sek. 100)

o Aks 6lgclim tutucularini 6lcim( yapilacak dorse
aksinin tekerlegine her zamanki gibi monte edin. y/
/

yiy,

(Sek. 100)
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14.2 Dorseler i¢in reflektor tagiyicisinin montaji

o Reflektor tasiyicilarini birbirine takin ve ilk dnce king
pin adaptorinu reflektor taglyicisinin ortasina monte
edin.

Py Reflektor tasiyicisinin ortasinda silindir basli bir
vida bulunmaktadir. King pin adaptérini

1 tutucunun ortasina olmak Gzere silindir bagli

vidanin Uzerine yerlestirin. (Sek. 101)

o Reflektér tasiyicisi king pin adaptdrt yardimiyla
dorsenin king pini Uzerine gegirilir ve yildiz kulplu

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

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

e Ikinci reflektor tasiyicisi iki ayakla birlikte dorsenin

arkasina kurulur ve gorsel olarak pozisyonlandirilir.
(Sek. 103)

Burada yapilmasi gerekenler sayfa 24, madde 10.1.2
altinda tarif edilmistir. (Sek. 102)

o Her iki reflektor tasiyicilar tasit boyuna eksenine dik
acgida duracak sekilde goérsel olarak
pozisyonlandiriimalidir.

(Sek. 103)
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Dorse

14.2.1 Reflektor tasiyicilarinin ayari

e AXIS4000MB programinda hizli se¢im Uzerinden

uygun sayida aksa sahip bir dorse segilir.

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

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

Program parametrelerinin ayarina (bakiniz ek madde
21.1 Genisletilmis ayarlar Sayfa 56) gore secimden
sonra 6lgum yontemi igin bir iletisim penceresi
goOsterilir. (Sek. 105)

Skalalarin ayarlanmasiyla birlikte “Hizli” (Quick)
6lcim yoéntemi aciklanmaktadir.

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

[ Boyle bir durumda tuim olgtimlerin
1 uygulanamayabilecegine dikkat edin!

e Skalalarin ayarlanmasi igin ekrandaki su
talimatlar izleyin. (Sek. 107)

® Olcum 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 govdesindeki ilgili OK tusu ile
pozisyonu onaylayin.

N>

nnnnn

) Continue

(Sek. 104)

Measurmg method

Woulébyw:hkat’o ca;ry oufa J
" quick measurement session or
~afullmeasurement session
A (gurdéd*measmbment AF g

’;-/. ' sessno’n)’? /e i ‘;-/
P

-ﬂl.’*

(Sek. 105)

-/

(Sek. 106)

ipin of Trailer

® Adjust Both Cameras to
the Scales

® Always Confirm by
Pressing the OK-Button
lon the Camera

d

)
=)

(Sek. 107)

HAWEKA
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Her iki reflektor tablosu tanindiktan sonra program
sayfasi otomatik olarak degisir ve sizden her iki
kameray! arka reflektor tablolarina yoneltmeniz
istenir.

o Ekranda deger neredeyse “0” olana kadar

reflektor tasiyicisi yana dogru kaydiriimahdir.
(Sek. 108)

e

v 1.

(Sek. 108)

Olciimlerin baslatiimasi

Bundan sonra yapilacak tim oélgimler is akisi

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

£

i

H

i
OO OH

Kamber agisi, rot, aks kaymasi ve egri konum T el A Tt
Olcimu icin lutfen bkz. madde 11, sayfa 33 B e '
Hizli élgiim (arka aks).

@ Q0000

(Sek. 109)

44 HAWEKA aks 6l¢cimi —AX1S4000MB



AXIS4000MB AKS OLCUM SISTEMI

ROmork

Romorklarin élcumu icin yapilacak hazirhiklar

Aks 6lciim tutucularinin dorse 6lgiimiinde oldugu gibi,
jant modeline gore 265 mm uzunlugundaki manyetik
tutucuyla donatiimalari gerekir. (Sek. 110)

14.3 Arac ekseninin ¢ceki koluna gore belirlenmesi

e  Ceki kolunu gorsel hasar bakimindan kontrol
edin.

e  Aks dlgcim tutuculari, déner aksin tekerleklerine
monte edilir.

e Aracin her iki tarafindaki manyetik tutuculari
sasinin ayni yerine yerlestirin.

o Reflektér tablolarini sag ve sol tarafa asin.

e  Kameralar her iki arac tarafinda aks 6lgim
tutucularina takin manyetik tutuculardaki reflektér
tablolarina yoneltin.

e Bilgisayari hazirlayin ve programda arag tiru
olarak Romork (Trailer) segimini yapin.

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

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

e Park freniyle aksin tekerleklerini sabitleyin.

& HAWEKA
5 HAWEKA

(Sek. 110)

e Buiglemi kameradaki OK tusuyla sonlandirin.

(Sek. 112)
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14.4 Ceki halkasinin aracin boyuna eksenine gore kontroll

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

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

e  Kameralari her iki ara¢ tarafinda aks élgim
tutucularina takin manyetik tutuculardaki reflektor
tablolarina yoneltin. (Sek. 113)

o Reflektor tablolari tanindiginda kameralardaki
OK tusu ile islem onaylanmalidir.

(Sek. 113)
¢ Ardindan program otomatik olarak ekrani
degistirir ve reflektor tasiyicisinin adaptérle
birlikte geki halkasina takilmasi gerekir

¢ Manyetik tasiyicilar sasiden ¢ikarin

14.4.1 Reflektor tasiyicisinin ceki halkasina montaiji

o Reflektor taslyicisini, madde 14.2 kapsaminda
dorseler icin belirtildigi gibi king pin adaptorine
takin. (Sek. 114)

e Ceki halkasi adaptori Ustten acilir (Sek. 225) ve

alttan ceki kolunun ¢eki halkasina yaklastirilir. & (Sek. 119)
e Ardindan dayanak plakal yildiz kulplu vida Ustten - \
ceki halkasindan gegcirilerek takilir ve geki halkasi ﬂ P=Y
adaptoru ¢eki koluna sikica vidalanir. (Sek. 116) | H’
1 \_,“ (Sek. 115)

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

o Reflektor tablolari reflektor tasiyicisinin sagina
ve soluna asllir

(Sek. 116) (Sek. 117)
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Her iki kamera ¢eki halkasindaki reflektorlere
yoneltilmelidir.

ROmork

Kameralar reflektorleri tanir tanimaz, ¢eki halkasi icin
tespit edilen deger 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 6lcimlere ancak ¢eki kolu
onarildiktan sonra devam edilmelidir.

® Level both cameras to
lthe toe scale

@ Press OK to confirm

Arac geometrisi ¢ceki kolunda hatasiz ise, deger yesil
renkte gdsterilir. Kameradaki OK tusuyla program rot
skala ayari sayfasina gecer ve romorkun Ust
kisminda aracin boyuna ekseni kirmizi renkte
gOosterilir.

(Sek. 118)

14.4.2 Arka reflektor tasiyicisinin ayari

o Reflektor tablolarini tasiyan reflektor tasiyicisi
romorkun arkasina kurulur ve gorsel olarak
pozisyonlandirilir.

e Her iki kameray! arka reflektor tablolarina
yoneltin.

o Arka reflektdr tasiyicisi, ekrandaki hareketli cubuk
kirmizidan yesil renge gececek ve hemen hemen
“0” degerine ulasacak sekilde yana dogru
kaydiriimahdir. (Sek. 119)

® AYAKLAR__SABiT KALIR! SADECE
1 REFLEKTOR TASIYICISI KAYDIRILMALIDIR.

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

¢ Aracin boyuna ekseni yapilacak élgimler igin
tanimlanmistir ve reflektér tablolarinin ayari “Devam”
(Continue) butonuyla sonlandirilir.

(Sek. 119)
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ROmork

Olclimlerin baslatiimasi
Bundan sonra yapilacak tim oélgtimler is akisi

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

Kamber agisi, rot, aks kaymasi ve egri konum olgim
icin lutfen bkz. madde 11 sayfa 33 sonrasi Arka aks
Olguimu.

Arka aksta olgiimler tamamlandiktan sonra aks élgiim
tutuculari romorkun 6n aksina monte edilir.

Bunun ardindan programda 1. aks (6n aks) segilir ve
Olgim uygulanir. (Sek. 121)

Sabit ceki kollu tandem rémorklarda 6zellikler

Sabit ¢eki kollu tandem romorklarin 6zel yapisi

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

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

Reflektor tasiyicisi king pin adaptéri ve ¢eki halkasi
adaptorld yardimiyla, romorkta tarif edildigi gibi,

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

Diger tim calismalar sayfa 43 madde 14.2.1 altinda
tarif edilmistir.

Oncelikle arka aks (2. aks) 6lculir

(Sek. 120)
7 }
w% =
|
|
&' % ﬂ (Sek. 121)

(Sek. 122)

@ Always Confirm by
Pressing the OK-Button
lon the Camera

(Sek. 123)
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15 Yonlendirilebilir iki 6n aksa sahip araclar

Yoénlendirilebilir iki 6n aksin paralelligini kontrol etmek
icin ilk dnce birinci ve ikinci yonlendirilebilir aksin élgim
ve gerekirse ayar ¢alismalari komple tamamlanmis
olmalidir.

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

e Olguim hazirhgi olarak aks 6lgiim tutucular 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 duz durmahdir. Bu amagla direksiyon
disli grubu orta konuma getirilmelidir.

e Ardindan “Yénlendirilebilir 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 donuldr.

® End the i
[with "Conti

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

e Gostergeler yardimiyla akslar istenilen degere
ayarlanabilir. (Sek. 127)

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

™ Instructions

® Fix the right camera to
the right of the axle to be

(Sek. 127)
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16 Zemin bozuklugunun dikkate alinmasi

AXIS4000MB sistemi, dlgimde aks
basina farkli zemin bozukluklarini

dikkate alma olanagina sahiptir.
(Sek. 128)

Asadidaki adimlara uyulmalidir:

e Arac secildikten sonra 6zel 6lgim adimlari igin toplu
bakis sayfasinda “Zemin kontrolU” (Test Floor
Inclination) segenegini isaretleyin ve “Devam”
(Continue) butonunu segin (Sek. 129)

o Reflektor tablolarindan biri sac yuvaya takilir (Sek. 130)
ve Olcimi yapilacak aksin sag tekerledi 6nline
kurulur. (Sek. 131)

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

e Su terazisi yardimiyla dikey yonde terazi ayari

yapilana kadar sac yuvanin igindeki kamerayi gevirin. gﬂ
u (Sek. 130)

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

e  Program penceresinin sag tarafinda olgimu :nﬁ”‘"m

yapilacak aksi seg¢in. Program daima 1. aks ile s e

baslar. et

® Turn the Camera in the -
- IFloor Plate and Adjust it "

e Ardindan kamerada OK tugu kullanilarak deger el i e o 2

saptanir. e AN e

. o . .. . - weablale ot ncinatn - v 11 [ 123 a

e Zemin bozuklugu aksin bu pozisyonu igin gosterilir. . = k)

Bu deger bundan bdyle bu aksin tim olglimlerinde e J5PEST e

otomatik olarak dikkate alinir. (Sek. 131) st QS () <=1

(Sek. 131)
Mevcut kosullara gére zemin bozuklugu i¢in negatif veya

pozitif deger gosterilebilir. (Sek. 132)
Pozitif deder:  Seyir yonunde bakildiginda sag teker sol A A
tekerden daha yuksek. ‘ (Sek. 132)

Negatif deger: Seyir yoninde bakildiginda sol teker sag
tekerden daha yiiksek.

Sik sik ayni yerde dlgumler yapildidi 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 gébegine usulliine uygun
oturmasi saglanamazsa, “Ozel jantlar” (Runout
compensation) butonuyla arag aksi basina her bir aks
Olclim tutucusunun konsantriklik dengelemesi yapilmalidir.

e Aks 6lcim tutucularini birinci arag aksinin jant
¢cember boynuzuna takin.

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

1 Ozel adaptorler kullaniimali ve kiskag kollariyla

tekerlege monte edilmelidir. (Sek. 133)

Uriin no.
924 000 004 ‘W‘ﬁﬁﬁ
e “Hizl’” 6lcim metodunda “Ozel él¢iim adimlarr”
(Special steps) toplu bakis sayfasinda
“‘Konsantriklik dengelemesi” (Runout
compensation) onay isaretini koyun ve “Devam”

(Continue) butonuna basin (Sek. 134).
Konsantriklik dengelemesindeki iletisim

(Sek. 134)

Runout compensatlon

&y Do you vfant to can’y outzruno‘bt‘ J
. cemverfsatmd first? =2 5.5 5%

2424
"-/./;’J‘/.,‘ /‘1,14“‘/.
v - P4 - y o7 4.

) i

penceresini “Evet” (Yes) ile onaylayin. (Sek. 135). i j &
e Bir sonraki program sayfasinda birinci aksin birinci d_ ‘
(Sek. 135)

tekerlegi icin konsantriklik dengelemesi yapilir.

¢ Ekranin sol kenarinda verilen talimatlara uyun.

Dengeleme u¢ adimda yapilir ve grafikle gosterilir. o

ek. 136 ® Lift the left wheel on
© ) L ﬁ':—-'

e Aracl tekrar doner tabla Uzerine indirin. e

fcamera horizontally and
Jprsen tha ] Ok buzo. Position 0° Position 90° Position 180°
o step 2

¢ Ardindan ayni aksin karsi tarafindaki tekerleginde
konsantriklik dengelemesi yapilmalidir.

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

e Bunun haricinde 6lcimu yapilacak her arag aksi igin
Olciime baslamadan 6nce tekerlek basina
konsantriklik dengelemesi yapilmalidir.

e | OLCUMLER SIRASINDA ARAC AKSI
DEGISTIRILDIGINDE, KONSANTRIKLIK
1 DENGELEMESI YENIDEN YAPILMALIDIR.

(Sek. 137)
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18 Aks olcum tutucularinin d6nﬁ§ kontrolu

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

1. Aks ol¢iim tutucusunun pozisyonu Measuring method

Wbulﬂ‘ynwllkefo céuyontd J
i %«ﬂmemem,énts%;mﬁpr
o AXIS4000MB programini baslatin ve arag hizli {728 sl o o ,‘

secimi Uzerinden yeni bir 6lgim segin.

e Aks Ol¢uim bilgi formu ve Nominal veriler gostergesi
“Devam” (Continue) butonuyla gegilebilir.

« Olglim degeri kontrolii igin “Hizli” dlgiim yontemi
secilir. (Sek. 138)

C_
-
4
e
N~

e Programin talep ettigi sekilde tim skala ayarini

uygulayin.
Buna iliskin olarak ayrica bkz. AXIS4000MB madde 10.1
sayfa 24 Reflektér tablolarinin ayarlanmasi.

o Kamera su terazisi yardimiyla yatay konuma getirilir. G m— i —
(6rnekte aracin sol tarafindaki kamera
gOsterilmektedir)

Q00000

e Ik 6lctim tespiti icin “Kamber agisi” (Camber)
butonunu segin.

Y &

Q00000

(Sek. 140)
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Tespit edilen degerler, toplu bakis

o . W’ 2
AXISA000MB AKS GLCUM SISTEMI % o I% HAWEKA

After Before Before After Before After

Toe --=-,-mm ---,-mm Total toe =-=,-mm ---,-mm Toe

penceresinde gosterilir. (Sek. 141) Gt A5 e ---,-mm ——-,-mm Qm0pi zee B

Castor _——a ———Cat Castor

King pin inciination (KPI) ——-—°—~1 ———°——1  King pin inclination (KPI)

Toe out on turn _——ea Steering gear middle position —_——Ce Toe out on turn

Mo iy = L A A T Ty TTT,Thm ===, -mm Sl P S 2 Sl Max. turn

(Sek. 141)

Birinci 6lcum degeri kayit cihazinin hangi
arac tarafinda kayit yapmasi gerektigini
secin. (6rnekte aracin sol tarafi
gOsterilmistir)

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

0°00" 0°00"
G,

Tyre position left ~ Tyre position right

“Devam” (Continue) butonu tzerinden
toplu bakisa geri donun.

Simdi kontrol edilecek aks dlgiim _ a :
tutucusunu (6rnekte aracin sol tarafindaki [ &
gOsterilmistir) sékiin ve 180 derece

ddndirerek janta yeniden monte edin.
(Sek. 143)

(Sek. 142)

 S— | IT I I 1T | I gy —

2. Aks 6lcim tutucusunun pozisyonu

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

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

segin.

/

Kamber acisi degeri simdi déndurilen aks 6lgim
tutucusuyla birlikte yeniden gosterilir. (Sek. 146)

¢ Yeni tespit edilen dlgim degerini “Devral”
(Accept) butonuyla onaylayin ve “Devam”

(Continue) butonuyla yeniden toplu bakisa

gegin.

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

After Before

Toe ---,-mm ---,-mm
Camber 0°04' 0°00"
Castor PRtEs_pong s
King pin inclination (KPI) —==®—=1
Toe out on turn

Max. tum e R L My

) HAWEK A

Camber

(Sek. 145)

°

4 [b -4
0°00"
/Auﬂ

Tyre position left  Tyre position right

® Carry out for both
(wheels i required.

Tyre position left  Tyre position right
20 0 20 01 %0 o2 02 %% o1
40 | -40 |
0.3 03 03 0.3
iy } }
(T S— e— )| G —)
(Sek. 147)
Before After Before After
Total toe ---,-mm ---,-mm Toe
-T=,Tmm ===, -mm 0°00' ——=°—=1 Camber

——aPnt Castor

—==°—=1  King pin inclination (KPI)

——Caat Toe out on turmn

Steering gear middle position
-==,-mm ---,-mm s ,,

———Ceel et Max. tumn

(Sek. 148)

Bu islemi, aks 6lcim sisteminizin tum aks 6lgim tutuculari igin uygulayin. Aracin sag tarafi igin

programda, sag sutundaki gésterge degerleri kontrol edilmelidir.

iki 6lgtim arasinda 0°10’ degerinden daha yliksek bir sapma oldugunda, aks dlgiim tutucusunun

yeniden ayarlanmasi gerekir.

Munferit pargalarin fonksiyonunda veya 6lgim degeri tespitinde hata tespit edildiginde, litfen aks
Olcim sisteminizin distribttora ile irtibata gegin.
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19 Servis

19.1 Bakim ve temizlik

& HAWEKA
5 HAWEKA

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

1 o6zenli yapilmasina dikkat edilmelidir.

® Aks ol¢gum tutucular ve aksesuarlarinin hassas modiiller oldugunu liitfen unutmayin.
Bu yapi1 pargalarinin her zaman oldukg¢a dikkatli sekilde kullanilmalarina ve bakimlarinin

Kamera mercegdi 6nundeki koruyucu cam, gerektiginde yumusak kuru bir bezle temizlenmelidir.

Alkol veya bagka sivi maddelerle kesinlikle temizlemeyin!

Reflektdr tablolarinin tanima taraflarinda cizilmemelerine dikkat edilmelidir.
Cizilen reflektor tablolari 6lgiim degerlerinin belirlenmesinde hatalara yol agabilir.

\

20 Hata tanimi

sisteminde kullanilan akdler igin 6ngoralmustir.

Kamera 6lgiim kafalarindaki akdileri sarj etmek icin sadece teslimat kapsamindaki sarj aletini
kullanin. Bu alet Avrupa glvenlik normlarina uygun olup, 6zel olarak AXIS4000MB aks 6lgiim

Kullanicilar, sadece kullanim veya bakim hatalarindan kaynaklandidi agikga belli olan arizalari

gidermekle yetkilidir!

20.1 Hatalarin tanimi ve sebebi

Sorun giderme

Aciklama Olasi nedenleri
Program galigtinldiktan | e Akulerin mevcut kapasitesi yeterli
sonra kameralarla degil.
baglanti kurulamiyor e Programda yanlig arayuz baglantisi
belirtildi.

o Kamera baglantisi igin telsiz kanali
yok veya yanlig

e Isletim sistemine alici igin USB
surdcusu kurulmadi

Kamera 6lgum kafalarindaki akuleri sarj
edin

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

Farkl telsiz kanali Gzerinden yeni bir
baglanti kurmaya g¢aligin

Uzerindeki USB siiriictsiniin
kurulumunu yapin.

Kamera, reflektér o Reflektor tablolari asiri hasar Reflektor tablolarini temizleyin veya

tablolarinin sinyallerini goérmdus veya kirli. gerektiginde degistirin.

tanimiyor

Kamera 6l¢im kafasi e Jant yuzeyi kirli Jant yuzeyini temizleyin

janta saglam sekilde e Manyetik tutucular kirli Miknatis ylzeyini temizleyin

oturmuyor e Miknatislarin tamami jant tGzerinde Manyetik tutuculari yeniden
oturmuyor pozisyonlandirin

Olglim sonuglari o Ondeki reflektér tablolarinin soldan Mesafeleri kontrol edin! On ve arkada

gercekgci degil saga mesafesi arkadaki tablolarin reflektor tablolarinin mesafesi esit

soldan saga mesafesinden farkli
e Olglim kafasinin ayari dogru degil

olmalidir.

Aks 6lcim tutucusunu gevirerek ve rot
ayarini yeniden dlgerek kontrol edin,
gerekirse servise basvurun.
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21 Ek

21.1 Genigletilmis ayarlara toplu bakig

Onay sesi
Onay sesi aktif (1) veya degil (0)
Ce?it:0... 1; Varsay?lan: 1

Yazici giktisi: Yazici sorgulamasi
Yazdiriimadan once yazici sorulsun mu (1) yoksa genel olarak standart yazici mi kullanilsin? (0).
Ce?it:0... 1; Varsay?lan: 1

Yon oku isaretinin seffafligi

Sadece aks yon okunun belirler. Seffaflik 0 ise, yon oku isareti tamamen transparandir (goriimez). 255
degeri yon oku isaretinin seffafligini tamamen ortadan kaldirir.
Varsay?lan: 48

Harici PDF gosterici kullan

Normalde bu program kendi PDF gostericisini kullanir (0). Bagka bir gstericiyi tercih ediy kendi sisteminizin standart
PDF géstericisini de kullanabilirsiniz (1).

Ce?it:0... 1; Varsay?lan: 0

Ciktida baslangi¢ dlgimunii yazdir

0: baslangi¢ ve final di¢limUnd yazdirt

1: Ayrica son dlgiimde varsa, ¢iktida baglangig dicimiinde dicllen degerleri yazdir
Ce?it: 0... 1; Varsay?lan: 0

Derece degerlerini gozter

Agilardaki derece degerieri nasil gosteriimeli

1: [derece/dakika °] - e.g. 3°30; 2: [ondalik derece °] - e.g. 3.5°
Ce?it: 1... 2; Varsay?lan: 1

Yazici giktisi: Fon resmi
Aracin model resmi fon resmi olarak yazdirilir (1) veya yazdiriimaz (0).
Ge?it:0... 1; Varsay?lan: 1

Is1gin yanip sénme hizi
I$11n ekranda gésterimi sabit (0) veya yanip séner (1, 2, ...5) olarak seilebilir. 5 kademesi oldukca yavastir.
Ce?it:0... 5 ; Varsay?lan: 0

Rot (toe) degerleri birimi
Rot (toe) degerleri vs. hangi birimde gosterilsin?
1: ], 2: [mm], 3: [inch]

Ce?it: 1... 3 ; Varsay?lan: 2

Gikti: Masatstii resmi (Nominal Data)

Masa Ustiinde érnek bir arag resmi gérintiilensin mi (1) veya hayir (0)?
Bu sadece nominal degeriere uygulanir.

Ce?it: 0.... 1; Varsay?lan: 0

Road Train

Ozeliikle Avustralya tipi Road Trainler kendi 8lgiim sistemlerine sahiptir. Bu opsiyonu 1 ile seginiz veya 0'r seginiz , Eger bu tip
trailerler ile ok karsilagmiyorsaniz.

Ce?it:0... 1; Varsay?lan: 0

XLSX export
Ek olarak 6l¢clim dosyalarini XSLX dosyas| olarak al (1) veya sadece varsayilan format olarak kayit et (0)?
Dosyalar dosyas! icerisinde XSLX kayit edildi.

Ce?it: 0.... 1; Varsay?lan: 0

Dingil mesafesi farkliliklar girsi
Dingil nin girig alanini y 1) 0)?
Ce?it:0.... 1; Varsay?lan: 1

Teker basinglari icin hatirlatma
Teker basinclarinin girilmesi igin bir hatirlatma istermisiniz ? (1) istemez misiniz ? (0)
Ge?it:0.... 1; Varsay?lan: 1

Hizli veya tam élglimil igin sorgu
Tarifii komple 6lgtm sorgulanabilir olmali (1) olmamali (0)
Ce?it:0... 1; Varsay?lan: 1

Salgi alma sorgusu
Salgl alma standart olarak aktif olmalimi ve komple 8i¢im (1) 0)
Ce?it:0... 1; Varsay?lan: 1

Yan degisimi icin ondalik basamak
Yan degistirmesi igin ondalik basamak sayisi
Ce?it:0... 1 ; Varsay?lan: 1

0° rot (toe) ayarinda kamber agisi lgimi

Bir yonlendirilebilir aksta rot (toe) éiclimiinden dnce her tekerlek ilk olarak 0° degerine ayarlansin mi (1) yoksa ayarlanmasin mi
0)?

Ge?it: 0... 1; Varsay?lan: 0

HHHnm
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21.2 Arac Olcimu icin 6lgum protokolu

21.2.1 Format: Mercedes

Sube!temsilcﬁk - isletme no. Musteri
HAWEKA AG
Kokenhorststr, 4 Arag sasi numarasi Onarnm siparisi no.
30938 Burgwedel WPOUIER234567654321 4612
Test eden: isim Tarih
12.12.2016
Plaka Ruhsat tarihi Tip Motor no. Toplam kilometre
|Mercedﬁ Test dfghjlkjS6789 e km
|
|larag donanimi
|Betonmischer
| Lastik markasi [Lastik tanimi [Lastik boyutu [Hareket mesafesi
!\Conti |Sportcontact |385/90 R22,5 |100000 km
| Lastik kontrolii
1.0n aks 2.0n aks 1. Arka aks 2. Arka aks
Sol Sag Sol Sad Sol Sag Sol Sag
Dis ic Dis ic Dis ic Dis ic
|Lastik basinci (soguk lastikler) (bar) 85 8.5 8.4 8.4 8.0 8.1 8.1 8.0 8.0 8.1 8.1 8.0
|Dis profil derinligi (mm) 100 | 100 | 100 | 100 | 10.0 | 100 | 100 | 10.0 | 10.0 | 100 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
i¢ profil derinligi (mm) 95 | 100 | 100 | 100 | 100 | 10.0 | 100 | 100 | 10.0 | 10.0 | 10.0 | 10.0
| Lastik dikey kagikiigi (mm) 200| 100| 200| 100| 100 100| 200| 100| 200 | 1.00| 1.00| 200
|Jant yanal kagikhidi (mm) 000| 000| 000| 000| 100/ 100| 200| 000| 000 | 1.00| 000| 200
Sasi olgimii
On tekerlekler Once Once Senra Sonra
1. On aks 2. On aks 1.0n aks 2. 0n aks
Sol [ Sag Sol [ Sag Sol [ Sag
|Komple rot (mm) -29 oo —
Wekli rot (direksiyon ortasina gore hareket yén) (mm) 0,1 -29 4,3 - -ey- -
|Kamber agisi ) -0°35' [ 0°04' [ 0744’ S0720 [ o [
|Kaster agisi ) 2°42 | 3°06' [ 2°34' R
|King pin agisi ) 18°51' | 19°40' | 18°50° =
IISon dénme agisi (sol son dénme noktasi) () 20%de | 17°33" 9°24' | 9°24' | 20"de | ---°-- ' e
llSon dénme agisi (sag son dénme noktasi) () 17°39' | 20°de 8°10" 20°de Ot
|ISag son dénme noktasi (maksimum) (") 33°53' | 33°41' | 15°66' | 15°09' | ---"--' | " =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 —
Wekli rot (direksiyon ortasina gore hareket yénu) (mm) -5,7 3,1 -3,8 1,1 e - -eey- -
|Kamber agisi ) 012 [ o -0 [ o | o ] =
|l¥énlendirilen &n veya arka aksta arka tekerlekler
|Kaster acisi ©) O i e
| King pin acisi (") ' -==fast
[Tekerlek agisi (sol son dénme noktasi) @] -=Oan il e i i O --fe
[Tekerlek agisi (sag son dénme noktasi) ) --=an R i ' P B -0 ---7-
IAks mesafesi lglimii
1. Arka aks 2. Arka aks
IArka aks ve cergeve ortasindaki yanal kagiklik 0,4 mm Saga — 5,0 mm Sola «
|Arka akslarn edik konumu 0°28' Sola « 0°13' Sola «
1.0n aks 2. 0n aks
16n aks ve gergeve ortasindaki yanal kagiklik 0,2 mm Saga — 0,0 mm
On akslann egik konumu 0°08' Saga — 0°23' Saga —
1| On aks - 1. Arka aKn aks - 2, Arka aikrka aks - 2. Arka 2kDn aks - 2, On ak
|Sol taraf tekerlek mesafesi 4290 mm 5691 mm 1401 mm 1880 mm
|'Sag taraf tekerlek mesafesi 4291 mm 5690 mm 1399 mm 1895 mm
| Tekerlek mesafesi fark -1 mm 1 mm 2 mm -5 mm
|Paraleliik 0°30' 0°21' - 0°10' -0"15'
‘ﬁﬂotlar }
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21.2.2 Format: Standart

HAWEKA AG
Kokenhorststr. 4 IEQGDD%
30938 Burgwedel =S,
Telefon +49 5139 8996-0 — Faks +49 5139 8996-222 :
Internet www.haweka.com — E-Posta info@haweka.com
Teknisyen:
Tarih: 12.12.2016, 1453
Plaka: Mercedes Test
Sonra Once Once Sonra Once Sonra
Ret {toe) agist—— , —mm 0, 1mm Komple rot - 2,9mm ---, —mmRot {toe} agisi
Kamberagis  0°22' - 0°35° - 2,9mm ---,-mm 0°04' - 0°20°' Kamberagisi
Kaster agis| 2°42" Direksiyon disli grubu orta kenumu 3°06" Kaster agisi
King pin agisi (KP1) 18°51" 0,lmm ---,-mm 19°40° King pin agisi (KP1)
Yonl. agisi (20° VA) 1. 20°00° 20°00° Yonl. agisi (20° VA) |
Yonl. agisi (20° VA) A 17°39:" 17°33" Yonl. agisi (20° VA) A
Maks. drksyn-——°——1  33°53" 33°41' ---°——vMaks. drksyn.
Rot (toe) agist—— , —mm 4, 3mm Komple rot - 4,4mm ---, —mmRot {toe) agis|
Kamber agisk——° ——1 0°44: - 0,2mm ---,-mm 1°05' ---"°-—"* Kamberagis|
Kaster agisi 2°34" Yonlendirilebilir akslarin paralelligi 3°04" Kaster agisi
King pin acisi (KPI) 18°50" ROeE ——-°=—' 19°29" King pin acisi (KPI)
Yonl. agisi (20° VA) | 0°24:1 9°00" Yonl. agisi (20° VA) |
Yonl. agisi (20° VA) A. 8°10" 924 Yonl. agisi (20° VA) A.
Maks. drksyn-——° 15°56" 15°09' ——-°——vMaks. drksyn.
Rot (toe) agist—— , -mm - 5, 7mm Komple rot 3,1lmm ---,-mmBRot(toe)acisi
- 2,6mm ---,-mm
Kamber agis-——=°—-—1 - g°121 0°11' —--"——" Kamberagisi
Egri konum
- 0°23" ==-"-- |
Kayma (Offset)
0, 4mm-—---, -mm
Rot (toe) agist—— , -mm - 3, 8mm Komple rot 1,1lmm ---,-mmRot(toe)agisi
- 2,7mm —-=-,-mm
Kamber agise == ——1 - %121 0°11' —---%—-" Kamberagisi
Egri konum
- 013" —==%-- !
Kayma (Offset)
- 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 GmbH
Kokenhorststral3e 4
D-30938 Burgwedel

Ticari araglarin aks ol¢iimii igin elektronik
kamera telsiz sistemi
Model: AXIS4000MB

EMU Direktifi 2014/30/EU
Dusuk Gerilim Yonetmeligi 2014/35/EU
RED Direktifi 2014/53/EU

& HAWEKA
5 HAWEKA

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 icin
gereksinimler

ETSI EN 300 328 v2.1.1

Bagisiklik ve emisyon EN 61326-1
L§mbg ve lamba sistemlerinin fotobiyolojik EN 62471
guvenligi

Suni optik isinlar igin 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, 16.11.2022

g

Yo6netim Kurulu Baskani
Dirk Warkotsch
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HAWEKA GmbH

Kokenhorststr. 4 « 30938 Burgwedel
05139-8996-0 05139-8996-222
www.haweka.com ¢ Info@haweka.com



