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Niniejsza instrukcja stuzy do podpowiadania symboli wskazujgcych bezpieczenstwo i

wazne informacje, na ktdre nalezy zwrdci¢ uwage.

A Ostrzezenie dotyczace bezpieczenstwa: przypomnij, aby podczas wykonywania tej pracy
zwracad uwage na bezpieczenstwo swojego ciata. Dla wtasnego bezpieczenstwa prosimy o zwrdcenie

uwagi.
A Uwaga: Przypomnij, aby zachowad ostroznos¢ podczas wykonywania tej pracy, zwrdé¢ uwage na

elementy wyposazenia. “\ Wazne informacje: Nalezy postepowac zgodnie z instrukcjami zawartymi

w instrukgcji, aby zapewnic prawidtowe i skuteczne dziatanie.

9
&

= Informacje pomocy: Zawiera metody i dodatkowe informacje pomocne w zadaniu.



Rozdziat|l. Geometria

Dane techniczne:

‘System geometrii H 3D ‘
|Liczba kamer H 2 |
lZakres zbieznosci H + 20° |
‘Zakres poch. kota H * 10° ‘
lZakres kata wyprz. sworznia H * 20° |
‘Zasilanie H 230V, 50Hz ‘
Uchwyty glowic | 13-26" |

Wymagania srodowiska pracy dla urzadzenia

e Nie uzywal urzadzenia w zapylonych pomieszczeniach. Utrzymywaé obszar roboczy
i urzadzenie w czystosci.

¢ Nie przechowywac i nie uzywaé urzadzenia w miejscach o duzym zapyleniu.

e Nie uzywac urzadzenia w miejscach, gdzie wystepuja duze drgania.

e Unikac silnego oswietlenia stonecznego oraz sztucznego (zaréwki, reflektory).

e Stosowac zasilanie 230 V AC. Uzytkownicy powinni stosowac zasilanie pradem AC,
utrzymywac stabilne napiecie i solidne uziemienie.

Wymagana przestrzen robocza dla urzadzenia
Minimalna przestrzen strefy roboczej urzadzenia wynosi 6800 mm * 4000 mm * 3000 mm, jak
przedstawiono na ponizszym rysunku.
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L=20-30m,L1=12, L3 =14

(Uwaga: Na rysunku jako przyktad przedstawiono podnosnik nozycowy.)

Polozenie kamery na kolumnie wzgledem platformy podnosnika

W celu zapewnienia lepszego pola widzenia kamery konieczne jest odpowiednie umiejscowienie
obiektywu kamery wzgledem platformy podnosnika oraz kolumny wzgledem platformy. Odlegtos¢
miedzy kamerg a Srodkiem obrotnicy podnosnika powinna sie miesci¢ w zakresie 2,00-3,0 m, a
odlegtos¢ miedzy powierzchnia platformy do kontroli geometrii a Srodkiem kamery w zakresie 0,8-1 m

(wymiar L4 z rysunku powyzej).

Zakresy i doktadnosci

Wielkosci mierzone — o$ przednia Zakres pomiaru Doktadno$¢é pomiaru Uwagi
Zbieznos¢ catkowita -3° do +3° +2'
Zbieznos¢ potdéwkowa -1°30' do +1°30 1
Maksymalny kat skretu kot -50° do +50° +30'
Kat pochylenie kota -10° do +10° +2'
Kat pochylenia sworznia zwrotnicy -23° do +23° +6'
Kat wyprzedzenia sworznia zwrotnicy -20° do +20° +6'
Nieréwnolegtos¢ osi -70 do +70mm +2mm
Wielkosci mierzone — oS tylna Zakres pomiaru Doktadnos$¢ pomiaru Uwagi
Zbieznos¢ catkowita -3° do +3° +2'
Zbieznos¢ potdéwkowa -1°30' do +1°30 1
Kat pochylenia kota -10° do +10° +2'
Nieréwnolegto$¢ osi -99 mm do 9 mm +2mm
Sladowos¢ kot -70 do +70mm +2mm




NIE Nazwa czesci
1 Korpus dwukolumnowy
2 Wyswietlacz dotykowy Ptyta
3 Dotykowy ekran sterowania
16-M6x12 Sruba mocujaca ptaska z okragtym,
4 ktdra
5 Baza mobilna
6 Podstawa Ostony elektryczne
7 Elektroniczna skrzynka sterownicza
8 Komputer
9 Zespodt belki kalibracyjnej
10 Stét montazowy belki
11 Sruba blokujaca belke poprzeczna preta




A Uwaga:

1. Komputer PC dostarczony wraz z urzgdzeniem stuzy wytacznie do obstugi programu do geometrii.
Nie wolno go uzywaé do innych celéw, aby zapobiec nieprawidtowemu dziataniu, co moze
doprowadzi¢ do awarii systemu lub przypadkowego usuniecia systemu kontroli geometrii.

2. Domyslng Sciezka instalacji jest d:\S3D3. Nie przenosi¢ tego folderu w inne miejsce oraz nie usuwac
go, gdyz moze to spowodowac nieprawidtowe uruchamianie systemu.

Instrukcja uzytkowania oprogramowania

Aby uruchomi¢ program nalezy klikng¢ dwukrotnie ikonke iwyswietli¢ ponizszy ekran. Wersja
programu i wersja bazy danych sg przedstawione w lewym goérnym rogu ekranu. Po instalacji
oprogramowania lub aktualizacji danych mozna sprawdzi¢, czy wersja oprogramowania i wersja bazy
danych sa poprawne.

Wprowadzenie do przyciskow:

Wyjscie z programu

F4
i
A Pomoc dotyczaca oprogramowania
C

@ Ustawienia systemowe z wszystkimi funkcjami dodatkowymi

m

Odrzucenie danych z ostatniego pomiaru i rozpoczecie nowego pomiaru

SMES Rozpoczecie nowego pomiaru lub kontynuowanie poprzedniego pomiaru po uruchomieniu
oprogramowania.

Wersja programu:5.0 HD (20:12:1401) Wersja bazy danych:2015.4:18
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Funkcja pomiarowa

Klikna¢ przycisk na ekranie gtbwnym, aby uruchomic¢ nowy pomiar na kolejnym ekranie.
Wyjasnienie przyciskow:

s Pole widzenia kamery w celu sprawdzenia, czy kamera dziata prawidtowo, a tarcza znajduje sie
w polu widzenia kamery.

i)

Kontrola stanu pojazdu przed ustawianiem geometrii kot

-
Dodaj nowego klienta lub wybierz istniejgcego klienta.

Wybor modelu pojazdu.

H)-

t
. Przeprowadzenie kompensacji przez przetaczanie pojazdu.

D

Pomiar kata wyprzedzenia, pochylenia sworznia zwrotnicy oraz maksymalnego kata skretu.

i

. Ekran wyswietlania wynikéw dla pomiaru oraz regulacji przedniej i tylnej osi.
Rozszerzone funkcje do wykonania bardziej zaawansowanych pomiarow oraz regulacji.

: Uwaga: Wszystkie funkcje mozna pominac i przejs¢ bezposrednio do wybranego obszaru
dziatania.

Dodaj klienta

Dodawanie klienta

Funkcja dodawania klienta
Wyszukiwanie i dodawanie danych klienta
Szczegotowe dziatanie

Dodawanie klienta: Wprowadzi¢ informacje o kliencie i klikng¢ BSES | aby zapisa¢ dane klienta i przejs¢
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do kolejnego ekranu kontroli stanu pojazdu.
O,
Uwaga: Przycisk BElEE ma funkcje zapisywania informacji. Klikng¢ EElEd, aby zapisa¢ dane.

L
Klikng¢ lub inne przyciski, jesli nie ma potrzeby zapisania danych.
H

C‘Q Wyszukiwanie klienta: Klikna¢ przycisk wyszukiwania klienta, aby wyswietli¢ ponizszy ekran ze
wszystkimi klientami, dla ktérych wykonywana byfa kontrola geometrii két. Wybraé zadanego klienta i

I 2
kliknac . Jesli w historycznych danych klienta znajduje sie wiele informacji, mozna uzy¢ funkgji

“
wyszukiwania. Wprowadzi¢ znane dane klienta, takie jak nazwa, adres lub numer telefonu, kliknac H
, a znalezione informacje beda przedstawione na liscie po lewej stronie. Wybrac historyczne dane klienta

do wydrukowania i klikng¢ @ .

Dane historyczne

m Klient Adres Telefon | VN l Producent M Model i Numer rej

ool = —

B
A 2 % B % = b

Historyczne dane klienta

Funkcja kontroli stanu pojazdu

Kontrola i zapisanie stanu pojazdu.
Szczegotowe dziatanie

Klikng¢ BEEd na ekranie dodawania klienta lub , aby przejs¢ bezposrednio do ponizszego ekranu:



Sprawdzenie stanu pojazdu

ﬁ =

Lewe przedaie kolo Prae przedaie kolo Lewe tylae kolo Prawe tylae kolo
Cisaienie Bar Bar Bar Bar
Glebokosé Wernyrz mm mm mm mm
b Srodek mm mm mm mm

Zewnatrz mm mm mm mm
Wywatenie Prawidiowe ﬂ Prasidiowe ﬁ Prawidiowe n Prasidiowe n
Stan bieznika Normalne zuiycie n Nommalne zuiycie - Normalne zutycie n Normalne zuiycie n

Nomahe Zewn. miycie Wewn. zutycie Sr. uiycie Zabkowanie Dute muiycie l’elum: Tub Tnne zurycie

p

ENTER

Kontrola stanu pojazdu - kontrola opon

Ekran ten przedstawia funkcje kontroli opon podczas fazy kontroli stanu pojazdu.
Woprowadzi¢ szczegotowe informacje zgodnie z okreslonym stanem pojazdu.

Klikng¢ =®== aby przejé¢ do kontroli stanu pojazdu przed wykonaniem pomiaru geometrii ustawienia
kot, jak przedstawiono na ponizszym ekranie:

Sprawdzenie stanu pojazdu’

v v | ¥ | H| X
v vV X H| X
v | vixl el x
'&/. v | X | H | X
v | VI iX| &l x
v | vV x| alx
PIEIEY Vil alx
 Fvitons W Noprvs D Womima ¢ Nipravidiow

«

ESC ENTER

Kontrola stanu pojazdu - przed kontrola dot. geometrii kot

Wybraé szczegdtowe informacje zgodnie z okreslonym stanem pojazdu.

4

Kliknac , aby przejs¢ do dodatkowej kontroli stanu pojazdu, jak przedstawiono na ponizszym

ekranie:



Sprawdzenie stanu pojazdu

®

1. Przeduic lampy 11. Filtr preecivpylkowy
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Kontrola stanu pojazdu - kontrola dodatkowa

Wybraé szczegdtowe informacje zgodnie z okreslonym stanem pojazdu.

e
Wszystkie kontrole stanu pojazdu mozna pomingé. Klikng¢ , aby zapisa¢ dotychczas wykonane
kontrole i przejs¢ do kolejnego kroku

Funkcja wyboru modelu pojazdu

Wybor modelu pojazdu do kontroli geometrii kot
Szczegotowe dziatanie

Klikng¢ BEEd na ekranie kontroli stanu pojazdu lub o aby przejs¢ bezposrednio do ponizszego
ekranu:

Wybor modelu

{ B Wersja bazy danych:2015.4.18

GIULIETTA
GIULIETTA

GIULIETTA

GIULIETTA

GIULIETTA | aLFarOMEOD
GIULIETTA | ALFaroMEQ
GIULIETTA | ALFAROMEO
GIULIETTA | ALFAROMED
GIULIETTA ALFAROMEO
GIULIETTA | ALEAROMEO
GIULIETTA | ALFaroMEO
GIULIETTA | ALFAROMEO
GIULIETTA | ALEarOMEO
GIULIETTA | ALFAROMEO
GIULIETTA | ALraROMEO
GIULIETTA | ALEAROMEO
GIULIETTA

mp

ENTER

Po lewej stronie znajduje sie lista marek pojazdow. Wyszukiwac zgodnie z kolejnoscig marek lub klikngé¢
dla utatwienia pierwszg litere marki np. A, B, C, D... po lewej stronie.

g
Sy

i Model pojazdu podany przez producenta: Model pojazdu podany przez producenta
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nie moze by¢ usuwany lub modyfikowany.

¥ Niestandardowy model pojazdu: Kliknaé przycisk, aby wyswietli¢ nastepujacy ekran:

Wybor modelu

N+t & Q Q

E3R-3RCR Wybar roku || Model | Produceat | Poi | Rok rospe | Rok zako: | Podwosie | Siuik

|2 . IL
[} AcurRa i

lig -
Le 0 L
o ALFAROMEO
{ E
{;asnomnm
{ T asn

l J
| K —~ ASTONMARTIN
L

lll
[ GO0 AUDT
lO
| 7 @5 AUSTIN
lu

{ * BEDFORD
s

lT
| v <@ BENTLEY

lV
[v € B0
X

izaamw

Wyboér modelu pojazdu - niestandardowy model pojazdu

Klikng¢ na tym ekranie, aby samodzielnie doda¢ model pojazdu, a nastepnie wyswietlony
zostanie nastepujacy ekran:

Zmodyfikuj pojazd uzytkownika

™:
Lewa strona Prawa strona
Specyfikacj Marka: | ACURA ﬂ
Tol - STD Tol+ Tol - STD Tol +
Model:
Thiemose kol
Producent:
Pochylenie kol
e Roke -
Preedui - - - - - -
acs Nadwozic
ST
- - - - - - Poj.
Kat sumarycany
Felga:
Rotmica katow
- - - Obciggenie:
Tyina | Zbietnosé kel
o5 - - - - - - Thiomik paliva:
Pochylenie kol
- - - - - - Podwozie:
eat = = = = - = Silnil:
Max kat skretu kol
e e e e e
A ? 8 @ R = «@
F4 F1 Fg Fi2 F2 F6 Esc ENTER

Wyboér modelu pojazdu - edycja niestandardowego modelu pojazdu
Wprowadzi¢ informacje oraz dane standardowe dla modelu pojazdu. Znak ° mozna zastgpi¢ pustym
miejscem. Nastepnie klikng¢ BEES w celu zapisania.
Wybra¢ model pojazdu do usuniecia na liscie po prawej stronie, kliknag¢ w celu jego usuniecia,

g

jak przedstawiono na ponizszym ekranie, nastepnie klikng¢ BElES, aby zapisad.
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Skasuj pojazd uzytkownika

m: 1
Lewa strona Prawa strona

Marka: | ACURA [~

Tol - STD Tol + Tol - STD Tol +
Model:  wif

Producent:

Tylna | Zbieinosé kol
05

Wevmatrz Sitait
Max kat skretu ksl

Zewny @ Nacisénij "Dalej" aby wykasowaé pojazd uzytkownika

Wybor modelu pojazdu - usuwanie niestandardowego modelu pojazdu

: Uwaga:

Funkcja wyszukiwania po numerze VIN nie obstuguje dodanych niestandardowych pojazdéow.

LN Uprzednio wybrany model pojazdu: Wszystkie modele pojazdéw obstugiwane wczesniej
przez klienta znajduja sie na tej liscie.
Na gtéwnym ekranie wyboru modelu pojazdu klikna¢ tytut na liscie po prawej stronie, wowczas pojawi

Modelo v
ROCASTA
sie nastepujacy symbol trojkata S Klikngé symbol trojkata, aby ustali¢

kolejnos¢ rosnaca lub malejaca.
Wyszukiwanie modelu pojazdu: W gérnym lewym rogu wprowadzi¢ model pojazdu do wyszukania.

<
Klikng¢ u aby wyszukac.

Wyszukiwanie modelu pojazdu po numerze VIN: Wprowadzi¢ 17-znakowy numer VIN pojazdu lub uzy¢

skanera numerow VIN i klikngé Q , aby odnalez¢ odpowiadajacy mu pojazd. W przypadku, gdy

pojazd ma jednowymiarowy kod zamiast kodu VIN, nalezy wydrukowa¢ odpowiadajacy mu kod i naklei¢

go na pojazd w celu bezposredniego wyszukiwania modelu pojazdu poprzez zeskanowanie kodu. Po
i

wprowadzeniu numeru VIN klikngé¢ w celu wydrukowania danych.

Uwaga: wyszukiwanie po numerze VIN nie obejmuje rynku europejskiego.

Dane standardowe: Klikng¢ Q , aby wiaczy¢ nastepujacy ekran danych standardowych:

-12 -



Standardowe dane

ALFAROMEQ GIULIETTA

Tadnostlea sisimoset| Stopnic ﬁ Dane przeduich opon: Wprowads dane: 245/40 R18
Miara kat==| 60 ﬁ Dane tylnych opon: +
Lewa strona Prava strona
Tol- STD Tol+ Tol - STD Tol+ 17"
Ziiuieis 00 0°04' 0°08' [ 004’ 0°08'
Pochylenie kola
0°51 031 0°11 -0°51 -0°31 011
WSz
Przedni 418 438 4258 418 438' 458!
aos
PSZ
Kat sumaryezny
Roinica katow 1554mm
Tylna |Zbietmose kol
= 009" 013" 017" 009" 013 017
Pochylenie kola 2634mm
1040 1020 -1°00° 1040 1920 1000
Wewnatrz _ _ _ _ _ _
Max Kat skretu kol ——
Zewnatrz - - - - - -
a ag «Q
A ? 9 @ R =
F4 F1 ) F12 F2 F6 ESC ENTER

Dane standardowe

Dane standardowe dla poszczegdlnych modeli pojazdéw sa oparte na jednostce kata — 60 minut.
Jesli konieczne jest przekonwertowanie jednostki na mm, nalezy wprowadzi¢ rozmiar felgi przedniej i
tylnej osi, aby uzyska¢ prawidtowe dane. Dla jednostki kata 60 wyswietlane jest 0°45". Po przestawieniu

jednostki na 100 wyswietlane jest 0°75'".
Funkcja pomiaru kompensacji przez przetaczanie pojazdu

Przez przetaczanie pojazdu do przodu i do tytu uzyskujemy wyniki pomiarowe dotyczace pojazdu.

Szczegotowe dziatanie

Klikng¢ BEEd na ekranie wyboru modelu pojazdu lub , aby przejs¢ bezposrednio do ponizszego

ekranu:

Przygotowanie do przetoczenia

B X =

F12 ] F6

® ? 5

.
F4 F1

ENTER

Pomiar kompensacji przez przetaczanie pojazdu

[
= : Pomiar czterech kot
Krok pierwszy:
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Obejrze¢ animacje w celu przygotowania pojazdu do przetaczania, upewni¢ sie, ze obrotnica jest
zablokowana, umiesci¢ wktadke gumowa do obrotnicy, zatrzymac pojazd w okreslonym miejscu,
usuna¢ przyrzad do blokowania pedatu hamulca, zablokowac kierownice. Upewnic sie, ze pojazd stoi

p

stabilnie i jest unieruchomiony. Nastepnie klikng¢ BEIES, aby uruchomi¢ pomiar.

Pomiar 4 kot KOWALSKIJAN

ALFA ROMEO GIULIETTA

Pomiar kompensacji przez przetaczanie czterech kot pojazdu_1

Krok drugi:

Postepujac zgodnie z podpowiedziami strzatek, najpierw przetacza¢ pojazd do tytu, az strzatka zmieni
kolor na zielony (jak przedstawiono na rysunku ponizej) i poczeka¢ na zmiane kierunku strzatki. Gdy
kierunek strzatki ulegnie zmianie, zgodnie z podpowiedziami przetaczaé¢ pojazd we wskazang strone,

az do zmiany koloru strzatki na zielony a nastepnie utrzymac pojazd w pozycji nieruchomej i poczekaé
na zakonczenie pomiaru.

Pomiar 4 kot KOWALSKIJAN

A ?2 4% ®© R = XV «

4 1
F4 ESC ENTER

Pomiar kompensacji przez przetaczanie czterech kot pojazdu_2

-14-



KOWALSKI JAN g

Pomiar 4 kot ¢
ALFA ROMEO GIULIETTA

A % © R T « »

F4 F12 ESC ENTER

Pomiar kompensacji przez przetaczanie czterech kot pojazdu_3

Uwaga: Podczas procesu pomiarowego moga wystapi¢ nastepujace sytuacje (Pomiar kompensacji
przez przetaczanie czterech két_4):

1. Koto jest analizowane;

2. Drgania wystepujace podczas przetaczania pojazdu;

3. Pojazd jest przetaczany;

4. Pojazd przetoczony zbyt daleko i wymaga przetoczenia z powrotem;

A AN

~

A |

5. Zatrzymac pojazd i czekac.

5

Pomiar kompensacji przez przetaczanie czterech kot pojazdu_4

Krok trzeci:
Jesli wystepuje nieprawidtowe drganie kota podczas pomiaru przejs¢ do ekranu Pomiar kompensacji
przez przetaczanie czterech kot pojazdu. Koto, ktorego dotyczy drganie jest oznaczone zéttym

<
tréjkatem. Kliknagé , aby powrdcic¢ do ekranu Pomiar kompensacji przez przetaczanie czterech kot

pojazdu_1 w celu dokonania ponownego pomiaru. Klikng¢ BElES | aby zignorowal ostrzezenie i
-15-



rozpoczac pomiar kata wyprzedzenia sworznia zwrotnicy.

@ Uwaga: Jesli wystepuje nadmierne drganie, sprawdzic zacisk tarczy (odblasku) danego kota pod
katem poluzowania. Wyregulowa¢ i zmierzy¢ ponownie. Po bezposrednim powrocie do kroku
pierwszego moze wystapi¢ duze odchylenie w danych pomiarowych.

Po podniesieniu pojazdu obréci¢ odpowiednio cztery kota, aby dokona¢ pomiaru. Opusci¢ pojazd i
odczyta¢ dane z wynikow pomiaru.

: Pomiar pojedynczego kota

Krok pierwszy:
Aby uruchomi¢ ekran pomiaru pojedynczego kota nalezy klikna¢ przycisk [Pomiar pojedynczego kota]
podczas wyswietlania ekranu przygotowan do pomiaru kompensacji.

KOWALSKIJAN g

- otowanie do pomiaru jednego kofa &
rZyg P! J g ALFA ROMEO GIULIETTA

1 (gl

ﬁ,goagg% @« np

.
F4 F1 F12 F: ESC ENTER

Pomiar pojedynczego kota_1
Krok drugi:

p
Podnies¢ pojazd zgodnie z instrukcjami i kliknac , aby wiaczy¢ ekran wyboru kota pomiarowego.

KOWALSKIJAN ¢
_ALFAROMEO GIULIETTA "
T

P I R

Pomiar 1 kota

€«

ESC ENTER




Pomiar pojedynczego kota_2

Krok trzeci:

Obroci¢ odpowiednie kota i ustawi¢ powierzchnie tarcz w kierunku kamery i prostopadle do podtoza.
W prawym goérnym rogu ekranu przedstawionego na powyzszym rysunku wybrac koto do wykonania
pomiaru, a nastepnie uruchomi¢ ekran pomiaru pojedynczego kota. Zgodnie z instrukcjami na ekranie
najpierw obroci¢ koto do tytu, a nastepnie do przodu, az do zakonczenia pomiaru. Powréci¢ do ekranu
wyboru kota pomiarowego (Pomiar pojedynczego kota_2).

Krok czwarty:

Po zakonczeniu pomiaru czterech két, kompensacja zostaje zakonczona.

@ Uwaga: Funkcji mozna uzy¢, gdy pomiar geometrii czterech két przez przetaczanie nie jest
mozliwy do wykonania ze wzgledu na ograniczenia podtoza lub z innego powodu. Jesli pomiar
pojedynczego kota lub pomiar czterech két zostat zakonczony, ale wynik z jednej tarczy odbiega
od pozostatych, mozna dokonac¢ pomiaru tego kota dzieki funkcji pomiaru pojedynczego kota.
Ekran przygotowania do pomiaréw;

" : Pomiar dwoch kot - przednia o$
Pomiar oparty jest na dwoch tarczach przednich koét, a metoda pomiarowa jest podobna do pomiaru
czterech kot.

Pomiar kata wyprzedzenia sworznia zwrotnicy

Funkcja
Poprzez przekrecanie w prawo i w lewo mozna dokona¢ pomiaru danych dotyczacych kata
wyprzedzenia sworznia zwrotnicy, roznicy katéw skretu kot i maksymalnego kata skretu kierownicy.
Dane mozna odczytac¢ z wynikéw pomiarowych.

Szczegotowe dziatanie

Klikng¢ na ekranie pomiaru kompensacji przez przetaczanie pojazdu lub , aby przejsc¢

bezposrednio do ponizszego ekranu:

Krok pierwszy:

Upewnic sig, ze obrotnica jest zablokowana, zatrzymac pojazd w okreslonej pozycji i zablokowac tylne
koto pojazdu, aby pozostat on nieruchomy i mozliwe byto przejscie do ekranu pomiaru kata pochylenia
sworznia zwrotnicy.
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Przygotowanie do pomiaru WSZ

Krok drugi:
Zgodnie z animacja wyswietlang na ekranie przygotowania pojazdu nalezy unieruchomi¢ pojazd,

n
odblokowac¢ obrotnice, zamontowac blokade pedatu hamulca oraz klikngé , aby rozpoczac
pomiar, jak przedstawiono na rysunku. Numery na rysunku oznaczaja: @ punkt docelowy dla aktualnie
mierzonej pozycji @ Suwak informujacy o aktualnej pozycji skretu @@ Pozycja pomiaru kata
wyprzedzenia sworznia zwrotnicy ®® Pozycja pomiaru roznicy katow skretu kot @ Wskazanie do
skretu w lewo ® Wskazanie do skretu w prawo ©) Odblask jest zakryty 1 Wartoé¢ kata skretu

Caster Measurement ez @),

Krok trzeci:

Pomiaru mozna dokona¢ w pieciu krokach. Jak przedstawiono na ekranie pomiaru kata wyprzedzenia
sworznia zwrotnicy, skreci¢ w lewo do @), unieruchomic i poczekad, az odpowiedni obrazek zmieni kolor
na zielony. Nastepnie skreci¢ w lewo do &'i kontynuowa¢ skrecanie w lewo, az do petnego zakresu
ruchu kierownicy, unieruchomic¢ i poczekac, az obrazek zmieni kolor na zielony.

Uwaga: przy pomiarze maksymalnego kata skretu kot nie wolno przestawac kreci¢ kierownica. Nalezy
sie zatrzyma¢ dopiero po osiggnieciu petnego skretu. Nastepnie skrecié w prawo do ‘@@,
unieruchomic i poczekac. Kontynuowa¢ skrecanie w prawo, az do petnego zakresu ruchu kierownicy,
unieruchomic i poczekad, az rysunek zmieni kolor na zielony. Nastepnie ustawi¢ kota do jazdy na wprost,
wskazany kat powinien pozosta¢ w zakresie + 0° 6'. Podczas wykonywania pomiaru nie przechodzi¢
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przed kamerami. Po zakonczeniu pomiaru odczeka¢ az zostanie automatycznie wyswietlony ekran
wynikéw pomiaréw Jezeli wystgpia drgania kot nalezy wykonaé ponownie pomiar.

KOWALSKI JAN g
ALFAROMEO GIULIETTA '

Pomiar Wyprzedzenia Sworznia Zwrotnicy

<
Klikng¢ , aby powrdci¢ do ekranu Pomiar kata wyprzedzenia sworznia zwrotnicy_1 w celu

dokonania ponownego pomiaru. Klikng¢ B3, aby zignorowac drgania.

@ Uwaga: Jak przedstawiono na rysunku na stronie 20 Pomiar kata wyprzedzenia sworznia
zwrotnicy_1, po pomiarze @ lub @, jednoczeénie wyswietlone zostang strzatki @®, Urzadzenie daje
wybdr czy chcemy dokonaé wiekszego skretu két do pol O© czy wracamy do $rodka i konczymy
pomiar. Jesli wystepuja nadmierne drgania, sprawdzi¢ zacisk tarczy kalibracyjnej danego kota pod
katem poluzowania. Wyregulowa¢ i zmierzy¢ ponownie. Po bezposrednim powrocie do kroku
pierwszego moze wystgpi¢ duze odchylenie w danych pomiarowych.

Funkcja: Wyniki pomiarowe
Podglad wynikow wyswietlanych w czasie rzeczywistym — ekran regulacji.
Szczegdtowe dziatanie

=
Klikng¢ BElE3 na ekranie pomiaru kata pochylenia sworznia zwrotnicy lub , aby przejs¢
bezposrednio do ponizszego ekranu:
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Geometria

Wyniki pomiarowe

‘2 Dane standardowe: Wyswietla standardowe dane pojazdu.

SO 0=

Pomiar podniesionego pojazdu: Dokonuje pomiaru podniesionego pojazdu.
-

Pﬁ Zapisz po regulacji: Zapisuje dane po regulacji.

-

Zapisz przed regulacja: Zapisuje dane przed regulacja.

Drukuj: Drukuje dane pomiarowe.

Pomiar kata pochylenia sworznia zwrotnicy: Regulacja wyprzedzenia sworznia zwrotnicy

W czasie rzeczywistym;

Wszystkie uzyskane dane zwigzane z geometrig két sg wyswietlane na ekranie wynikow pomiarowych.
Umiesci¢ kursor myszy na piktogramie przy wynikach, aby wyswietli¢ nazwe kata pomiarowego. Tto

wynikéw ma rézne kolory. Zielony m oznacza wynik w normie, czerwony m

to wynik poza norma, a szary m oznacza wynik, ktéry nie ma odniesienia w danych
wzorcowych (brak danych ze strony producenta).
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Tylnaos

-1°20" Pochylenie kola
-1°00 -1°40" g -1°40° -—‘ <0

KOWALSKI JAN ‘§

Przednia os J
ULIETTA

X
0°08'
0°09' l Denea tegulacia przednie osi zablokuj Kierownics.

e

Pomiar przednich két

KOWALSKI JAN g

Regulacja WSZ

Pomiar kata wyprzedzenia sworznia zwrotnicy
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@ Raport testowy geometrii 30

Klient : KOWALSKI JAN Tl Humer ziec.: 4
Marka : ALFA ROMEQ WIN Oparalor :
Model : GILLIETTA Data: 1182020 8151 PM KM 0

Typ pey - Data | rzj. Numer rej. ;-

L Przed regulacia

Adres.
FamtakL Felelin Fax:

Wydruk raportu_geometria két

@ Uwaga Po wykonaniu pomiaru czterech kot (kompensacja bicia kot) i kata wyprzedzenia sworznia

zwrotnicy aplikacja samoczynnie zapisze pomiary. Nie wolno uzywac tego przycisku po regulacji. W
przeciwnym razie dane pomiarowe sprzed regulacji zostang nadpisane. Aby uruchomi¢ ekran wynikow
pomiarowych, gdy kat skretu kierownicy przekracza +12', konieczne jest najpierw uruchomienie ekranu
regulacji kierownicy. Po regulacji kierownicy zostanie automatycznie uruchomiony ekran wynikow
pomiarowych. Mozna tez klikng¢ [Enter], aby bezposrednio uruchomi¢ ekran wynikéw pomiarowych
bez regulacji.
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Funkcje rozszerzone

o . 0 . s "y , . .
Klikng¢ B2MES na ekranie wynikdéw pomiarowych lub , aby przejs¢ bezposrednio do ponizszego
ekranu:

Dodatkowe funkcje KOWALSKTIAN o

ALFAROMEQ GIULIETTA "

Funkcje dodatkowe / rozszerzone

Regulacja bez kota

Wykorzystuje specjalny adapter na obrecz, aby w czasie rzeczywistym wyswietla¢ zmiany katowe po
demontazu kota i regulowac kat pochylenia kota.

Adapter na obrecz: Jest to rodzaj urzadzenia przytaczeniowego tarczy do zastosowania po demontazu
kota. Klikna¢ przycisk [Regulacja bez kota], aby uruchomic¢ ekran regulacji bez kofa:

Regulacja ze zdjetym kotem

np

ENTER

Regulacja po zdjeciu kota_1
Podnies¢ pojazd i zdemontowac koto zgodnie z podpowiedziami, zamontowac adapter na obrecz oraz
zaciski, nastepnie klikng¢ B8R po zakonczeniu procedury, aby uruchomic ekran regulacji tylnych kot

.
(pomiar tylnych kot). Nastepnie klikngé , aby uruchomic¢ ekran regulacji przednich kot (pomiar
-23-



przednich kot) i powrdci¢ do ekranu 3-15 po zakonczeniu obliczen. Mozna wykonac regulacje przednich

np
lub tylnych két, w zaleznosci od stanu pojazdu. Po zakonczeniu regulacji ponownie klikngé , aby
uruchomi¢ ponizszy ekran:

Regulacja ze zdjetym koftem

Regulacja po demontazu kota_2

Przeprowadzi¢ czynnosci zgodnie z podpowiedziami.

l""w"|""|""|

- Pomiar ustawienia koét i osi pojazdu (wymiary pojazdu)

Umozliwia pomiar rozstawu kot, rozstawu osi pojazdu itp.

Klikna¢ przycisk [Wymiary pojazdu], aby uruchomic ekran wymiaréw pojazdu po pomiarze kompensagji
przez przetaczanie pojazdu, nastepnie zostang wyswietlone dane.

KOWALSKIJAN g
ALFAROMEOQ GIULIETTA "

Wymiary pojazdu

p
Klikng¢ , aby przejs¢ do ekranu przekatnych podwozia.
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Wymiary pojazdu

Wymiary

Klikng¢ BEEd, aby powroci¢ do ekranu funkgji rozszerzonych i zapisa¢ dane lub klikng¢ M=,

aby powrdcic¢ do ekranu funkgji rozszerzonych bez zapisywania.

\ 2

7

Utrzymywaé kierownice prosto zgodnie z biezagcym stanem pojazdu i klikng¢ przycisk

Regulacja kierownicy

[Regulacja kierownicy], aby wyswietli¢ ponizszy ekran:

KOWALSKI JAN i

REGUIACH KIEFOWCY ALFAROMEO GIULIETTA "

Regulacja kierownicy

Na ekranie wyswietlana jest wartos¢ katowa kierownicy oraz wartosci zbieznosci przedniego lewego i
prawego kota. Wyregulowac wartos¢ zbieznosci do prawidtowego zakresu zgodnie ze wskazéwkami w
komputerze. Proces zostaje zakonczony, gdy wartos¢ katowa kierownicy jest rowna 0 (zero).

Regulacja ramy silnika
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W przypadku pojazdow z ta funkcja ruch wspornika silnika umozliwia regulacje odpowiednich katow.

Funkcja wskazuje kierunek ruchu wymaganego dla wspornika silnika i wyswietla wartos¢ pomiarowa
pochylenia osi sworznia zwrotnicy.

Klikna¢ przycisk [Regulacja ramy silnika], aby wyswietli¢ nastepujacy ekran:

Regulacja ramy silnika

ie unies pojazd aby oderwac kota od

Regulacja ramy silnika_1

g
Unieruchomi¢ pojazd, odblokowac¢ obrotnice, klikac zgodnie z podpowiedziami, a wyswietlony
zostanie nastepujacy ekran:

; = KOWAL SKI JAN
Regulacja ramy silnika *

Regulacja ramy silnika_2

Wyregulowac¢ kat pochylenia sworznia zwrotnicy, aby réznica miedzy katem pochylenia osi sworznia

g

zwrotnicy dla strony lewej i prawej byta bliska zera. Po zakonczeniu regulacji klikng¢ BEiES

, aby
wyswietli¢ ponizszy ekran w celu opuszczenia pojazdu.
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Regulacja ramy silnika

©Opuéé pojazd i rozprez zawieszenie, nastepnie nacisniej Dalej; jesli nie nacisnij Powrét

.

ENTER

Regulacja ramy silnika_3

7% pomiar krzywej zbieznosci

Funkcja umozliwia pomiar statej wartosci zbieznosci pojazddw (takich jak VW Passat B5 czy Audi A6), a
mianowicie réznicy miedzy wartoscig zbieznosci po podniesieniu nadwozia o 60 mm oraz normalne;j
wartosci zbieznosci.

Klikng¢ przycisk [Pomiar krzywej zbieznosci], aby wyswietli¢ nastepujacy ekran:

KOWALSKI JAN g

Zmiana krzywej zbieznosci "
ALFA ROMEO GIULIETTA

Pomiar krzywej zbieznosci_1

Zgodnie ze wskazéwkami uzy¢ narzedzi do modelu B5 w celu podniesienia nadwozia pojazdu o 60 mm,

a po zakonczeniu klikng¢ BS8E3 aby uruchomi¢ kolejny ekran:
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Zmiana krzywej zbieznosct

Pomiar krzywej zbieznosci_2

i
Kliknac , aby opusci¢ pojazd zgodnie z podpowiedziami.

.fa*‘!

| Regulacja przy skreconych kotach

W wybranych pojazdach, dla wygody regulacji zbieznosci, konieczne jest maksymalne przekrecenie
kierownicy w jedna ze stron. Funkcja ma na celu zablokowanie wartosci zbieznosci i skrecenie
kierownicy do pozycji dogodnej do regulacji zbieznosci.

Klikng¢ przycisk [Regulacja przy skreconych kotach], aby wyswietli¢ nastepujacy ekran:

KOWALSKIJAN g

Regulacja przy skreconych kotach TS

Regulacja zbieznosci przy skreconych kotach_1

p
Utrzymywac kierownice prosto zgodnie z podpowiedziami, a po zakonczeniu klikna¢ ,
aby uruchomic kolejny ekran:

-28 -



KOWALSKIJAN g
ALFAROMEO GIULIETTA "

Regulacja przy skreconych kotach

Regulacja zbieznosci przy skreconych kotach_2

np

Po ustawieniu kierownicy w pozycji dogodnej do regulacji zbieznosci klikng¢ BEES:

KOWALSKI JAN
ALFAROMEO GIULIETTA -

)

ENTER

Regulacja zbieznosci przy skreconych kotach_3

Przeprowadzi¢ regulacje na ekranie i klikng¢ BElEd po zakonczeniu regulacji.

np
Po zakonczeniu regulacji ustawi¢ kierownice w pozycji srodkowej i klikngc , aby zakonczy¢
regulacje.

=
g.

Jesli zbieznos¢ jest zerowa, wyswietlona zostaje wartos¢ pochylenia kota. Funkgja ta jest dostepna dla

Pomiar pochylenia kota przy zerowej zbieznosci

pojazdow o duzym kacie wyprzedzenia i pochylenia sworznia zwrotnicy.
Klikng¢ przycisk [Pomiar pochylenia kota przy zbieznosci zero], aby wyswietli¢ nastepujacy ekran:
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Pochylenie kota przy zbieznosci 0 &
ALFA ROMEO GIULIETTA

KOWALSKI JAN i
ALFAROMEO GIULIETTA "

« )

ESC ENTER

Pomiar pochylenia kota przy zerowej zbieznosci_2

Nastepnie wyregulowac drugie przednie koto do pozycji zerowej zbieznosci i zmierzy¢ kat pochylenia
kota.

-2

Funkcja umozliwia sprawdzenie zgodnosci rozmiaré4w opon pojazdu. Po zakohczeniu procesu

Promien toczenia

kompensacji oraz pomiaru wyprzedzenia sworznia zwrotnicy mozna wyswietli¢ promien toczny
kazdego kota, aby sprawdzi¢ dopasowanie modeli opon lub problemy, takie jak nieréwne cisnienie w
oponach lub powazne zuzycie opon.

Klikng¢ przycisk [Promien toczenia], aby wyswietli¢ nastepujacy ekran:
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Promien toczenia

ALFAROMEO GIULIETTA "

Promiei toczenia 31lmm

Obroty/Km 512

A ? %5 B R = s «@

F4 F12 F2 F6 u ESC ENTER

Promien toczenia

-2
Celem funkgji jest doktadne zmierzenie wartosci przesuniecia promienia zataczania przednich kot i
wyswietlenie zmierzonej wartosci kata pochylenia osi sworznia zwrotnicy i kata pochylenia kota.
Promien zataczania kota jest odlegtoscig miedzy punktem przeciecia linii Srodkowej kota i podtoza a
punktem przeciecia przedtuzonej linii kata pochylenia sworznia zwrotnicy i podtoza (jak przedstawiono
na rysunku). Jesli punkt przeciecia przedtuzonej linii kata pochylenia sworznia zwrotnicy z podtozem

znajduje sie po wewnetrznej stronie punktu przeciecia linii srodkowej kota z podtozem, promien jest
dodatni, w przeciwnym razie promien jest ujemny.

Promien zataczania kota

Klikng¢ przycisk [Promien zataczania kota], aby wyswietli¢ nastepujacy ekran:

S 2 KOWALSKIJAN g
Promien zataczania i3
ALFA ROMEO GIULIETTA

Promien zataczania kota

=

Wysokos¢ pojazdu

W celu doktadnego zmierzenia wysokosci nadwozia pojazdu, jesli wybrano pomiar przy uzyciu
specjalnej tarczy, wystarczy wskaza¢ miejsce pomiaru pojazdu. Funkcja: W przypadku pojazdéw z
regulowang wysokoscig zawieszenia, regulacje mozna przeprowadzi¢ w odniesieniu do wynikéw

pomiarowych. W przypadku pojazdow z zawieszeniami pneumatycznymi, mozna wybra¢ odpowiednie
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standardowe dane geometrii kdt zgodnie z wynikami pomiarowymi.
Klikna¢ przycisk [Wysokos$¢ pojazdu], aby wyswietli¢ nastepujacy ekran:

KOWALSKI JAN g
ALFAROMEO

Wysokos¢ nadwozia

GIULIETTA '~

@Wybierz punkt pomiaru nadwozia i nacisnij "Dalej".

np

ENTER

Wysokos¢ nadwozia 1

L 4
Na tym ekranie wybra¢ miejsce pomiaru wysokosci pojazdu i klikngé , aby przejs¢ do kolejnego
ekranu:

KOWALSKI JAN g
ALFAROMEO GIULIETTA '

Wysokosc nadwozia

Wysokos¢ nadwozia 2

Wybra¢ metode przeprowadzania pomiaru — uzycie tasmy mierniczej lub dodatkowego odblasku.
Funkcja pomocnicza

O
O
Klikng¢ przycisk [Ustawienia systemowe] na dowolnym ekranie, aby wyswietli¢ nastepujacy ekran:
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Ustawienia systemu

A ?2 9 @ R = u mp

F4 Fi F9 Fi2 F2 Fé ESC ENTER

Ustawienia systemowe

Ustawienia :
W celu zmiany istotnych opcji dotyczacych sprzetu, konfiguragji, hasta itp. klikna¢ przycisk [Ustawienia
parametrow], aby uruchomi¢ ekran ustawien parametréw, jak przedstawiono na rysunku:

KOWALSKIJAN g

Ustawienia parametrow

ALFAROMEO GIULIETTA "

e e ey Wijécie z ustawiesi: Zamknaé program

Jednostka wysokosei:| mm Jednostka cisnienia kok:| Bar

Jednostka zhietmosci:| Stopric Miara kata:| 60

Dokladuosé wyswiethamia: Wysoka (0.017) Typ ekspozycii:| Automatyczma ckspozycia [ gl

Baza danych: Standard Database Typ targetu wysokosci: 4

Typy kalibracjiz| 5

Typ targetow: 5 |

[ N

Status oprogramowania(HD): Wersia oficialna

2 008 = s

ESC ENTER

Ustawienia parametréow

Ustawienia sprzetu zostaty wprowadzone fabrycznie. Nie zalecamy wprowadzania zmian przez
uzytkownikow. W razie potrzeby mozliwa jest zmiana hasta.

Wartosci moga by¢ przedstawione w mm lub w mierze katowej. Wartos¢ zbieznosci moze przyjac¢ forme
wyswietlania identyczna jak kat pochylenia kota lub milimetry, jednakze po wybraniu milimetréw nalezy
wybra¢ Srednice kota zgodnie z biezaca sytuacja, w przeciwnym razie wystapig btedy w wynikach
pomiarowych.

Klikng¢ BEREd, aby zapisa¢ wprowadzone zmiany lub klikng¢ B33, aby opusci¢ ekran ustawiania

parametrow bez zapisywania.
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Informacje o uzytkowniku = :
Mozliwe jest zapisanie szczegotowych informacji o stacji kontroli pojazddw, tak aby osoby potrzebujace
ustugi regulacji geometrii k&t mogty skontaktowac sie ze stacjg kontroli pojazdéw. Klikna¢ przycisk
informacji o uzytkowniku, aby wyswietli¢ ekran informacji o uzytkowniku:

KOWALSKIJAN  gjg:

Informacje uzytkownika

Firma: Kontak:
dentyfikator sklepu: ID urzadzenia:
Telefon: Fax:
Adres:
LOGO: d\s3d3ULogo.pag 100°30,pug
Reklama:
A ? %5 B B = @ np
Fd F1 Fa F12 F2 F§ ESC ENTER

Informacje o uzytkowniku

Po zakonczeniu wprowadzania danych kliknac¢ , aby zapisac¢ zmiany lub klikng¢ M=, aby wy;js$¢
bez zapisywania.

Rejestracja :
Funkcji nalezy uzy¢ po pierwszej instalacji oprogramowania lub ponownej instalacji systemu
operacyjnego. Klikna¢ przycisk [Rejestracja], jak przedstawiono na rysunku:

D suwsmme Register

USER ID: CWEFGFFQFWGIJNOCAMERA

Licence NO: PAXGNJAGMDABUGWGOIBBVFNEVFWAIFEFWFDFVCVBTBEEXFHAGICHUALGCDN
AOEDHO

PAD:

| @ 1.Software and Extended Devices can be used only if registered;
| 2.Please send the USER ID to Servicer, and then copy the Licence No. from ‘

A ?2 9% © 4« wp
F4 F1 F9 F12 ESC ENTER

Rejestracja

p
Wystac ID uzytkownika do dostawcy sprzetu, aby uzyska¢ numer licencji, a nastepnie kliknac , aby
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zapisa¢ zmiany po ich wprowadzeniu lub kliknac¢ g aby opusci¢ ekran rejestracji bez zapisywania
zmian.

Jesli oprogramowanie mozna normalnie uruchomic¢, nie nalezy wiacza¢ tego ekranu, aby zapobiec
zablokowaniu oprogramowania wskutek niewtasciwej obstugi.
Funkcje zarzadzania klientami oraz modelami pojazdow sg identyczne jak poprzednie funkcje.

Nie jest zalecane, aby uzytkownik samodzielnie ingerowat w funkcje kalibracyjne i nastawcze, zatem
funkcje te nie sa tutaj przedstawione.
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1.8 INSTRUKCJA ADAS

ADAS (Zaawansowane systemy wspomagania kierowcy) zawieraja wiele stosunkowo
niezaleznych systemdw funkcjonalnych, takich jak system ostrzegania o niezamierzonej zmianie pasa
ruchu, adaptacyjny tempomat, ostrzezenie przed kolizjg z przodu, widzenie w nocy i tak dalej.

Systemy te wykorzystuja czujniki zainstalowane w samochodzie, takie jak radar fal
milimetrowych, Lidar, kamera, radar ultradzwiekowy itp., do wykrywania otaczajgcego $rodowiska
karoserii i zbierania danych, do identyfikacji, wykrywania i $ledzenia obiektéw statycznych i
dynamicznych oraz do przeprowadzania obliczern i analiz, dzieki czemu kierowca moze z
wyprzedzeniem dostrzec ewentualne zagrozenia i skutecznie zwiekszy¢ komfort i bezpieczenstwo
jazdy. Gdy te czujniki majg problemy, nie mozna zagwarantowac bezpieczenstwa jazdy. W celu
zapewnienia dziatania czujnikdw, takich jak: przednia szyba jest zdejmowana lub wymieniana; tylna
o$ jest wyregulowana; geometria czterech két jest regulowana; przdd pojazdu jest uszkodzony,
zdemontowany itp. Potrzebna jest ponowna kalibracja. Aby sprostac tej potrzebie, w miare uptywu
czasu pojawity sie rozne specjalistyczne i kompleksowe urzgdzenia do kalibracji ADAS.

System kalibracji ADAS jest gtéwnie systemem zaprojektowanym poprzez wyrdwnanie wigzki
kalibracyjnej urzadzenia kalibracyjnego ADAS. Urzadzenie kalibracyjne ADAS przenosi rdzne ptytki
kalibracyjne, wzorce lub przyrzady kalibracyjne. Przed kalibracjg nalezy wyrdownac belke z linig
srodkowg nadwozia pojazdu. Kalibracja ADAS to proces regulacji karoserii samochodu do wtasciwej
pozycji i przeprowadzenia kalibracji, jak pokazano na ponizszym rysunku.

Patrz rys. 1-26,L1=L2,L1, L2 sg réwnolegte i prostopadte do obu koncdw; linia srodkowa kalibragii
belka (potowa i prostopadta do belki kalibracyjnej) pokrywa sie z centralng osig ciata; odlegtosé miedzy

karoserig a belka kalibracyjng wynosi "D", R6zne modele samochoddw rdéznig sie w zaleznosci od

wtasnych wymagan kalibracyjnych skonfigurowanych czujnikéw ADAS.

-37-



L1

qne F"-'Ceniral Axiz of
the car body

Rys. 1-26
Jak pokazano na rysunku, czujnik ACC znajduje sie na centralnej osi nadwozia pojazdu.
Prawidtowe dziatanie kalibracji ACC musi by¢ zgodne z zaleznoscig potozenia pokazang na rysunku.
Istniejg inne przyrzady kalibracyjne, ptytka kalibracyjna, taka jak kalibracja noktowizora, wzorzec
LDW itp., Musza spetniaé ten warunek.
Istnieje wiele sposobdw dostosowania systemu kalibracji ADAS. Najczestszym sposobem jest
uzycie dwoch zestawdw linijek laserowych do oznaczania pozycji w czasie rzeczywistym i

dostosowywania pozycji zgodnie z odczytami, a na koniec osiggniecie standardowej pozycji.

A Ostrzezenie: Podczas korzystania z linijki laserowej nalezy nosié okulary ochronne i nie
kierowac na oczy.

Ponadto mozna go potgczyc z wyrdwnywaczem kot, aby osiggnac wyzszg wydajnosd i
doktadnosé, z wyréwnywaczem 3D jest lepszy.

Technologia pomiaru 3D przyjmuje gtdwnie podstawowe zasady perspektywy fizycznej i
technologii komputerowego przetwarzania informacji, a doktadno$¢ moze osiggngé +/- 0,01 mm.
Metoda pomiaru kamery 3D przyjmuje technologie cyfrowego rozpoznawania obrazu, a cyfrowe
kamery CCD stuza do zbierania obrazéw zamontowanych na kotach, Dwa zestawy informacji o
obrazie na obiekcie pomiarowym na belce, komputer oblicza o$ srodkowa, skanuje dowolng czesé
docelowa, aby uzyskac wartos¢ wspédtrzednych i wykorzystuje technologie 3D, aby naprawde
przywrdcic trojwymiarowa postawe karoserii, i dostosuj animacje w czasie rzeczywistym, aby
podpowiedzié. Kalibracja ADAS jest ostatnim krokiem w konserwagji i testowaniu pojazdu. Naprawa

karoserii, wymiana podzespotdw i geometria kot muszg zostad zakoriczone przed kalibracjg ADAS.
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System kalibracji ADAS jest podobny do technologii pomiarowej ustawiacza két 3D i moze byd
doskonale potaczony w celu wspdtdzielenia zestawu systemu pomiaru kamery 3D i komputera w
celu poprawy ogdlnej wydajnosci konserwac;ji i kontroli samochodu.

Zastosuj metode pomiaru kamery 3D i technologie cyfrowego rozpoznawania obrazu, cyfrowe
kamery CCD stuza do zbierania informacji o obrazie na dwdch zestawach celéw zamontowanych na
kotach i belkach, a komputer oblicza wartosci wspdtrzednych, a technologia 3D stuzy do
prawdziwego przywrdcenia tréjwymiarowego ciata
postawa karoserii, monity o animacje dalszej regulacji. Ta metoda jest tatwa w obstudze, doktadna w

wyrdwnanie i wyzsza wydajnosd.
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Ponizszy rys. 1-27 przedstawia system kamer wyréwnania 3D: obejmuje on kolumne, belke
podnoszaca i silnik napedowy. Silnik napedowy moze podnosic sie i opadaé wzdtuz kolumny do
wymaganej pozycji zgodnie z instrukcja, a kamera 3D stuzy do nagrywania wideo i zbierania
danych. Metoda wyrdwnania na ponizszym rysunku polega na symulacji belki kalibracyjnej ADAS
jako przedniej osi samochodu i uzyciu kamery do przeprowadzenia identyfikacji i obliczen, tak aby

potozenie wigzki ADAS i pozycja pojazdu spetniaty wymagania kalibracji ADAS.

3D Camera

Target2

= 3D Camera - Targetl

Rys. 1-27

Ponadto, jesli geometria kot 3D przyjmuje bardziej elastyczng i prostg ruchoma konstrukcje i

taczy belke 3D standardowego wyrdwnywacza két z wigzkg ADAS w jedno, ADAS mozna potgczyd
w jedno urzadzenie. Urzadzenie moze by¢ uzywane zardwno do ustawiania geometrii két, jak i
kalibracji ADAS.

Najnowszy produkt AlignADAS opracowany przez nasza firme przyjmuje te zasade do realizacji
geometrii két i podwadjnych funkcji ADAS. Struktura produktu jest prosta, elastyczna i praktyczna i

jest to najlepszy wybdr do przysztego wykrywania podwozi samochodowych i wykrywania ADAS.
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Rozdziat I1. Instalacja sprzetu

2.1 Wpymagania dotyczace miejsca instalacji
2.1.1Srodowisko pracy sprzetu
1. Warunki pracy
» Temperatura: -10 °C ~ 45 °C,
> Wilgotnosc wzgledna: =90%-.
0 Moc: Prad przemienny AC220x (1+10%) V, 50/60x (1+2%) Hz.
»  Cisnienie otoczenia: 70 kPa—106 kPa.,
2. Praca wymaga
» Nie uzywaj sprzetu w zakurzonych miejscach. Utrzymuj obszar roboczy i sprzet w czystosci.
Nie przechowuj ani nie uzywaj sprzetu w miejscach skupisk dymu chemicznego.
Nie uzywaj sprzetu w miejscach o duzych wibracjach.

Unikaj silnych zaktdcen swiatta.

Y V V V

Uzyj pojedynczego Zrddta zasilania 220 V AC. Uzytkownicy powinni mie¢ dwufazowe
tréjprzewodowe zasilanie pragdem zmiennym i utrzymywad stabilne napiecie zasilania oraz
niezawodne potaczenie z uziemieniem.

2.1.2 Wymagania dotyczace przestrzeni roboczej

Najlepsza przestrzen strefy roboczej wyréwnywacza czterech két powinna wynosi¢ 6800 mm *

4000 mm * 3000 mm, jak pokazano na ponizszym rys.

AR L3
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{ - ;
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S — I .,, — —
I ' L2
I
T |
4 -f—r =} e |
il | |
" . \
.'—-] T
I |
|- L -
| |
L=20m-30m , L1=1L2 , L3=1L4

o< Uwaga: Powyzsze wymiary sg ograniczone do wykrywania zbieznosci czterech két, jesli
przeprowadzane jest wykrywanie i kalibracja ADAS, przestrzen roboczg nalezy dostosowac zgodnie

z wymaganiami wykrywania réznych modeli i funkcji (takich jak kalibracja radaru ACC).
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2.1.3 Wpymagania dotyczace
platformy wyréwnania Poziom

dwdéch platform wymaga

Parametr Najlepszy Maksymalny zasieg
Réznica pozioméw miedzy dwiema platformami =2 mm = 10mm
Roéznica poziomoéw z przodu i z tytu w pojedynczej =4 m =4 mn
platformie
c. Réznica pozioméw po przekatnej miedzy dwiema =4 mn = 10mm

a-fit)

i)

2.1.4 Platforma rekomendacji
1. Podnosénik nozycowy: dtugosc platformy= 4m (Nadaje sie do
wymaganego rozstawu osi pojazdu) 2. Podnosnik czterokolumnowy:

odlegto$¢ miedzy dwiema kolumnami=2,7 min
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2.2 Instalacja i uzytkowanie sprzetu ALigADAS

2.2.1 Produkt AlignADAS jest zintegrowang funkcjg kalibracji ADAS wyréwnywacza két 3D, oprécz
wszystkich funkcji wyréwnywacza koét 3D, ale moze réwniez realizowad kalibracje kamery LDW
gtowicy samochodu, kalibracje radaru ACC fal milimetrowych, wyposazona w inny odpowiedni sprzet
do kalibracji, moze wykonalé wszystkie funkcje kalibracji ADAS, poniewaz przed pracami
kalibracyjnymi ADAS, musi wymagac doktadnego ustawienia podwozia czterech két, wiec ten sprzet
jest naprawde idealng integracjg geometrii czterech két i kalibracji ADAS.

2.2.2 Pakowanie sprzetu: Kompletny zestaw pudetek do pakowania sprzetu AlignADAS jest
podzielony na gtdwne pudetka do pakowania, pudetka do pakowania akcesoriéow, pudetko szafki,
skrzynie do lotéw z instrumentami specjalnymi i narzedziami itp., A konkretna ilos¢ jest okreslana
przez liste zakupow klienta.

Przed montazem prosimy o doktadne sprawdzenie towaru. Sprawdz, czy opakowanie
zewnetrzne nie jest uszkodzone, towar
jest kompletna lub taka sama jak wykaz towardw. Jesli wystapi cos$ nienormalnego, skontaktuj sie z
nami w odpowiednim czasie w celu rozwigzania problemu.(Uwaga: ilos¢ opakowania powinna by¢
zgodna z rzeczywista umowa)

Gtowne pudetko zostato zaprojektowane z dwoma drewnianymi pudetkami: drewnianym
pudetkiem nr 1 i drewnianym pudetkiem nr 2.

Na

UWAGA: 1. Korpus podwadjnej kolumny 2. Baza mobilna

3. Elektroniczna skrzynka sterownicza 4. Wozek narzedziowy zintegrowany z klawiatura
bezprzewodowa
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Skrzynka drewniana NO.1
Jak pokazano na powyzszym rysunku: Drewniane pudetko nr 1 zawiera: dwukolumnowy korpus,
baze mobilng, hosta komputera, komputer (Dell), wspornik wyswietlacza dotykowego, zintegrowana
klawiature bezprzewodowq, wdzek narzedziowy i inne akcesoria przechowywane w pozostatej
przestrzeni. Zewnetrzna powierzchnia kazdego elementu przechowywanego w pudetku ma wtasne

opakowanie ochronne, takie jak ochronna folia piankowa z tworzywa sztucznego, karton itp.
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Drewniane pudetko nr 2 Belka preta kalibracyjnego

Jak pokazano na powyzszym rysunku: Drewniane pudetko "nr 2" zawiera wigzke kalibracyjng kamery
o wysokiej rozdzielczosci i inne akcesoria do pozostatej przestrzeni. Zewnetrzna powierzchnia kazdego
elementu znajdujgcego sie w pudetku ma wtasne opakowanie ochronne, takie jak ochronna folia z
pianki stretch z tworzywa sztucznego, karton itp.
2.3 Instalacja sprzetu:
2.3.1 Na ponizszym rysunku przedstawiono rozstrzelone widoki elementu gtéwnego AlignADAS.

Aby utatwic instalacje na miejscu i ochrone transportu, AlignADAS podzielit sie na
dwukolumnowy korpus, podwozie kroczgce, podwozie gtdwne, komputer (Dell), ekran dotykowy,
wigzke kalibracyjng; Wdézek narzedziowy z klawiaturg bezprzewodowg zostat réwniez podzielony na
dwie czesci.

Po rozpakowaniu na miejscu w celu ustalenia, czy nie ma uszkodzen, usun folie ochronna z
tworzywa sztucznego i karton odpowiednich elementéw, sprawdz, czy nie ma uszkodzen i zainstaluj

go.
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NIE Nazwa czesci
1 Korpus dwukolumnowy
2 Wyswietlacz dotykowy Ptyta
3 Dotykowy ekran sterowania
16-M6x12 Sruba mocujaca ptaska z okragtym,
4 ktdra
5 Baza mobilna
6 Podstawa Ostony elektryczne
7 Elektroniczna skrzynka sterownicza
8 Komputer
9 Zespodt belki kalibracyjnej
10 Stét montazowy belki
11 Sruba blokujaca belke poprzeczna preta

Ogdlny schemat struktury gtéwnej czesci AlignADAS

2.4 Montaz korpusu dwukolumnowego:
2.4.1 Podstawa jest umieszczona na ziemi jako cato$¢, a cztery uniwersalne kétka blokujgce
metalowe uchwyty s3 teraz dociskane, co sprzyja stabilnosci podczas montazu korpusu podwdjnej

kolumny.
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Konstrukcja dwukolumnowa: podstawa do chodzenia

A Uwaga: Catkowita waga podstawy do chodzenia wynosi okoto 27 kg, zabezpieczenie przed
przecigzeniem napieciowym, wytacznik zasilania, gniazdko elektryczne i wbudowany wentylator
elektryczny zostaty zainstalowane przed dostawa i sprawdz, czy te elementy elektryczne nie sa
uszkodzone podczas transportu.

2.4.2 Zdemontuj folie opakowaniowg korpusu podwadjnej kolumny, sprawdz, czy nie ma uszkodzen
podczas transportu, waga korpusu podwdjnej kolumny wynosi okoto 80 kg, a do obstugi i instalacji

potrzebne sg co najmniej dwie osoby.

A Uwaga: Jak pokazano na ponizszym rysunku, przed wzniesieniem podwadjnej kolumny nalezy
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sprawdzié, czy nakretka blokujgca urzadzenia belki jest dokrecona, aby zapobiec przesuwaniu sie w

gdre iw dot
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2.43 Umiesc gtéowny korpus podwdjnej kolumny w rowku w ksztatcie litery U podstawy do
chodzenia, a po umieszczeniu go na miejscu wyreguluj nakretke suwaka w rynnie kolumny i dokrec jg

16 ptaskimi z okrggtym M6, aby zamocowac i potgczy¢ kolumne i podstawe w jedno:

2.4.4  Przymocuj wspornik wyswietlacza dotykowego z boku kolumny za pomoca 3 specjalnych i
zainstaluj wyswietlacz dotykowy, podtacz trzy przewody wyswietlacza (przewdd zasilajagcy, HDMI i

USB, strona komputera jest zmontowana fabrycznie):



2.4.5 Przymocuj zespot belki poprzecznej preta kalibracyjnego do standardowego stupka stotu

montazowego belki za pomocg standardowego potgczenia z tytu, a nastepnie zablokuj go $ruba

B ' “

Standardowy otwdr na podwdjnag kolumne Standardowe stupki wiszace

2.4.6 Mikrokomputer mainframe na ramie nosnej, podtgcz zasilajgce i danych i wyprostuj do
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tancucha zbiornika.
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2.4.7 Umies¢ blache elektronicznej skrzynki sterowniczej na podstawie spacerowej, a tylna powtoka
jest potaczona z suwakiem wewnatrz zsypu kolumny, aby zamocowad elektroniczng skrzynke

sterownicza na dole dwadch kolumn:

2.4.8 Umiesc¢ elektroniczng skrzynke sterowniczg w "wypuktej" przestrzeni i przymocuj ja za pomoca
skonfigurowanych:
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& /1\
" Uwaga: W wiekszoéci przypadkdw wspomniany powyzej krok 2.4.6 \ 2.4.7 \ 2.4.8 zostat
zainstalowany przed dostawa.

2.4.9 Gtéwna struktura podwadjnej kolumny Uzyj metody:
1. Odblokuj cztery uniwersalne kétka podstawy, pociagnij za uchwyty po obu stronach kolumny,
przeciggnij maszyne, aby obrdcita sie kilka razy do przodu, do tytu, w lewo, w prawo i na obwodzie

stacji, a nastepnie sprawdz, czy instalacja jest prawidtowa

T 11

Rama gtéwna po zamontowaniu

2. Operacja podnoszenia: Konstrukcja podnoszenia belki ma funkcje samoblokowania, a nakretka
zabezpieczajaca platformy urzadzenia belki musi zostaé poluzowana przed uzyciem. Podczas
korzystania z niego wystarczy trzymacd uchwyt w dtoni, a po przytrzymaniu uchwytu odblokowujgcego

czterema palcami mozna go regulowac w gore iw dét;

3. Metoda dziatania wychylenia kata wiazki i regulacji translacji platformy urzadzenia belkowego:
uchwyt regulacji kata wigzki jest wyposazony po jednej stronie stotu urzadzenia belki, ktéry moze
doktadnie regulowac prostopadtosé miedzy belka a linig $rodkowa pojazdu; Ponadto w $rodkowej
pozycji nad stotem montazowym belki znajduje sie lewe i prawe pokretto translacyjne, ktére moze
doktadnie wyregulowac lewg i prawg pozycje belki, aby zrealizowac regulacje potozenia srodka belki

i $srodka pojazdu.

-37-



2.5 Instalacja kompleksowego wdzka narzedziowego z klawiatura bezprzewodowa

Aby utatwié transport, wézek mobilny jest podzielony na dwie czesci, gdérng czesc korpusu i
podwozie, o tgcznej wadze okoto 10 kg. Rozpakuj odpowiednie folie opakowaniowe i sprawdz, czy nie
sg uszkodzone podczas transportu. Jak pokazano na rysunku, obudowa i gérna czes$c¢ korpusu sg
potaczone czterema skonfigurowanymi tak, aby tworzyty catosé, a bezprzewodowa klawiatura i mysz

Bluetooth sg umieszczone w gniezdzie klawiatury, aby przygotowac sie do debugowania rozruchu.

2.6 Montaz zacisku z trzema kotkami:

Jak pokazano na ponizszym rysunku, potacz tarcze z oprawa i dokred ja imbusowymi;

2.7 Montaz uchwytu kierownicy i mocownika hamulca

Montaz pokazano na ponizszym rysunku
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Tarcza i zacisk Mocowanie hamulcéw  uchwyt na kierownice
2.8 Sposob uzycia reflektora radarowego ACC:
2.8.1 Biorgc za przyktad model Volkswagena, jak pokazano na rysunku, stét urzadzenia belki moze
swobodnie przesuwac sie wzdtuz zsypu belki na belce, a dwa podniesione stupki wiszace na stole

przesuwnym moga zawiesic reflektor radarowy ACC.

Stoét przesuwny przenoszony przez przyrzady belkowe
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Reflektor radarowy ACC
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2.8.2 Najpierw ustaw kat i ruch poziomy urzadzenia wigzki do pozycji zerowej; Nastepnie zawies
reflektor radarowy ACC na stole przesuwnym urzadzenia wigzki i przesun stét przesuwny poziomo
do srodkowej pozycji belki kalibracyjnej; Obrét lustra dostosowuje dzwignie obrotu reflektora
radarowego ACC tak, aby koto zebate "2" uchwytu obrotowego byto skierowane w strone pozygji

lustra;

2.8.3 Wiacz wytacznik zasilania modutu generacji lasera ACC, naciénij przycisk lasera i spraw, aby
laser wystrzelit w srodkowa pozycje logo pojazdu kalibracyjnego, przesuwajgc kolumne i belke
podnoszaca w gore iw dot jako catosé, a nastepnie dostosuj odlegtosé od lustra pomiarowego do

pozycji logo pojazdu do 1200+5 mm;

2.8.4 Po zakonczeniu pomiaru pozycjonowania, zgodnie z podpowiedziami oprogramowania
komputerowego AlignADAS, a na koniec zrealizuj wyrdwnanie belki kalibracyjnej do ciata
kalibracyjnego (szczegdtowe informacje znajdujg sie w rozdziale 3.4, Oprogramowanie pomiarowe
ADAS);

28,5 Podtacz przyrzad diagnostyczny do interfejsu diagnostycznego OBD pojazdu, wtacz
wytacznik zaptonu pojazdu, otwdrz program diagnostyczny Volkswagen ODIS i postepuj zgodnie z
instrukcjami, az kalibracja ACC zostanie zakonczona. Nalezy pamietad, ze proces kalibracji wymaga

trzech pozycji uchwytu:
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Trzy pozycje na uchwycie reflektora radarowego
1. Gdy uchwyt znajduje sie w pozycji "2" (numer "2" uchwytu jest skierowany w strone pojazdu),
promien lasera jest poziomy, ta pozycja stuzy do regulacji tuby laserowej i poziomej regulacji
pecherzykdw;

2. Gdy klamka znajduje sie w pozycji "1" (cyfra "1" klamki jest skierowana w strone pojazdu), ptyta
lusterka pochyla sie

do przodu, a plamka naswietlania laserowego znajduje sie w pozycji "2";
3.Gdy uchwyt znajduje sie w pozycji "3" (numer "3" uchwytu jest skierowany w strone pojazdu),

ptyta lusterka jest przechylona, a plamka lasera znajduje sie powyzej pozycji "2".

2.9 Montaz i uzytkowanie wieszaka wzorcowego LDW:
Wzorce kalibracji LDW réznych samochoddw majg swoje wtasne parametry graficzne projektu,
ksztatt, rozmiar i ilo$¢ s rézne, istniejg trzy tryby:

1.Pojedyncza ptyta: umieszczona w $rodkowej pozycji preta kalibracyjnego;

2.Grupa 2 sztuk: zgodnie z centralng osig symetrii preta kalibracyjnego zgodnie z

okreslong umieszczong odlegtoscig;

3.Grupa 3 sztuk: $srodkowa 1 sztuka jest umieszczana w Srodkowej pozycji preta kalibracyjnego, a

pozostate 2 czesci s3 umieszczane zgodnie z symetryczng osig $rodkowa preta kalibracyjnego

zgodnie z okreslong odlegtoscia.

Belke AlignADAS mozna podniesé na wysokosé 2 metrow, a wiszaca na belce tablica LDW moze
w petni zaspokoi¢ potrzeby kalibracji wzorca LDW. W zaleznosci od rozmiaru i potrzeb
kalibracyjnych tablicy wzorcowej LDW, AlignADAS jest wyposazony w trzy zestawy po 6

wieszakéw LDW.
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Aby wykonac cata funkcje AlignADAS bez zaktdcen, 6 sztuk wieszakdw LDW, wieszaki mozna
montowad i zdejmowad w dowolnym miejscu belki na belce kalibracyjnej, a odlegto$é mozna

regulowac.
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A Uwaga: Tablica wzorcowa LDW i wieszak sg zawieszone na precie kalibracyjnym tylko
podczas kalibracji LDW. Bez kalibracji kamery LDW nalezy je umiesci¢ z powrotem w specjalnej
skrzynce powietrznej w celu konserwacji.

Nastepny, Podtacz przyrzad diagnostyczny, wtacz wytacznik zaptonu pojazdu, wtacz Volkswagen
ODIS

programu diagnostycznego i dziata¢ zgodnie z monitem, az kalibracja LDW zostanie zakoriczona.

2.10 Wzorzec kalibracji AVM (Around View Monitor) / RCW (ostrzezenie o kolizji z tytu)

Wzorzec kalibragi AVM (Around View Monitor) / RCW (rear collision warning) stuzy do kalibragji
zainstalowanej po obu stronach nadwozia i z tytu kamery, kazdy model samochodu zgodnie z wtasnym
zainstalowanym czujnikiem kamery ma specjalny wzdr, ksztatt, rozmiar jest staty, kalibracja czujnika
kamery, konstrukcja wzgledem pozycji ciata jest rowniez w standardowe] okreslonej odlegtosci

area.as pokazanej na rysunku:

-44 -



® ACC

® IDW ® AVM ® TPA/APS
® FCW
.
® AEB ® LKA ® BSD RCW
Front camera Front camera Side camera & radar Rear camera

calibration calibration calibration calibration

Podczas kalibracji, zgodnie z przepisami dotyczgcymi kalibracji, umies¢é tablice wzorcowa w

okreslonym obszarze, otwdrz potaczenie i otwdrz komputerowy przyrzad diagnostyczny, znajdz

interfejs docelowy i dokonaj kalibracji na odpowiedniej kamerze zgodnie z instrukcjami programu.

2.11 Zastosowanie kalibratora reflektora naroznego radaru

Jak pokazano na rysunku, w naroznej ostonie reflektora radaru zamontowana jest laserowa tuba
celownicza, ktdra jest zasilana ze standardowego zasilacza. Potozenie kalibratora reflektora
naroznego radaru ma swoje specyficzne wymagania. Prosze zapoznad sie ze szczegdtowymi
wymaganiami modelu pojazdu, takimi jak odlegtos¢ czujnika radarowego z tytu nadwozia w
stosunku do nadwozia pojazdu oraz kat wzgledem srodkowej osi nadwozia.

Po umieszczeniu kalibratora reflektora naroznego radaru w okreslonej pozycji, wtgcz wytgcznik
zasilania i naci$nij przycisk lasera, pozwdl laserowi oswietli¢ czesci kalibracyjne radaru fal
zamontowane z tytu korpusu, podtgcz i otwdrz komputerowy przyrzad diagnostyczny, znajdz

interfejs funkcji celu i skalibruj tylny radar korpusu zgodnie z wymaganymi instrukcjami.

o Power
orner cunsl
reflector Ty

cover
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2.12 Zastosowanie noktowizora i generatora Dopplera

Jak pokazano na rysunku, przyrzad kalibracyjny jest specjalnym przyrzadem kalibracyjnym
modelu wewnetrznego, Umies¢ przyrzad kalibracyjny w okreslonej pozycji wzgledem karoserii
samochodu zgodnie z przepisami dotyczgcymi kalibracji konkretnego modelu. Uruchom wytacznik
zasilania i rozgrzej przyrzad, aby spetni¢ wymagania robocze, podtgcz i otwdrz komputerowy
przyrzad diagnostyczny, znajdz interfejs docelowy i skalibruj odpowiednig kamere noktowizyjng lub

czujnik zgodnie z wymaganymi instrukcjami.

Odp .: Kalibrator noktowizora (odpowiedni dla Volkswagena, Audi, Bentleya,
Skody, Porsche) B: Pret kalibracyjny noktowizora Mercedes Benz

C: Generator Dopplera

2.13 Montaz i uzytkowanie szafy

Szafka, w ktdrej umieszcza sie i wyswietla urzadzenie aligner oraz komponenty ADAS, jest
opcjonalna w produkcie AlignADAS. Sktada sie z korpusu szafki, ptyty wiszacej, haka, tablicy
reklamowej i uniwersalnych kétek, szafka musi by¢ zmontowana na miejscu.

Najpierw zainstaluj cztery uniwersalne kétka do gtdwnego korpusu obudowy. Musisz odtozy¢
obudowe i dokreci¢ mocujgce uniwersalnego kétka; Nastepnie zamontuj ptyte wiszgcg na
powierzchni korpusu szafy za pomoca czterech montazowych M4x8. Nalezy pamietad, ze gumowa
podktadka ochronna na panelu musi by¢ wcidnieta miedzy nie.

Na koniec zawies haczyk zgodnie z rzeczywistg potrzeba.

Gtéwna szafka obudowy moze przechowywad elementy przyrzaddw wyréwnujacych, takie jak
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drukarki, uchwyt kierownicy, mocowanie hamulcéw itp., Lub przechowywad rézne komponenty
ADAS i zwykte narzedzia. Tyt stuzy gtdwnie do umieszczania tablicy kalibracyjnej Volkswagen LDW
i innych tablic wzorcowych o duzej powierzchni, a na przednim koricu mozna zawiesi¢ matg tablice
kalibracyjng lub inne popularne narzedzia. Panel szafki moze by¢ réwniez uzywany jako stét

warsztatowy.
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Szafa i inny komponent ADAS

2.14 Testowanie sprzetu
2.14.1 Sprawdzanie potaczenia i test zasilania

1.Podtacz gtéwny zasilajacy. Zasilacz zewnetrzny musi spetnia¢ wymagania dotyczace zasilania
urzadzenia. Uzyj multimetru, aby sprawdzié, czy voltage jest normalne po raz pierwszy.

2.Aby otworzy¢ przetacznik na kolumnie lub szafie, dobrze dziata zabezpieczenie napieciowe (zakres AC

185 ~ 275 V). Czekam 55s, $wieci sie zielone $wiatto na zabezpieczeniu napieciowym, a zasilanie sprzetu

dziata normalnie

Przetacznik

Zabezpieczenie napiecia

2. Ubezpieczenie zastepujace naklejke ostrzegawcza pozycji
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(FUSE)

(220~)
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2.14.2 Uruchomione oprogramowanie
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2.14.2 Uruchomione oprogramowanie
1. Inspekcja bezprzewodowej klawiatury, myszy i ekranu wyswietlacza dotykowego:
W16z bezprzewodowy odbiornik klawiatury myszy do portu USB, uruchom komputer, mysz i
klawiatura dziatajg normalnie, kliknij kazdy przycisk palcem, aby sprawdzié, czy ekran dotykowy jest

normalny.

Ekran dotykowy

2. Otwodrz komputer i uruchom oprogramowanie. Jesli nie ma btedu, oznacza to, ze sprzet jest
dobrze podtgczony. Jesli jest wyposazony w baze danych AUTODATA, najpierw podtacz

urzadzenie klucza sprzetowego, a nastepnie uruchom oprogramowanie, aby dziatato.

RozdziatIII. Instalacja oprogramowania

Przeczytaj ten rozdziat, aby dowiedzied sie, co nastepuje:

1. Instalacja i debugowanie oprogramowania;

2. Funkcje oprogramowania do wyréwnywania 3D; i

3. Metody instalacji i uzytkowania oprogramowania do osiowania.

3.1 Szybka instalacja oprogramowania do ustawiania

geometrii czterech két Pierwszy krok: Instalacja

oprogramowania

Uruchom setup.exe w folderze oprogramowania

Nastepnie kliknij "Dalej" zgodnie ze wskazdwkami. Podczas instalacji oprogramowania zaleca sie
przestrzeganie domyslnych parametrow oprogramowania.

Drugi krok: Instalacja bazy danych

Po instalacji nie ma bazy danych i danych konserwacyjnych. Aby przeprowadzi¢ instalacje, nalezy
dwukrotnie klikngé¢ Ogdlne chinskie dane instalacyjne 3D. Poprawka aktualizacyjna automatycznie
rozpozna $ciezke instalacji oprogramowania. Kliknij "Dalej", aby zaktualizowac i wybierz "Zakryj
wszystko", jesli okno "Zakryj wszystkie okna lub nie" pojawi sie podczas procesu aktualizacji do konca.
Trzeci krok: Instalacja domyslnej wartosci kamery i ptyty docelowej

Skopiuj 6 plikdw, a mianowicie camera_data_0, camera_data_1, target_data_O, target_data_1,
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target_data_2 i target_data_3 dostarczone przez producenta do folderu S3D3. Jesli chodzi o sprzet z
pomiarem wysokosci jazdy, wymagane jest skopiowanie target_data_9.

Czwarty krok: Instalacja sterownika sprzetu

Na koniec zainstaluj sterownik sprzetowy sprzetu. Podtacz komunikacyjny, kliknij <Komputer>
prawym przyciskiem, nastepnie kliknij <Natura>, a nastepnie kliknij <Menedzer urzadzen> po lewej
stronie interfejsu, jak pokazano na ponizszym rys. Na rys. znajduja sie 3 wykrzykniki, wskazujace na
zakonczong instalacje urzadzenia sprzetowego, ale nienormalng sytuacje sterownika sprzetu, ktéry

nalezy dodatkowo zainstalowad.
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File Action View Help

&= |mHmE =

-a

& Computer

b ¢ Disk drives

» B Display adapters
b 4y DVD/CD-ROM drives "
% Human Interface Devices
bt IDE ATA/ATAPI controllers
b= Keyboards |
b B Mice and other pointing devices

» B Monitors

l"-s" Network adapters

13 Other devices

-|[fn C8051F340 Development Board

[t Sunshine UC130M(MRNN) Industry Camera
@ Sunshine UC130M(MRNN]) Industry Camera
» “EI Portable Devices

Ports (COM & LPT)

2} Processors

1 -% Sound, video and game controllers

p 48 System devices

b @ Universal Serial Bus controllers

4

=

1. Kliknij prawym przyciskiem myszy urzadzenie z wykrzyknikami, jak pokazano na ponizszym
rys.;

File Action View Help
R e ARl HERN 7 Mol A T

P

> .48 Computer

b = Disk drives

1B Display adapters

b ey DVD/CD-ROM drives

2% Human Interface Devices

1> . IDE ATA/ATAPI controllers

> 2 Keyboards

> -8 Mice and other pointing devices

» B Monitors

-8 Network adapters

|3 Other devices

Hil CBOSLE340 Developr—= %
; 1l Sunshine UC130M(( Update Driver Software...

[l Sunshine UC130M({  Disable

N

i B Portable Devices Uninstall
»-YF Ports (COM & LPT) "
» 2} Processors Scan for hardware changes

»-% Sound, video and gam: Properti
1M System devices | Spaae ll
3 a Universal Serial Bus controllers

2. Kliknij przycisk <Update Driver Software>, jak pokazano na ponizszym rys.:
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) U Update Driver Software - C8051F340 Development Board

How do you want to search for driver software?

= Search automatically for updated driver software :
Windows will search your computer and the Internet for the latest driver software
for your device, unless you've disabled this feature in your device installation i
settings.

>

Locate and install driver software manually.

Cancel

3. Wybierz drugi element (oznaczony czerwong linig) i kliknij, aby wyswietli¢ <Przegladaj>, jak

pokazano na ponizszym rys.:

Browse For Folder &I

Select the folder that contains drivers for your hardware.

> L. program files
4 S3D
, db (4
drivers
) ico

Sant
< m »

Folder: drivers

[ ok ][ concel ]

4. Znajdz folder zawierajacy sterowniki do instalacji oprogramowania s3d; wybierz <sterowniki>
i kliknij <OK> aby zakonczy¢ instalacje. Trzy programy instalacyjne sterownikdéw sprzetowych sg
takie same. Po zakonczeniu instalacji wré¢ do interfejsu <Menedzera urzadzen>, wykrzykniki

znikng, jak pokazano na ponizszym rys. Instalacja wszystkich sterownikéw sprzetu zostata

zakoriczona.
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= Device Manager =)

File Action View ﬂel;
Ll ANec BN 7 Mol N 8

prec
/8 Computer
 Disk drives
&, Display adapters
) DVD/CD-ROM drives
2% Human Interface Devices
g IDE ATA/ATAPI controllers
4 %5 Imaging devices
ﬁ Sunshine UC130M(MRNN) Camera
ﬁ Sunshine UC130M(MRNN) Camera
22 Keyboards
| Mice and other pointing devices
& Monitors
&¥ Network adapters
EB Portable Devices
Y Ports (COM & LPT)
2 Processors
% Sound, video and game controllers

/M System devices
§ Universal Serial Bus controllers
4§ USBLO controlled devices
@ Silabs C8051F340 USB Board

A Notatki:

1. Ten komputer jest uzywany wytgcznie do ustawiania geometrii czterech két i nie moze byé uzywany
do innych celdéw, aby unikngé nieprawidtowego dziatania, ktére moze prowadzi¢ do awarii systemu
lub przypadkowego usuniecia tego systemu geometrii.

2. Zaleca sie korzystanie z 64-bitowej flagowej wersji systemu operacyjnego winl0, o optymalnej
rozdzielczosci 1360%*768.

3. Domyslna $ciezka instalacji to d:\S3D3. Nie usuwaj tego folderu w inne miejsca ani nie usuwaj go,
co moze spowodowacd nieprawidtowe uruchomienie systemu.

3.2 Specyficzne moduty i funkcje modutowe oprogramowania

W oprogramowaniu znajdujg sie dwa moduty, a mianowicie pomiar i rézne funkgje.

1. Funkcja pomiaru: W tym module odbywa sie caty pomiar zbieznosci czterech két. Oznacza to, ze
mozesz wykonac caty proces pomiarowy zgodnie z krokami programu lub wykona¢ pojedynczy pomiar
projektowy zgodnie z wymaganiami klienta.

2. Rézne funkcje: Niektodre istotne parametry sprzetu.

3.3 Instrukcja obstugi oprogramowania

Po zainstalowaniu oprogramowania kliknij dwukrotnie ikone na pulpicie, aby wej$¢ do systemu, a
moze pojawic sie nastepujacy interfejs. Wersja programu i wersja bazy danych sg pokazane w lewym
gérnym rogu interfejsu. Po zainstalowaniu oprogramowania lub aktualizacji danych mozna sprawdzic,

czy wersja oprogramowania i wersja bazy danych sa poprawne.
Wprowadzenie do przyciskow:

0]
WYyjdz z programu;

Oprogramowanie korzystajace z pomocy;
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Konfiguracja systemu ze wszystkimi réznymi funkcjami zakoriczonymi za pomocg tego
przycisku;

Zrezygnuj z ostatnich danych pomiarowych i rozpocznij nowy pomiar;
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ZZd Rozpocznij nowy pomiar lub kontynuuj poprzedni pomiar po otwarciu nowego oprogramowania.

3.3.1 Funkcja pomiarowa
Kliknij BEEMES przycisk w gtéwnym interfejsie, aby rozpoczgé nowy pomiar w nastepnym

interfejsie;

Wprowadzenie do przyciskow: BE#ll Pole widzenia kamery do sprawdzania, czy kamera
dziata normalnie lub czy ptyta docelowa znajduje sie w polu widzenia kamery;

Dodaj klienta lub wybierz istniejacego klienta;

Sprawdzenie stanu pojazdu pod katem niektdrych odpowiednich kontroli pojazdu przed
wyrownaniem;

Wybdr modelu pojazdu w celu wyboru typu pojazdu, ktéry ma zostaé wyréwnany;,
Pomiar kompensacji pojazdu pchajacego do pomiaru pojazdu pchajacego;
Pomiar sworznia krélewskiego do pomiaru sworznia zwrotnicy po pchaniu pojazdu;

Interfejs wyswietlania wynikdw pomiaréw do konkretnego pomiaru przedniego i tylnego
kota;

18] #10|@|3[»[p]es

Rozszerzone funkcje do realizacji bardziej funkcjonalnych pomiardw.

Uwagi: Wszystkie funkcje mozna pomingé, aby bezposrednio przejs¢ do nastepnej funkgiji.

Append Customer

] -~
OF O
Customer:
Address:
Telephone:
Email:
VIN : KM/Miles:
Plate NO.: Operator:
A ? 9 B « »

F4 F1 F9 F12 ESC ENTER

3.3.1.1 Dodawanie klienta
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3.3.1.1.1 Funkcja Dodaj klienta

Wyszukiwanie i dodawanie
danych klientéw

3.3.1.1.2 Specyficzna
operacja

Dodaj klienta: Wprowadz informacje o kliencie illcéliéaj przycisk
przej$¢ do nastepnego interfejsu kontroli stanu pojazdu.

-53-

, aby zapisad dane klienta, aby



®
Notatki: TeR&lES Przycisk w oprogramowaniu posiada funkcje zapisywania inforaai&ii Klikac

-~ , aby zapisac¢ dane w sposéb niejawny, a nastepnie kliknij przycisk

lub inne przyciski, jesli dane nie sagane do zapisania.
ENTER

Wyszukiwanie klientéw: Kliknij przycisk wyszukiwania klienta, a nastepnie nastepujacy
interfejs pokazujgcy wszystkich klientéw majgcych

Pojawi sie wyrédwnanie. Wybierz wymaganego klienta i kliknij przycisk , aby przejs¢ do Dodaj

interfejs klienta, w ktdrym zostang wyswietlone wybrane informacje o kliencie. Jesli w danych

historycznych klienta znajduje sie wiele informacji o kliencie, mozesz skorzysta¢ z funkgji
wyszukiwania. Wprowadz odpowiednie informachliencie, ktérym moze by¢ dowolny znany klient

informacje, takie jak imie i nazwisko, adres i telefon, kl@przycisk, a nastepnie  znalezione

informacje zo

=
kl'lkn” przycll§k | Customer | Address | Telephone |vIN | Manufacturdr ablxwewydrUkowal¢lam9¢,a IStOI’yczne
klienta.
‘« T ] (<] 3}
A 2?2 % B « »
Sprawdz i zapisz stan pojazdu.
3.3.1.2 Kontrola stanu pojazdu 3.3.1.2.2 Specyficzna operacja

3.3.1.2.1 Funkcja
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Dane historyczne klienta

Klika¢BE8llIEd na Dodaj interfejs klient Mgl Aby przejsé bezposrednio do nastepujgcego interfejsu:
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Vehicle Condition Checking

Left Front Wheel Right Front Wheel Left Rear Wheel Right Rear Wheel
Tire Air Pressure pst pst pst pst QQ
oa
Inside t.]
Tread P: mm mm mm mm oa
Depth Center mm mm mm mm \@
Outside mm mm mm mm
Dynamic Balance \ Normal Normal | Normal ﬁ | Normal ﬁ
= .
Wear Condition ‘ Normal Wear Normal Wear E | Normal Wear ﬁ | Normal Wear ﬁ ?

2 W A Sim A SR S8 AR

Normal Wear Outside Wear ~ Middle Wear Inside Wear Wave Pattern Massive Wear  Bubbled or Other Wear
Wear Cracked
A 2?2 9 B « »
F4 F1 Fo F12 ESC ENTER

Stan pojazdu Inspection_Tire kontrola
Ten interfejs pokazuje kontrole opon w kontroli stanu pojazdu. Prosimy o podanie szczegdtowych

informacji w zaleznosci od konkretnej sytuacji pojazdu.
Kliknij “®@==aby wprowadzi¢ kontrole zbieznoéci w sekcji kontroli stanu pojazdu, jak pokazano

na ponizszym rysunku

interfejs:
Vehicle Condition Checking
::I:hs:ls and Suspension “/ a ( :‘,_3\ x 8.Shock Spring “/ % S x Q\.
- : - &
2.Swing Al 9.5¢4
wing Arm M 3( & x trut Q\// % eo x o8
M b oa
3.Swing Arm Liner Bushing 10.Steering Driving
| 2| & I [assembl, V4 ‘}’ § b 4 @
/ s Z5 Y \/ * T
4.5wing Arm Ball \/ y o 11.Steering Rod Ball | W/ & &=
/ 4 23 x ™ /{ [ W] X
=,
5.Bolt Tightenis 12.Chassis and Su: i
ightening »‘/ % ?,:“ x H.iSh‘Sﬂs an spension ‘!‘/ 3{ p;h,}) x
6.Wheel Bearing J y 13.Stabilizer Bar Bolt “/ .Y
v S | & x Y/ A & x
7.Shock Absorber 14.Isolation Pads and
'\/ % 29 x Hinge. A N/ % :‘} x
+/ Normal 3¢ Repair &% Change 3¢ Unnormal

A ? 9 O « »

FA F12 ESC ENTER

Stan Inspection_Alignment kontrola pojazdu

Wybierz szczegoétowe informacje w zaleznosci od konkretnego stanu pojazdu.

Kliknij ' , aby wprowadzi¢ dodatkowa inspekcje w przegladzie stanu pojazdu, jak pokazano w
ponizszym interfejsie:
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Vehicle Condition Checking

1.Head Lamp §/ x &':3 x 11.Cabin Air Filter “/ % @c% x &
2.Fog Lamp ‘/ % e‘;':} x 12.0il Level qs/ % @l:» x &
3.Direction Indicator Lamp ‘/ % iy x 13.Coolant Level \/ % @?’ x f: ]:
v =R ¥ =
4.Stop Lamp \/ % E::_? x 14.Brake Fluid Level J % @?‘3 x K@
5.Dashboard Warning %/ % @"g x 15.Brake Block ‘/ % &ll& x
Lamp <« W 4=
6.Power Supply Voltage Q-/ % @’:3 x 16.Brake Disk \/ Q% @::3 x ﬁ
7.Pole Connecting Line \/ % &?«E x 17.Wipers g/ be é?% x
8.Shock Shsorber ‘/ y @?@ x 18 Windshield Cleaner ‘/ 2, ?“3 x
® S Y b ke
9.0il Filter \/ % @% x 19.Chassis Protector ‘/ % @Qﬁ x
10.Air Filter \/ % ::» x 20.Spare Tyre J % PR x
J Normal X Repair & Change x Unnormal
' , Q (O] «
F4 F12 ESC ENTER

Stan pojazdu Inspection_Additional kontrola

Wybierz szczegdtowe informacje w zaleznosci od konkretnego stanu pojazdu.

||
Wszystkie kontrole stanu pojazdu mogg zosta¢ pominiete. Kliknij , aby zapisac juz wykonane
inspekcje i przejsé do nastepnego kroku.
3.3.1.3 Wybér modelu pojazdu
3.3.1.3.1 Funkcja
Wybierz model pojazdu, ktéry chcesz wyrdwnad.

3.3.1.3.2 Specyficzna operacja

Kliknij BE2ES Interfejs kontroli stanu pojazdu lub A aby przej$¢ bezposrednio do nastepujacego
interfejsu:

Model Selection

4 o 6 ALFAROMEO

F ASHOKLEYLAND

| " BEDFORD
|s

LT

|u o BENTLEY
v

e

[ x

L% @ BMW

Po lewej stronie znajduje sie pole

Database Version:2015.01.03 VIN :

Select Year Model Manufacturer
| Acura

ACURA

Displ
|32
32L 2001

|23 |1998 |1s99 |——

3.0L 1997 |1998 M

|22 |1997 |1997 |—

| ACURA
| Acura

Wybér modelu pojazdu

z listg marek. Szukaj wedtug rankingu marek lub kliknij A, B, C,

-50-



po lewej stronie.
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= Model pojazdu dostarczony przez producenta: Model pojazdu dostarczony przez producenta

nie moze by¢ usuwany ani modyfikowany.

=N = Dostosowany model pojazdu: Kliknij przycisk, aby wyswietli¢ nastepujacy interfejs:

Model Selection

= ™
[} + - 1 N Q a B
. | Select Yeai || Model | Manufacturer | Displ | First Yez | End Yeal| Chassis | Eng Q\\
@ acom - —
LB, B
|igi vy | QQ
Lo @ ALFAROMEO |
o-a
i 1212
™ ASHOKLEYLAND |
[H
|1 @ ASIA l \@
[ J
| K =~ ASTONMARTIN l
1 L
i ¥ cozp AUDI | ®.
|o
| P @z AUSTIN |
LQ
| R BEDFORD l
L Bl
LT
| o> BENTLEY l
104
W €& BYD |
[ X
LY @
|z @ BMW - <1 —1 2l

Model pojazdu Selection_Customized Model pojazdu

Kliknij
nastepujacy interfejs:

ten interfejs, aby doda¢ model pojazdu przez samego klienta, a nastepnie pojawi sie

Modify User-defined Vehicle Model

Left Side Right Side
Item Brand: ACURA QQ
NTOL STD PTOL NTOL STD PTOL
Model: o
Toe 1|1~ a
Camber
= Year: - @
F Caster
ront
Wheel - Vehicle Body:
Displ:
Included Angle ﬁ‘
Rim:
Toe Out On
Load:
Rear |Toe
Wheel Fuel Tank:
Camber
Chassis:
Inside Engine:
Max Turn Angle
Outside | I
7 1
4 ? 9 O .
F4 F1 F9 F12 ENTER

Model pojazdu Selection_Edit niestandardowy model pojazdu
Wprowadz informacje o modelu pojazdu i standardowe dane, a ® mozna zastgpic¢ pustym kolorem.

Nastepnie kliknij, BElES aby zapisad.

Wybierz model pojazdu do usuniecia w prawym polu listy, kliknij w celu usuniecia, jak
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np

pokazano w ponizszym interfejsie, a nastepnie kliknij, EElEE aby zapisad.
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Delete User-defined Vehicle Model

ID: 1
Left Side Right Side
Item - Brand: | ACURA ﬁ
NTOL STD PTOL NTOL STD PTOL
— = u — | — —| Model: aa
Toe
s
Camber
Year: =
Front Castar - - - - - -
Vehicle Body:
Wheel SAT e
Displ:
Included Angle
Rim:
Toe Out On
Load:
Rear Toe
Wheel o= == o= == == = Fuel Tank:
Camber
Chassis:
Inside.

Max Turn Angle @
Outsic Click "Continue” to Delete User-defined Vehicle Model

|
ﬁ ? oo @ ‘Il II’
F4 F1 F9 F12 ESC ENTER

Model pojazdu Selection_Delete niestandardowy model pojazdu

Uwagi: Dane dodane przez samego klienta nie beda obstugiwaty funkcji wyszukiwania VIN.

=
Typowy model pojazdu: Wszystkie modele pojazddéw uzywane przez klienta sa

wymienione tutaj.

W gtéwnym interfejsie wyboru modelu pojazdu kliknij tytut w prawym polu listy, a nastepnie zostanie

Modelo -

ROCASTA
wyswietlony tréjkatny znacznik, taki jak =, Kliknij znacznik tréjkata, aby przejsé

do porzadku rosngcego lub malejacego. Wyszukiwanie modelu pojazdu: Wprowadz model pojazdu

e
do wyszukania w lewym gdérnym rogu, kliknij, H aby wyszukad
Woyszukiwanie modelu pojazdu wedtug kodu VIN: Wprowadz 17-cyfrowy kod VIN pojazdu lub zeskanu;j

kod VIN za pomocg skanera kododw i kliknij, aby znalez¢ odpowiedni kod pojazdu z kodem
VIN. Jeéli jaki$ pojazd ma kod jednowymiarowy, a nie kod VIN, wydrukuj odpowiedni
jednowymiarowy kod kodu VIN

i wklej go w automacie, aby bezposrednio znalez¢é model pojazdu, skanujac kod. Po

il
wprowadzeniu kodu VIN kliknij, =~ aby go wydrukowad.

=1
Dane standardowe: Kliknij [Q , aby przejs¢ do interfejsu danych standardowych w nastepujacy

sposdb:
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Standard Data

AcURA cL WY
T rSSTSEEEEEEE
Toe-in unit:| Degree Front Tires Spec: Input Format: 245/40 R18
Angle Ratiu:‘ 60 ﬁ Rear Tires Spec:
Left Side Right Side
Item
NTOL STD PTOL NTOL sTD PTOL = =

o) 06" 00’ 06" 06’ 00" 06’

Camber 10 0’0’ 1°0' 1°0° o0’ 1°0°
Front |C3ster 10" 2048 10" 1°0° 2048° 10
Wheel SAT

Included Angle

Toe Out On
Rear Toe @ on omr 0@ °on’ o
Wi 06 0°0 06 06 00 06

carbiae 10 -0°30° 10 10° -0°30° 1°0°

Inside - - - - -
Max Turn Angle
Outside | I
A ?2 & @ «a
F4 F1 F9 F12 ESC ENTER

Dane standardowe
Standardowe dane przedstawiajgce model pojazdu sg oparte na stopniu w milczagcym stosunku 60.
Jesli wymagane jest przeliczenie jednostki na mm, nalezy wprowadzi¢ specyfikacje opony zaréwno
przedniego, jak i tylnego kota, aby uzyskaé doktadniejsze dane. Gdy stosunek wynosi 60, wyswietli
0°45'. Gdy wspdtczynnik zostanie przeliczony na 100, wyswietli sie 0.75°.
3.3.1.4 Pomiar kompensacji pchajacego pojazdu
3.3.1.4.1 Funkcja
Przesuwajac pojazd do przodu i do tytu, dane pojazdu sg dostepne z wyniku pomiaru.

3.3.1.4.2 Specyficzna operacja

Kliknij Interfejs wyboru modelu pojazdu lub aby przej$¢ bezposrednio do nastepujacego
interfejsu:

Preparation for pushing car e /\)]

?2 % @

F1 F12

Pomiar kompensacji pchajacego pojazdu
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: Pomiar na czterech kotach (tryb cichego wyréwnania)

Pierwszy krok:

Odtwdrz animowang kreskdwke, aby przygotowad sie do pchania pojazdu, przeprowadz
odpowiednie konkretne
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Operacja Aby upewnic sie, ze gramofon jest przykrecony, umiesc¢ uszczelke przejsciowq, zatrzymaj

pojazd w wyznaczonej pozycji, poluzuj mocowanie hamulca, zablokuj mocowanie kierownicy i umiesé

p
poduszke na tylnym kole pojazdu, aby utrzymacd stabilno$é pojazdu. Nastepnie kliknij, aby

rozpocza¢ pomiar.

Four Wheels Measurement

Kompensacja za pchanie czterech két po Vehicle_1

Drugi krok

Usun uszczelke. Postepujgc zgodnie ze strzatka, najpierw popchnij pojazd do tytu, az strzatka zmieni
kolor na zielony (jak pokazano na rys. 3-8), a nastepnie umies¢ uszczelke, aby utrzymad pojazd
stabilnie, aby poczekac na zmiane kierunku strzatki; gdy strzatka sie odwrdci, popchnij pojazd do
pozycji, w ktdrej strzatka zmieni kolor na zielony (jak pokazano na rys. 3-9) zgodnie ze wskazdwkami,
a nastepnie umiesc uszczelke, aby utrzymad pojazd stabilnie, aby poczekad na zakonczenie pomiaru.
Uwagi: Takie sytuacje w kompensacji za pchanie czterech két Vehicle_4 moga wystapié w procesie
pomiaru: 1. Koto jest ekranowane; 2. Wstrzas wystepuje w procesie pchania pojazdu; 3. Pojazd jest
pchany; 4. Pojazd jest wypchniety i wymaga odepchniecia; 5. Pojazd zatrzymuje sie stabilnie na czas

oczekiwania.
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Four Wheels Measurement

i

ENTER

Kompensacja za pchanie czterech két po Vehicle_2
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Four Wheels Measurement

ACURA CL WY

Kompensacja za pchanie czterech két po Vehicle_3

Kompensacja za pchanie czterech két po Vehicle_4

Trzeci krok

Jesli koto trzesie sie nienormalnie podczas pomiaru, wejdz do interfejsu Kompensacja pchania

czterech kot Vehicle_5. Czesd oznaczona zéttym tréjkatem wskazuje konkretne koto potrzasajace.
Klikac

S

S | aby wrocié do Kompensagji za pchanie czterech kot Vehicle_1 w celu ponownego pomiaru, a

n’ nastepnie kliknij przycisk

ENTER

O

, aby zignorowac drzenie i rozpoczaé pomiar sworznia krélewskiego.
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Uwagi: Jedli wystagpi nienormalne potrzasanie, sprawdz, czy clamp ptytki kalibracyjnej
odpowiedniego kota jest luzny, czy nie. Wyreguluj i ponownie zmierz. Jesli bezposrednio wrdcisz do

pierwszego kroku, moze wystgpic¢ duze odchylenie w danych pomiarowych.
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w: Pomiar pojedynczego kota

Podnoszac pojazd, odpowiednio obrdd cztery kota, aby zmierzyé dane pojazdu. Pojazd lagdowy i
odczytaj dane z wyniku pomiaru.

Pierwszy krok

Kliknij przycisk [Pomiar pojedynczego kota], aby przygotowac sie do przesuniecia kompensacji

pojazdu, aby przejs¢ do interfejsu pomiaru pojedynczego kota.

ACURA CL WY

Preparation for Single Wheel Measurement

Jednokotowy Measurement_1

Drugi krok

p
Podnies pojazd zgodnie z instrukcja ij aby wejs¢ do interfejsu wyboru pomiaru kota.

Single Wheel Measurement (L)}

Jednokotowy Measurement_2
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Trzeci krok

Obrdc¢ odpowiednie kota i spraw, aby powierzchnia tarczy celowniczej byta skierowana w strone
kamery i prostopadta do ziemi. Wybierz koto do pomiaru w prawym gdérnym rogu powyzszego rys.,
a nastepnie wejdz do interfejsu pomiaru pojedynczego kota; Zgodnie z instrukcjami interfejsu,

najpierw obrdc¢ koto do tytu, a nastepnie do przodu
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do momentu zakoriczenia pomiaru. Wrd¢ do interfejsu wyboru pomiaru kota (Measurement_2 z
pojedynczym kotem).

Czwarty krok

Po zakonczeniu pomiaru czterech két kompensacja pojedynczego kota jest zakoriczona. @ Uwagi:
Tylko wtedy, gdy pomiar geometrii czterech két jest wykonywany przez pchanie z powodu
ograniczenia podtoza lub z innych powoddw, mozna korzystac z tej funkcji. Co wiecej, pomiar
pojedynczego kota

funkcje mozna zakonczy¢ tylko wtedy, gdy zintegrowany pomiar czterech két zostanie zakoriczony.
Jesli zintegrowany pomiar pojedynczego kota lub pomiaru czterech két zostat wykonany, ale tarcza
docelowa pojedynczego kota odchyla sie, pojedyncze koto mozna zmierzy¢é za pomoca funkgji
pomiaru pojedynczego kota.

Interfejs przygotowania pomiardow;

)

: Pomiar podwdjnego kota

Pomiar opiera sie na dwdch tarczach docelowych przednich két, a metoda pomiaru jest podobna do
pomiaru na czterech kotach.

3.3.1.5 Pomiar sworznia krélewskiego

3.3.1.5.1 Funkcja

Skrecajac w lewo i w prawo, zmierz dane sworznia zwrotnicy, zbieznosci i maksymalnego kata
skretu kierownicy pojazdu. Dane mozna odczytac z wyniku pomiaru.

3.3.1.5.2: Konkretna operacja

Kliknij na pomiar kompensacji za pchanie interfejsu pojazdu lub aby przejsé

bezposrednio do nastepujacego interfejsu:
Pierwszy krok

Upewnij sig, ze gramofon jest przykrecony, zatrzymaj pojazd w okreslonej pozycji i umiesé poduszke

na tylnym kole pojazdu, aby pojazd byt stabilny, aby wejs¢ do interfejsu pomiaru sworznia zwrotnicy.
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Preparation for Caster Measurement acuracr W

«a np

ESC ENTER

4 ?

F4

Drugi krok

Jak pokazano w animowanej kreskéwce na interfejsie przygotowania, stabilnie zahamuj pojazd,
wykred
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gramofonu, zainstaluj uchwyt hamulca i k& aby rozpoczadé pomiar, jak pokazano na rys. Liczby na
rys. Reprezentuje: (1) Blok atrybutéw dla przedmiotu, ktéry ma by¢ obecnie mierzony (2) Blok suwakowy
dla kierunku i kat ust. 3 pkt 4 Pozycja pomiarowa sworznia krélewskiego ust. 5 pkt 6 Pozycja
pomiarowa kata zbieznosci (7) sygnalizacja skretu w lewo (8) Sygnalizacja skretu w prawo (9) Koto
jest zakryte (10) Odczyt kata skretu koto

Caster Measurement

Trzeci krok

Pomiar mozna wykonad w pieciu krokach. Jak pokazano w interfejsie pomiaru sworznia krélewskiego,
skre¢ w lewo do (3), ustabilizuj i poczekaj, az odpowiedni obraz zmieni kolor na zielony;
nastepnie skre¢ w lewo do (5), a nastepnie kontynuuj skrecanie w lewo, az kierownica przestanie
sie poruszad, ustabilizuj i poczekaj, az obraz zmieni kolor na zielony; skre¢ w prawo, ustabilizuj i
poczekaj; skre¢ w prawo w (4), ustabilizowac sie i czekad; Nastepnie skre¢ w prawo do (6),
ustabilizuj i poczekaj; Kontynuuj skrecanie w prawo, az kierownica przestanie sie poruszad,
ustabilizuj i poczekaj, az zdjecie zmieni kolor na zielony; na koniec skreé w $rodek, a kat pozostanie
w granicach +0°6'. Omijaj przejScie kamery i zakoricz pomiar, a nastepnie automatycznie przejdz do
interfejsu wynikow pomiaru. Jesli koto sie trzesie, wejdz do interfejsu ponownego pomiaru.

Caster Measurement




<
Klikac’ , aby wrdcic¢ do Szpilka krélewska Measurement_1 w celu ponovg

pomiaru, a nastepnie kliknij przycisk aby

zignorowac drzenie.
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@ Uwagi: Jak pokazano na Measurement_1 sworznia kréla interfejsu pomiarowego, po
pomiarze (3) lub (4), (7)(8) nastapi w tym samym czasie. Teraz obrdc¢ sie w innym kierunku i
pomin pomiar

(5)(6). Jesli wystapia nienormalne drgania, sprawdz, czy mocowanie ptytki kalibracyjnej

odpowiedniego kota jest luzne, czy nie, hamulec jest napiety, czy nie. Dostosuj je i zmierz
ponownie. Jesli wrdcisz bezposrednio do pierwszego kroku, moze wystapi¢ duze
odchylenie w danych pomiarowych.

3.3.1.6 Wynik pomiaru

3.3.1.6.1 Funkcja:

Sprawdz dane pomiarowe pojazdu z funkcja regulacji w czasie rzeczywistym.

3.3.1.6.2 Specyficzna operacja:

Kliknij E2RES interfejs pomiaru sworznia krolewskiego lub aby przejsc¢ bezposrednio do

nastepujacego interfejsu:

Wheel Alignment

s

o (IR [ I

I =

Wynik pomiaru

ol

Dane standardowe: Pokazuje standardowe dane mierzonego pojazdu;
Pomiar podnoszenia: Zmierz pojazd podnoszacy;
3
P Zapisz przed korekta: Zapisz dane przed korekta;
s

@ Zapisz po regulacji: Zapisz dane po regulacji;

i‘_fi Drukuj: Wydrukuj dane pomiarowe;
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Regulacja tylnego kota: Regulacja tylnego kota w czasie rzeczywistym;

Regulacja przedniego kota: Regulacja przedniego kota w czasie rzeczywistym;

Regulacja sworznia krélewskiego: Regulacja sworznia krélewskiego w czasie
rzeczywistym;
Wszystkie zmierzone dane dotyczace osiowania sg wyswietlane na interfejsie wyniku pomiaru.
Umies¢ kursor myszy na zdjeciu w poblizu danych pomiarowych, a pojawi sie nazwa elementu

pomiaru; Podstawowe tto
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dane pomiarowe majg rézne kolory, w tym zielony m wskazuje, ze dane pomiarowe s3

w standardowym lunecie m wskazuje, ze dane pomiarowe wykraczajg poza standardowy

1szary m wskazuje, ze danych pomiarowych nie mozna

Rear Wheel

Pomiar przedniego kota
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Caster Adjustment

Pomiar kétka
id 4

3D Wheel Alignment Test Report 3D Wheel Alignment Test Report

Customer : - Telephone

Customer : - Telephone
Operator 4
il Fapalr Orler; Operator Repair Order: 4
/Ml yJ 1 1
Date : 01/04/15 09:02:18 KMIMiles : 0 Date : 01/04/15 09:02:18
Piate NO. : - VIN Model TS == v
s10
s Before | nroL PTOL faced Alignment Checking
FrontLeft O = = Omen Left Front Wheel [Right Froat Wheel| Left Rear Wheel [Right Rear Whee!
Boéy He
s Height Front Rght Omen - - - Omm Tire Air Pressure. oPSI OPS| OPSI OPSI
Resrtet | oom = = - oo
Insde m m m m
Frotiet | omm = = iz o Tresd Pattem L Oy om Oy
= FrontWheel | Omm = o = omm Depth e Omm Omm Orm Omm
Whes Treck e = T = e Outsde omm omm omm omm
7R Len G = om Gem Wear Condton Normal Wear | Normal Wear | Normal Wear | Normal Wear
Right omen - o - Omm Dynamic Balance Normal Normal Normal Normal
Tow oo - o - - Hem Item
Toe Len v | 00 o0 ov - 1.Chassis and Suspenson Heght = 8.5hock Spring =
Rt o0 | oo ov oo -
2.5wing A = astt
Feoot . Let (3 (3 [ 3 - s
Whee! Camtio Tt w o0 o ov = 3 Swing A Liner Bushing N 10.Steerng Drving Assendly B
o LR 0 000000 = 4 Swing Am Bad ~ 11 Steenng Rod Bat =
Rant oo | o0 oo oo = 5 Bolt Tightening = 12 Crassis and Suspension Heght =
A Let [ 00 ov o0 - 6 Vinee Bearng = 13 Stabazer Bar Bot
Ront oo 00 00 ov - 7 Shock Absorber = 14 Isciation Pads and Hinge
Toe Out On Tums Left 0’0 o' o'r o0 -
u
Rght v | oo 00 oo 5 Care Checking
Lefiinade | 00 | 00 00 o0 - Htem tem
Max Tum Le® Outside E‘.ﬂv 2‘.1:" g:g U:U = 1 Head Lamp - 11.Cabin Ar Fiter -
Rght nside :c i g: = 2FogLamp = 1201 Level o
~ . - - -
~ W1 Otode - = = = = 3 Drecton Indcator Lamp = 13 Cooiant Level =
Toul oo = oo & = 4 Stop Lamp = 14 Broke Flud Level
e Toe ot oo 0 o0 = 5 Dashboard Wamng Lamo - 15 Brake Bock
Whee! Raght 00 oo o o0 - 6 Power Supply Voltage - 16 Brake Disk
S Let I - 7 Pole Connecing Line = 17.Weers =
Right x4 o0 oo o0 = 8.Shock Sbsorber e 18 Wdsreld Cieaner =
e e = = = = .04 Fater 15 Crases Protecior
S v = s
Trrust Ange 00 = = = = -
10 Ar Fater = 20 Spare Tyre =
Ebermayer & Egger GmbH Contact:c222 Telephone t333sdsd Ebermayer & Egger GmbH Contact:c222 Telephone1333sdsd
Address:asss Faxfidd Address:asss Faufitd

Drukowanie danych Report_Alignment Wydrukuj Report_2 dane o stanie pojazdu

; Notatki: Przycisk [Zapisz] przed pomiarem powinien by¢ uzywany po zakoriczeniu pomiaru
czterech kot i sworznia krolewskiego. Nie wolno z niego korzystaé po dostosowaniu pojazdu; w
przeciwnym razie dane pomiarowe przed

Korekta zostanie nadpisana. Aby przejs¢ do interfejsu wynikdw pomiaru, jesli kat skretu kierownicy
przekracza

+12', nalezy najpierw wejs¢ do interfejsu regulacji kierownicy. Po wyregulowaniu kierownicy
automatycznie przejdzie ona do interfejsu wynikdw pomiaru. Lub kliknij [Enter], aby przej$c¢

bezposrednio do interfejsu wynikdw pomiaru, bez regulagiji.

3.3.1.7 Rozszerzone funkcje
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Kliknij EEMES interfejs wynikdw pomiaru lub aby przej$¢ bezposrednio do nastepujgcego
interfejsu:
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Extented Functions

Rozszerzone funkcje

Regulacja demontazu opony:
Jest dopasowany do specjalnego adaptera obreczy, aby realizowad wyswietlanie zmiany kata w
czasie rzeczywistym podczas demontazu opony i regulacji kata pochylenia.
Adapter obreczy: Jest to rodzaj urzadzenia do podtgczania dysku docelowego do montazu bez
zmeczenia po zdemontowaniu opon. Kliknij przycisk [Regulacja demontazu opony], aby przejs¢ do

interfejsu regulacji demontazu opony:

Removing Tire Adjustment

‘ @ Lift the car,Remove the tire Installrim adapter and fixer,then Click
"Continue";If not, click "Return".

»

ENTER

Demontaz Adjustment_1 opon

Podnies pojazd i zdemontuj opony zgodnie ze wskazdwkami, zainstaluj adapter obreczy i zaciski,

p
a po zakoriczeniu operadi kliknij, aby przejs¢ do interfejsu reguladi tylnego kota (pomiar tylnego kota); nastepnie

np
kliknj, B aby przejsc do interfejsu regulacji przedniego kota (pomiar przedniego kota);

i wrdc do interfejsu 3-15 po zakonczeniu obliczen. Regulacja przedniego kota lub

Regulacje tylnego kota mozna przeprowadzi¢ w zaleznosci od potozenia regulowanej opony. Po
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p
zakonczeniu regulacji kliknij ponownie, aby przej$¢ do nastepujacego interfejsu:
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Removing Tire Adjustment

Usuwanie Adjustment_2 opon

Wykonaj operacje zgodnie ze wskazdwkami.

o

' Wymiar pojazdu

Zmierz bieznik, rozstaw osi i tym podobne elementy pojazdu.

Kliknij przycisk [Wymiar pojazdu], aby przejs¢ do interfejsu wymiaréw pojazdu po pomiarze
kompensacji pchania pojazdu, a nastepnie zostang wyswietlone dane.

Body Dimension

Wymiar korpusu

p
Kliknij , aby powrdci¢ do interfejsu funkcji rozszerzonych i zapisac dane, a nastepnie

<
k@ij, aby powrdci¢ do interfejsu funkcji rozszerzonych bez zapisywania danych.

Regulacja kierownicy

Utrzymuj kierownice prosto zgodnie z rzeczywista sytuacjg pojazdu i kliknij przycisk [Regulacja
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kierownicy], aby wyswietli¢ nastepujacy rys.:
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Steering Wheel Adjustment

Regulacja kierownicy
W interfejsie znajdujg sie wartosci kata kierownicy oraz wartosci zbieznosci lewego i prawego
przedniego kota. Dostosuj warto$¢ zbieznosci do normalnego zakresu zgodnie ze wskazdwkami
komputera i zakoncz proces, az wartos¢ kata kierownicy wyniesie 0.

;4
Regulacja wspornika silnika

Jesli chodzi o pojazd z tg funkcjg, poprzez ruch wspornika silnika w celu regulacji odpowiednich katéw,
funkcja moze kierowad kierunkiem ruchu wymaganym przez wspornik silnika i wyswietla¢ wartosd
pomiaru nachylenia osi kierownicy.

Kliknij przycisk [Regulacja wspornika silnika], a zostanie wyswietlony nastepujacy rys.:

Engine Bay Adjustment

‘ @ Remove the turntable pins, fix the braker,then lift up the vehicle to make
front wheels off the ground.

o 0B

F9 F12

Komora silnika Adjustment_1

np
Zahamuj pojazd stabilnie, odkrec¢ obrotnicy, kliknij zgodnie ze wskazéwkami, a nastepnie
wyswietli sie nastepujacy rys.
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Engine Bay Adjustment

Komora silnika Adjustment_2

Wyreguluj sworzen krélewski, aby réznica miedzy katem nachylenia lewej i prawej osi kierownicy

miescita sie w rozsadnym zakresie. Po zakonczeniu regulacji kliknij BEES, a nastepnie zostanie

wyswietlony nastepujacy rys., aby ustawic pojazd.

Engine Bay A;ijustment

Komora silnika Adjustment_3

O= ) . c e g
9 Pomiar krzywizny zbieznosci

Mozna zmierzy¢ statg wartosc zbieznosci w pojazdach (takich jak Passat B5 i Audi AG) z tg funkcja, a

mianowicie réznice miedzy wartoscig zbieznosci po podniesieniu zawieszenia o0 60 mm a normalng

wartoscia zbieznosci.
Kliknij przycisk [Pomiar krzywizny zbieznosci], a zostanie wyswietlony nastepujacy rys.:
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Toe Curvature Measurement

Krzywizna palcéw Measurement_1
Zainstaluj narzedzia B5 zgodnie ze wskazdwkami, aby podniesé karoserie pojazdu o 60 mm, a po

zakonczeniu kliknij, BEES aby przej$é do nastepnego interfejsu:

Toe Curvature Measurement

Left Side Right Side Total Toe Y
Original Toe 00 oto: ey =

Toe after Lift Up
Tolerance e o — | &
tola

0°0" 0°0"
-0°6" 0°6" 0°6' -0°6" \@
R‘
bs S
I o M0

#f 2.9 06 e

Krzywizna palcow Measurement_2

ENTER
Klikad , aby ustawic¢ pojazd zgodnie ze wskazéwkami.

Py
3

Regulacja blokady zbieznosci
Jedli chodzi o niektdre pojazdy, to dla wygody regulacji zbieznosci wymaga to przeprowadzenia
regulacji po przekreceniu kierownicy do skrajnego potozenia. Ta funkcja polega na zablokowaniu
wartosci zbieznosci i obréceniu kierownicy do wtasciwej pozycji dla wygody regulacji zbieznosci.

Kliknij przycisk [Regulacja blokady zbieznosci], a zostanie wyswietlony nastepujacy rys.:
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Lock Toe Adjustment

Blok Adjustment_1 palcéw

p
Trzymaj kierownice prosto zgodnie ze wskazdwkami i kliknij po zakonczeniu, aby przejsé do
nastepnego interfejsu:

Lock Toe Adjustment

«

ESC ENTER

Blok na palcach Adjustment_2

p
Po ustawieniu kierownicy w pozycji dogodnej do wyregulowania zbieznosci, kliknij :
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Lock T})e Adjustment

Blok Adjustment_3 palcéw

Dokonaj regulacji w interfejsie i kliknij EElEd po zakoriczeniu regulagji.

np
Po zakonczeniu regulacji obrdc¢ kierownice do pozycji prostej i kliknij, aby zakonczy¢

regulacje.

51 4
i Zerowy pomiar pochylenia bieznosci

Gdy zbieznosé wynosi zero, zostanie wyswietlona wartos¢ pochylenia kota. Funkcja jest
odpowiednia dla pojazddw z duzym katem nachylenia sworznia zwrotnicy.

Kliknij przycisk [Zero toe-in Camber Measurement], a nastepnie zostanie wyswietlony nastepujacy

rys.:

Measurement of Zero Camber Toe

Zerowy kat pochylenia palcéw Measurement_1
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Measurement of Zero Camber Toe

Zerowy pomiar pochylenia palcéw _2

Nastepnie ustaw drugie przednie koto w pozycji zerowej zbieznosci i zmierz pochylenie przedniego kota.

3’ Promien toczenia

Aby zmierzy¢, czy rozmiar opon pojazdu jest dopasowany. Po zakoriczeniu procesu osiowania mozna
wyswietli¢ promien toczenia kazdego kota, aby przypomnied operatorowi, czy modele két sg dopasowane
Llub czy wystepuijg problemy, takie jak nieréwnomierne cisnienie w kole lub powazne zuzycie opon.

Kliknij przycisk [Promien toczenia], a nastepnie zostanie wyswietlony nastepujacy rys.:

Rolling Radius

Rolling Radius Oomm e‘\'
Revs/Km (=3
Rolling Radius Omm f:T:
Revs/Km
@
?‘
Rolling Radius Omm
Revs/Km
Rolling Radius Omm
Revs/Km
a® 2 s «

ESC ENTER

Promien toczenia

»

Ma na celu doktadny pomiar wartosci przesuniecia przedniego kota oraz wyswietlenie wartosci

Promien szorowania opon

pomiaru kata rozwarcia, kata nachylenia osi kierownicy i pochylenia kota. Definicja promienia
szorowania opony: nazywana rowniez odlegtoscig odsuniecia, to odlegtos¢ od punktu przeciecia

miedzy linig srodkowa opony a podtozem do punktu przeciecia miedzy linia pomocnicza sworznia
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zwrotnicy a podtozem (jak pokazano na ponizszym rys.). Jesli punkt przeciecia miedzy linig pomocnicza
sworznia zwrotnicy a podtozem znajduje sie w punkcie przeciecia miedzy linig $rodkowg opony a
podtozem, nazywa sie to przesunieciem dodatnim; w przeciwnym razie nazywa sie to ujemnym
przesunieciem. Wymagana jest zmiana danych dotyczacych szerokosci opony zgodnie z rzeczywista

szerokoscig opony i przeprowadzenie
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Ponownie przesun pomiar pojazdu po zmianie.

Kliknij przycisk [Promien szorowania opon], a nastepnie zostanie wyswietlony nastepujacy rys.:

Scrub Radius

Promien szorowania opon

2

Woysokos¢ pojazdu

Aby doktadnie zmierzy¢ wysokos¢ nadwozia pojazdu, jesli wybierzesz specjalny pomiar tarczy docelowej, po
prostu skieruj wskaznik specjalnego dysku docelowego na pozycje, w ktdrej chcesz zmierzy¢ pojazd. Funkgja:
Jesdli chodzi o pojazdy z regulowang wysokoscig zawieszenia, regulacje mozna przeprowadzi¢ zgodnie z
wynikiem pomiaru; A jesli chodzi o pojazdy z zawieszeniem pneumatycznym, w zaleznosci od wyniku
pomiaru mozna wybrac odpowiednie standardowe dane dotyczace osiowania.

Kliknij przycisk [Wysokos¢ pojazdu], a nastepnie zostanie wyswietlony nastepujacy rys.:

Body Height

Ciato Height_1
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p
W tym interfejsie wybierz pozycje, w ktdrej chcesz zmierzyd wysokosé pojazdu, i kliknij, aby
przejs¢ do nastepnego interfejsu:
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Body Height

Ciato Height_2
Wybierz metode pomiaru, aby przeprowadzié¢ pomiar.

3.3.2 Funkcja pomocnicza

Kliknij przycisk
zostanie wys$w

A ?2 9 B « B

F4 F1 F9 F12 ESC ENTER

Ustawienia systemowe

3.3.2.1 Konfiguracja parametrow
Jesli chodzi o odpowiednig konfiguracje modelu urzadzenia, konfiguracji, hasta itp., kliknij przycisk

[Ustawienia parametrow], aby przejs¢ do interfejsu konfiguracji parametréw, jak pokazano na

ponizszym rys.:
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Parameter Settings

Language Setting: English ﬁ Exit Settings:| Close Software ﬁ
Height Unit:| mm ' Tire Pressure Unit: ps ﬁ
Toe-in unit: Degree ﬁ Angle thio:i 60 ﬁ
Display Aceuracy: High(0.01°) Bl Exposure Mode: Automatic Exposure  [JR
Target Model: 5 ﬁ Height Target Madel:; 4 ﬁ

Calibration Target 5 ﬁ

Model:
Password: Software Status: Official Version
A 2?2 9% O «@

Ustawienia parametréw
Zawartos¢ konfiguracji sprzetu zostata ustalona przed rozpoczeciem pracy. Nie zaleca sie
zadnych zmian dla uzytkownikéw. Ustawienia hasta mozna zmienia¢ zgodnie z wymaganiami
uzytkownikdéw.
Jednostka kata moze przyjac¢ stopien lub punkt; Zbiezno$¢ moze przyjaé taki sam sposdb
wyswietlania, jak pochylenie lub mm, ale gdy mm zostanie przyjety do wyswietlania, $rednica
opony zostanie zmieniona zgodnie z rzeczywista sytuacjg opony, w przeciwnym razie wystapia

btedy w wynikach pomiardw.

Kliknij BElEd |, aby zapisac¢ zmodyfikowane informacje, a nastepnie kliknij, BEM aby zamkngd

interfejs konfiguracji parametréw bez zapisywania zmodyfikowanych informacji.

-~

3.3.2.2 Informacje o uzytkowniku
Zapisz szczegdtowe informacje o firmie zajmujgcej sie konserwacja samochoddw, ktéra kupuje

sprzet, aby uzytkownicy potrzebowali wyréwnania pojazdu, moze skontaktowacd sie z firma
zajmujaca sie konserwacjg samochoddw. Kliknij informacje o uzytkowniku, a nastepnie zostanie
wyswietlony interfejs wprowadzania informacji o uzytkowniku:

User Information

Comapany: Ebermayer & Egger GmbH Contact: c222
Telephone: t333sdsd Fax: f444
Address: a555
LOGO: D:\S3D3\ULogo.png 100*30,png

Advertisement: g666
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Informacje o uzytkowniku
>

Po zakonczeniu wprowadzania kliknij przycisk EE | aby zapisac zmodyfikowane informacje,

Lub kliknij przycisk , aby wyjs$¢é bez zapisywania zmodyfikowanych informacji.
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3.3.2.3 Rejestracja |
Z funkgji korzysta sie po pierwszej instalacji oprogramowania lub ponownej instalacji systemu

operacyjnego. Kliknij przycisk [Rejestracjal, jak pokazano na ponizszym rys.:

Register

USER ID: GCHDAECBFYARNOCAMERA

Licence NO: LHHDUBVAYAUJUIAGOATGVBFGWAIGJAUDSERDKGPJGHPCCECFFDNFVGGGZIOA
PDI

PAD:

@ 1.Software and Extended Devices can be used only if registered;
2.Please send the USER ID to Servicer, and then copy the Licence No. from

«@

ESC ENTER

Rejestracja
Wyslij identyfikator uzytkownika do dostawcy sprzetu, aby uzyskaé numer licencji, a nastepnie kliknij,

np <
EE  aby zapisa¢ zmodyfikowane informage po wprowadzeniu, lub kiknj, B aby wyjsé z interfejsu
rejestracji bez zapisywania zmodyfikowanych informacji.

Jesli oprogramowanie mozna normalnie zastosowad, nie uzywaj interfejsu, aby uniknad zablokowania
oprogramowania z powodu nieprawidtowego dziatania.

Funkcje zarzadzania klientami i zarzgdzania modelami pojazddw sa takie same jak poprzednie.

Nie zaleca sie, aby uzytkownik samodzielnie obstugiwat funkcje kalibracji i badania sprzetu, dlatego

nie jest to tutaj wprowadzane.

3.4 Oprogramowanie pomiarowe ADAS
Oprogramowanie z funkcjg kalibracji ADAS, Kliknij na interfejs wynikow pomiarow EElESub

b 4
- — —

S
Kliknij bezposrednio, aby przejs¢ do nastepujacego interfejsu, kliknij ikone

dostepu do interfejsu ADAS:
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AlignADAS

ADASFr & #5 IE 1 n

A

® ?2 9 O « B

-
F4 F1 F12 ESC ENTER

Zgodnie z powyzszym rysunkiem wybierz dwa sposoby: jeden to okreslenie odlegtosci miedzy
lokalizatorem a $rodkiem przedniego kota, drugi to okreslenie odlegtosci od przedniego konca

nadwozia; Oba sposoby wymagaja petnego kroku zbieznosci czterech két.

3.4.1 Okresl odlegtosé od przedniego kota: Po wybraniu tej metody kliknij schemat po lewe;j
stronie i wprowadz wymagang odlegtosd kalibracji ADAS pojazdu, jednostka jest milimetr (np.
1200) i

kliknij E wchodzac do interfejsu regulacji odlegtosci, odlegtos$¢ miedzy belka a przednim kotem

bedzie
by¢ wyswietlane. Przesun belke z zielonego do wymaganej standardowej pozycji (1200 mm) belki, a

nastepnie wyreguluj pokretto narozne i dostosuj kursor do zielonego obszaru.
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ADASHR 7E #5 IE 1 i

&=
&=
B BN REREBHA , (SRR ora
ERURRTARE ; tala
B8 : IR , ERFET

B4 MR | UTEERER ; k@

SO : EEHURNSITE | OUTEERAR ;
FALEASE | EHTACC, LDWSHREIRE,
=
‘Il I’

ESC ENTER

3.4.2 Okresl odlegtosc od przodu samochodu
Po wybraniu tej metody kliknij schemat po prawej stronie i wprowadz kalibracje ADAS pojazdu

g
wymagana odlegtos$¢ w przestrzeni, jednostka jest milimetr, kliknij, wejdz do interfejsu regulacji
odlegtosci, teraz wysokos$¢ wigzki powinna zosta¢ wyregulowana, kamera rozpoznaje tylko tarcze

celownicza tylnego kota, przesun belke poprzeczna do

pozycja w poblizu przedniego zderzaka pojazdu,Kliknij nastepny Ekrok,Wartos’é odlegtosci $wiatta
z przodu pojawi sie, przesun wyrdownywacz ogoélnie do zadanej standardowej pozycji, belke
poprzeczng mozna zmieni¢ na zielony, a regulujac narozne pokretto belki oraz pokretto ruchu
poprzecznego w lewo i w prawo belki, ustaw kursor w zielonym obszarze, aby zakonczy¢ pozycje

regulacji korekgji.

ADASFF 5 4 IE#4f ain

4!; ($7)

O wmarAn , WARSEES , BAE TS

A ?2 9% O

F4 F12
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Rozdziat IV. Srodki ostroznoéci dotyczace stosowania i konserwacji
wyrownywacza czterech kot

Przeczytaj ten rozdziat, aby dowiedzied sie, co nastepuje:

1. Srodki ostroznogci dotyczace stosowania kazdej czesci naktadki 3D;

2. Konserwacja, diagnostyka usterek i rozwigzywanie problemdw z alignerem.
4.1 Srodki ostroznoéci dotyczace stosowania i konserwacji dysku docelowego

4.1.1 Utrzymuj powierzchnie dysku docelowego w czystosci. Uzyj miekkiej, suchej szmatki, aby go wytrzed
i unikna¢ zarysowania powierzchni.

4.1.2 Wzgledna stata pozycja miedzy dyskiem docelowym a pylonem nie moze by¢
zmieniana. Utrzymuj powierzchnie dysku docelowego w czystosci. Uzyj miekkiej,

suchej szmatki, aby go wytrzed i unikngé zarysowania powierzchni.

ADelikatnie uzywaj dysku docelowego z uchwytem. Nie dotykaj powierzchni wzoru i unikaj wody i

oleju. Przenikanie oleju wptynie na uzytkowanie.

4.2 Srodki ostroznoéci dotyczace stosowania i konserwacji komputera

4.2.1 Nie witaczaj wytacznika zasilania ani przetgcznika resetowania w stanie pracy komputera, w
przeciwnym razie mozliwe jest uszkodzenie oprogramowania i systemow sprzetowych;

4.2.2 Wszystkie ustawienia domyslne sg ustawiane zgodnie z cechami sprzetowymi i wymaganiami
funkcjonalnymi komputera przez Spoétke. Nie modyfikuj zadnych ustawien w systemie BIOS systemu
operacyjnego, aby unikngé wptywu na normalne dziatanie komputera;

4.2.3 Nie uzywaj komputera do zadnych operacji zwigzanych z ustawianiem geometrii két innych niz
cztery kota, takich jak oglgdanie VCD, stuchanie ptyt CD lub granie w gry, aby unikngé niewtasciwe;j
instalacji oprogramowania, ktéra moze spowodowal awarie systemu operacyjnego lub awarie
systemu z powodu ataku wirusa; Jesli wymagana jest rozbudowa systemu, skontaktuj sie z
producentem na czas;

4.2.4 Podtaczanie na gorgco urzadzen portu szeregowego, urzgdzen portu rédwnolegtego, klawiatury
lub innych urzadzen we/wy jest zabronione; i

4.2.5 Wymagane jest utrzymywanie komputera w czystosci i unikanie wptywu elektrycznosci

statycznej na sprzet sprzetowy.

Z& Uwagi: Prosimy o zachowanie dotaczonej instrukcji, sterownika (dysku) i karty gwarancyjnej
komputeral

4.3 Konserwacja pylonéw

Czes$¢ mechaniczna jest integralng czescig osiowania czterech két. Musi zapewnic integralnosc i
elastycznosé pylonu. W zwigzku z tym podczas uzytkowania nalezy zagwarantowacd nastepujgce
punkty:

A. Pylon nie moze by¢ uszkodzony, ztamany lub zdeformowany;

B. Jesli gdrna czesé pylonu jest powaznie zuzyta, nalezy jg wymienié w odpowiednim czasie, aby unikngé
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zarysowania obreczy kota;
C. Regularnie smaruj pret srubowy i drgzek Slizgowy, aby zapewnié elastycznos$é. (rys. 4-2);
D. Regularnie dokrecaj kazda tagczaca.
E. Delikatnie obchodz sie z pylonem. Jesli nie jest uzywany, umiesé go na wsporniku i dobrze

przechowuj, aby unikna¢ uszkodzen, ktére moga wptynad na doktadnosc¢ pomiaru i zywotnosé
Sprzetu.
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Rys. 4-2 Pylon

4.4 Konserwacja
gramofonu

Konserwacja gramofonu obejmuje gtéwnie okresowe czyszczenie, smarowanie i mocowanie.

Metoda: Odwrdé gramofon gdrng sSciang skierowana w dot; zdemontowad mocujacy; Zdejmij
odpowiednio palec, rame rusztu i $ciane stopy; Oczy$c gorng Sciane i $ciane stopy, potke szlifierska i
tozysko kulkowe; zamontuj wszystkie czesci po kolei po pokryciu tozyska kulkowego smarem; a
nastepnie dokre¢ montazowa (rys. 4-3). Jesli palec jest luzny, $ruba mocujgca musi by¢ dokrecona (rys.
4-4). Przed wjazdem pojazdu na platforme wyréwnujaca nalezy wtozy¢ kotek blokujgcy obrotnice.
Zanim przednie koto odsunie sie od obrotnicy, pojazd nalezy powoli zepchngé z platformy, aby zapobiec

uszkodzeniu konstrukcji gérnej sciany.

(Wyglad zeliwnego gramofonu) (Dwuczesciowy demontaz zeliwnego
gramofonu)

(Demontaz gramofonu z blachy stalowej) (Wyglad gramofonu z blachy stalowej)
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(Dwuczesciowy demontaz gramofonu z blachy stalowe;j) (Gramofon z blachy stalowej
Roto)

Wysokiej klasy gramofon ze stopu Specjalny blok przejsciowy
4.5 Konserwacja korpusu kolumny

Korpus kolumny podnoszacej wymaga regularnego czyszczenia i smarowania.

Whytaczenie odpowiedzialnosci z tytutu gwarancji i ograniczenie odpowiedzialnosci
Wszystkie informacje, specyfikacje i ilustracje w tej instrukcji s oparte na najnowszych
informacjach dostepnych w momencie drukowania.

TIP-TOPOL zastrzega sobie prawo do wprowadzania zmian w dowolnym momencie bez
uprzedzenia. Chociaz informacje
zawarte w niniejszej instrukcji zostaty doktadnie sprawdzone pod katem doktadnosci, nie
udziela sie zadnej gwarancji na kompletnos¢ i poprawnosé tresci, w tym miedzy innymi

specyfikacji produktu, funkgji i ilustracji.
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TIP-TOPOL nie ponosi odpowiedzialnosci za jakiekolwiek szkody bezposérednie, specjalne,

przypadkowe, posrednie lub jakiekolwiek ekonomiczne szkody wynikowe (w tym utrate zyskow).

4.6 Opis statej bloku obcigznika sprzetu

Sprzet wyposaza przeciwwagi w podwadjne kolumny. Aby zabezpieczy¢ sprzet przed
uszkodzeniem podczas transportu, pod podwdjnymi kolumnami umieszczone sg suwaki mocujace
przeciwwage i.
Zobacz ponizej:

[RYIY]

|
'l('@
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Disassemble before use

Wykrec przed uzyciem
Aby zapobiec przesuwaniu sie i kolidowaniu wyposazonych przeciwwag po obu stronach kolumn
podczas transportu, mocujace sa zainstalowane w dolnej czesci po obu stronach. Zanim klient uzyje
sprzetu po raz pierwszy, nalezy usungc¢ dwie mocujgce! (Te dwie nie sg instalowane do normalnego
uzytkowania sprzetu, chyba ze sprzet jest transportowany na duze odlegtosci)
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