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Katy Ustawienia Két

Technologie stosowane w pomiarach zmieniajg sie, powstajg
coraz to nowe urzadzenia utatwiajgce zaréwno regulowanie jak i
diagnozowanie. Spora ilo§¢ mierzonych parametréw powoduje
ktopoty z ich interpretacja. Przytaczane od kilkudziesieciu lat w
artykutach i podrecznikach te same schematy i stare definicje
gmatwajg obraz wilasciwego podejScia do regulacji katow
ustawienia két. Ponizej zostala uporzadkowana podstawowa
wiedza o geometrii kot zaczynajgc od pomiarowych osi odniesienia i stosujgc terminologie
zgodng z ITS.

W urzadzeniach budowanych na bazie komputera stato sie mozliwe szybkie wyznaczanie
tzw. geometrycznej osi jazdy w przyblizeniu zgodnej z torem ruchu samochodu, ktéry stara
sie utrzymac kierunek jazdy na wprost. O$ ta stuzy do symetrycznego ustawiania kota
kierownicy oraz stanowi odniesienie do pomiaréw wszystkich katow potozenia Kkot.
Geometryczna o$ jazdy jest wyznaczana przez potozenie kot osi niekierowanej.

Geometryczna o0$ jazdy jest to dwusieczna kata utworzonego przez osie podtuzne kot tylnych

(niekierowanych). Geometryczna o$ jazdy nazywana jest rzeczywistg (prawdziwg) osig ruchu
pojazdu.
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Rys. Wyznaczanie geometrycznej osi jazdy
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Rys. Wyznaczanie osi symetrii
Z kolei 08 symetrii to 0$ rowno oddalona od két tylnych i réwno oddalona od kot przednich.

Pozadanym wynikiem pomiaru jest pokrywanie sie obu osi: symetrii i geometrycznej jazdy.
Jezeli jest inaczej utracona zostaje wiasnosc¢ tzw. sladowosci két. Kat zawarty pomiedzy
geometryczng osig jazdy a osig symetrii pojazdu nosi nazwe odchylenia geometrycznej osi
jazdy od osi symetrii.

Czynniki, ktore sprawig ze pojawia sie rozbiezno$¢ miedzy w/w osiami to najczesciej btedna
regulacja zbieznosci két osi niekierowanej (tylnej), odksztatcenia w zawieszeniu lub calej
konstrukcji nosnej. W przypadku wystgpienia kata odchylenia powyzej 0,25 stopnia nie
nalezy przeprowadza¢ zadnych regulacji dla kot osi przedniej — lecz znalezé przyczyne
takiego stanu rzeczy.

Bezcenna jest wtedy mozliwos¢ przetgczenia oprogramowania urzadzenia na pomiary
wzgledem osi symetrii. Proponuje wykonaé probe regulacji zbieznosci kot tylnych wiasnie na
podstawie osi symetrii pojazdu. Taka czynnos¢ moze spowodowac przyblizenie sie osi do
siebie.

Kolejne katy sg definiowane wzgledem ptaszczyzny prostopadtej do podtoza i przechodzacej
przez geometryczng os jazdy:




Rys. Pochylenie kota

Osie pochylenia kota i pochylenia sworznia zwrotnicy,
rzutowane na ptaszczyzne podioza tworzg dzwignie o matym
ramieniu, nazywang promieniem zataczania. Im mniejszy
promieh zataczania, tym mniejsza sita na kierownicy potrzebna
do skrecania kot szczegdlnie na postoju. Miato to znaczenie w
samochodach bez uktgdu wspomagania kierownicy.

Pochylenie kota to kat jaki o$ pionowa
kota, stojagcego w pozycji do jazdy na
wprost, tworzy z ptaszczyzng
réwnolegtag do geometrycznej osi jazdy i
zarazem prostopadla do podioza.
Dodatni kat pochylenia kota zmniejsza
site na kole kierownicy potrzebng do
skretu kot, odcigza nakretke na czopie,
eliminuje drgania samowzbudne kota.

Pochylenie sworznia zwrotnicy dotyczy két kierowanych. Jest to kat
odchylenia bocznego osi sworznia zwrotnicy od ptaszczyzny
réwnolegtej do geometrycznej osi jazdy a zarazem prostopadtej do
podtoza. Obecnie zawieszenia ze zwrotnicami w samochodach
osobowych sg juz nieczesto stosowane, a nazwa pozostata. Przez 0$
sworznia zwrotnicy dla zawieszen typu MC Person’a nalezy rozumieé
0$ przechodzacyg przez gérne mocowanie amortyzatora oraz przegub
wahacza u dotu

Rys. Pochylenie sworznia zwrotnicy

Promien
zataczania

Rys. Konstrukcja promienia zataczania

Kat zawarty (ang. SAl) dotyczy kot kierowanych. Jest to suma katéw
pochylenia kota i pochylenia sworznia zwrotnicy. Kat ten nie jest
podawany w polskiej literaturze oraz w przyrzadach produkcji
polskiej. Jednakze ma on istotne znaczenie dla celéw szybkiej
oceny deformacji uktadu zawieszenia. Niekiedy istnieje mozliwos¢
regulacji tego parametru

Rys. Kat zawarty



Wyprzedzenie sworznia zwrotnicy réwniez dotyczy kot
kierowanych.

Zgodnie z definicjg jest to kat mierzony pomiedzy osig
sworznia zwrotnicy a ptaszczyzng prostopadtg do
podioza a zarazem prostopadta do geometrycznej osi
jazdy.

Zastosowanie: Kat wyprzedzenia sworznia zwrotnicy,
jak i kat pochylenia sworznia zwrotnicy (ogolnie:
ustawienie osi sworznia zwrotnicy) powodujg powstanie
momentu stabilizacyjnego ufatwiajgcego utrzymywanie
prostoliniowego kierunku jazdy i samoczynny powrot kot
skreconych do kierunku jazdy na wprost

Rys. Wyprzedzenie sworznia zwrotnicy

Zbiezno$c¢ kot do niedawna mierzona byta jako roznica odlegtosci w wyznaczonych punktach
obreczy kot i wyrazana w mm. Obecnie zbieznos¢ jest traktowana jako ustawienie katowe
két. Zbieznos¢ potdwkowa to kat zawarty pomiedzy osig podiuzng kota a ptaszczyzng
prostopadig do podtoza a zarazem prostopadta do geometrycznej osi jazdy, mierzony przy
ustawieniu koét do jazdy na wprost. Zbiezno$¢ sumaryczna jest sumg zbieznoSci
potéwkowych kot jednej osi przy zachowaniu znakéw
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Rys. Zbieznos¢ kot

Przesuniecie koét to kat zawarty pomiedzy prostg tgczacq osie obrotu két (odpowiedniej pary
przod lub tyh) a prostopadtg do geometrycznej osi jazdy. Kat ten jest dodatni jezeli koto prawe
przesuniete jest do przodu wzgledem kota lewego

Na ponizszym rysunku osie: geometryczna jazdy i symetrii pokrywajg sie, jednakze jest to
przypadek szczegdlny /patrz definiowanie osi odniesienia/



Geometryczna os jazdy

Przesuniecie kot
osi przedniej

Przesunigcie kot
osi tylnej

Whioski wynikajgce z powyzszego opisu technik pomiarowych sg nastepujace:
- przy prowadzeniu regulacji katow stara¢ sie aby wszystkie symetryczne katy byty
sobie rowne i zgodne z danymi fabrycznymi
- przy jednoczesnym znacznym odchyleniem od wartosci zerowej katow zwigzanych z
0sig symetrii — osig geometryczng i przesunieciami koét:
o sprawdzi¢ mozliwos¢ regulacji zbieznosci kot tylnych
o wykonac¢ powtorny pomiar po ustawieniu osi odniesienia na 0os symetrii
o przy braku oczekiwanych korekcji sprawdzi¢ samochdd na pomiarowej ramie
blacharskiej !!

Jezeli czytelnik ma ktopoty z ogarnieciem wszystkich zaleznosci wynikajgcych z zasady
pomiarowej warto jest we wtasnym zakresie poeksperymentowaé na modelu ewentualnie
wybrac¢ sie na jednodniowe szkolenie do Werthera (sprawdz w Internecie: www.werther.pl
a jesli brak jest aktualnych terminéw zgto$ swoj akces przez e-mail: czajkowski@werther.pl




