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2D KRYTERIA OCENY PARAM ETROW KOt POJAZDOW
PRECYZIA POWYPADKOWYCH

Geometria kot ma bezposredni wptyw na bezpieczenstwo,
decyduje o stabilnosci samochodu i jego kierowalnosci.
Rozporzgdzenie Ministra Transportu i Budownictwa
ogranicza nakaz sprawdzania geometrii na Stacjach Kontroli
Pojazdow tylko do pojazdow sprowadzonych z zagranicy
lub takich, ktorych dowdd rejestracyjny zostat zatrzymany
przez policje ze wzgledu na niezdolnos¢ do dalszej jazdy.
Przepisy nie naktadaja obowigzku pomiaru geometrii
ustawienia kot przy okresowym przegladzie kot.



» KRYTERIA OCENY PARAMETROW KOt POJAZDOW
PRECYZIA POWYPADKOWYCH

Pomiar i ewentualna regulacja geometrii jest konieczna
po kazdej naprawie i wymianie czesci w obrebie
zawieszenia i ukfadu hamulcowego oraz po kazdej
naprawie powypadkowe;j.

Kazda wymiana czesci lub zmiana ustawienia elementow
regulowanych Zmienia wartosci parametrow
geometrycznych i to nie tylko podstawowych, lecz takze
tych rzadko sprawdzanych.

Korekta jednego parametru w zawieszeniu moze wptyngc
na inne katy.



)) PARAMETRY DLA POJAZDOW POWYPADKOWYCH
PRECYZJA — ROZSTAW OSI

Rozstaw osi jest to odlegtos¢ miedzy srodkami osi
przedniej i osi tylnej. Wiekszy rozstaw daje wieksza
powierzchnie uzytkowg, wiecej komfortu, oraz mniejsze
sktonnosci do poprzecznych drgan.

ROZSTAW OSI



))C PARAMETRY DLA POJAZDOW POWYPADKOWYCH
— ROZSTAW KOt

Rozstaw kot jest to odlegtos¢ miedzy srodkami kot jednej
osi. Duzy rozstaw kot umozliwia wiekszg szybkosc
w zakrecie.
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ROZSTAW KOt



2. PRZESUNIECIE KOt

Przesuniecie koét przednich jest to odchylenie katowe linii
taczgcej punkty stycznosci két z ptaszczyzng stanowiska
pomiarowego w stosunku do linii przebiegajacej pod katem
90 stopni do geometrycznej osi jazdy. Wartos¢ ta jest
dodatnia jezeli prawe koto przednie przesuniete jest do
przodu.

Kat przesuniecia kot mierzony
jest w stopniach. Przy znanym
rozstawie kot przednich mozliwe
jest wskazanie przesuniecia kot
Przednich takze w mm albo calach.




2. PRZESUNIECIE KOt TYLNYCH

Przesuniecie kot tylnych jest to odchylenie katowe prostej
taczacej punkty styku kot osi tylnej z podtozem do prostej,
ktora przebiega pod katem 90° wzgledem geometrycznej osi
jazdy. Jezeli prawe tylne koto przesuniete jest do przodu,
jest to kat dodatni. Kat przesuniecia kot jest mierzony

w stopniach. Przy znanej s e
Wartosci rozstawu két, pomiar Al
Przestawienia kot wskazywany
jest takze w mm lub calach.




2. NIEROWNOLEGtOSC

Nierownolegtos¢ osi jest to kat zawarty miedzy prosta tgczaca
punkty styku kot osi przedniej a prostg tgczgcag punkty styku
kot z podtozem osi tylnej. Jezeli rozstaw osi prawej strony jest
wiekszy od rozstawu osi lewej stronv. kat iest dodatni.
Nierownolegtosc osi jest
mierzona w stopniach. Przy
znanej wartosci fabryczne;
rozstawu osi, pomiar
nierownolegtosci osi
wskazywany jest takze

w milimetrach lub calach.
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»  ROZNICA ROZSTAWU KOt

Réznica rozstawu kot jest to kat zawarty miedzy prosta
taczaca punkty styku kot z podtozem dla przedniego i tylnego
kota lewego, a prostg tgczgca punkty styku kot z podtozem dla
przedniego i tylnego kota prawego. Kat ten jest dodatni, jezeli
rozstaw kot tylnych jest wiekszy niz rozstaw kot przednich.

Kat roznicy rozstawu kot jest =
Mierzony w stopniach. Przy
Zznanej wartosci rozstawu osi,
kat ten moze byc¢

mierzony takze w mm

lub calach.




.. SLADOWOSC KOt

Sladowos¢ két jest to kat zawarty miedzy siecznymi katow
roznicy rozstawu kot oraz geometrycznej osi jazdy. Kat ten jest
dodatni, jezeli oS tylna przestawiona jest w prawo.

Kat ten mierzony jest w stopniach. Przy znanej wartosci
rozstawu osi mozliwy
jest takze pomiar w
milimetrach lub calach.




» KONTROLA SLADOWOSCI |
mew NIEROWNOLEGOSCI KOt

Jezeli otrzymany wynik pomiaru sladowosci kot jest rowny
zeru, to jest zachowana symetrycznos¢ ustawienia kot
jezdnych miedzy strona lewg i prawg . Przy wyniku wiekszym
od zera i braku danych producenta sladowos¢ kot nie moze
przekraczac 2% rozstawu kot osi tylne;.

Jezeli otrzymany wynik pomiaru nierownolegtosci osi jest
rowny zeru, to jest zachowana rownolegtos¢ ustawienia kot
jezdnych miedzy osig przednig i tylng. Przy wyniku wiekszym
od zera i braku danych producenta nierownolegtsci osi
nie moze przekraczac 0,8% rozstawu osi.



» BtEDY POMIAROWE PODCZAS
St KONTROLI

1. Btagd stanowiska pomiarowego — brak poziomu tawy
pomiarowej (ten parametr sprawdza inspektor TDT).

2. Bftad ztego uzytkowania urzgdzenia — konsekwencje
niewykonywania kalibracji i przeglagdow.

3. Btad obstugi — wykonywanie pomiardw niezgodnie
z technologia.

4. Btad obliczen — korzystajgc z urzadzenia np. Geo Test 60
otrzymujemy  protokdt  przeprowadzonego  pomiaru
4 kryterium oceny parametrow samochodow
powypadkowych czyli sladowosci kot i rownolegtosci osi.



» Kolejnosc¢ obliczen dla kontroli
PRECYZIA sladowosci kot

1. Kat odchylenia geometrycznej osi jazdy od osi symetrii (OG) mozna obliczy¢ z wartosci
zmierzonych wg ponizszego wzoru

(PL-PP)-(TL-TP) TP rzecz - TL rzecz
OG = =
2. 2

PL - wskazanie zbieznosci potowkowej dla przedniego lewego kota,

PP - wskazanie zbieznosci potowkowej dla przedniego dla prawego kofta,

TL rzecz. - rzeczywista zbieznos¢ potowkowa kota tylnego lewego okreslona wzgledem
osi symetrii

TP rzecz. - rzeczywista zbiezno$¢ potowkowa kota tylnego prawego okreslona wzgledem
osi symetrii

TL - zmierzona zbieznos¢ potéwkowa kota tylnego lewego okreslona wzgledem osi
symetrii

TP - zmierzona zbieznos¢ potéwkowa kota tylnego prawego okreslona wzgledem

osi symetrii



» Kolejnosc¢ obliczen dla kontroli
PRECYZJA
sladowosci kot

Odlegtos¢ miedzy osig symetrii a geometryczng
osig jazdy okreslajaca sladowosc¢ kot (SK) mozna
obliczyC korzystajac z funkcji trygonometrycznych
wg nastepujacego wzoru:

SK = rozstaw osi pojazdu x sinus OG



2»  PROGRAM POMIAROWY GTO PC

GTO PC - jest programem komputerowym wspierajacym
pomiary i regulacje geometrii kot zawierajagcym baze
parametrow wzorcowych 29.000 modeli samochodow
na podstawie wydawnictwa Autodata.

Umozliwia tworzenie, drukowanie i archiwizacje protokotow
pomiarowych poprzez automatyczne porownanie wynikow
pomiarow z danymi wzorcowymi dla poszczegolnych typow
modeli samochodow. Na podstawie podstawowych
wartosci parametrow wprowadzanych za pomocg edytora
programu, dokonywane sg obliczenia pozostatych
parametrow geometrii opisujgcych wzajemne potozenie osi
i kot pojazdu.



2. PROGRAM POMIAROWY GTO PC

Ekran programu zawiera szczegdétowe warunki
przygotowania pojazdu do pomiaru:
1)Rozmieszczenie

obciazenia, S024Y

Uslugi Wartosci fabryczne Ostylna Os przednia Parametry osi

2 ) N a pefn ie n ie Autodats |Wissne Rozstaw kél pezednich 1494 100%

. . Rozstaw két tylnych 1807
Z I O r n I a 1 Series (E81/82/87/88) (04-14) v
’ 1,6/P1116i v  Rozstaw osi 2660
3 S C h e m at 2004-2007 | 85 (116) 6000 | N45 B16A ~ | Moment dociagnigcia nakrgtii opaski drazka zbie2nosc 40
30622 > 1 Series (E81/87) std 200414 v
KBA Moment dociagniecia $rub obreczy stalowej 120210

0%

u g i e C i a I u b .l Moment dociagniqcia $rub obreczy Alu 120210 Padia

V4 . X1 A
wysokosci o,
Zawieszene st 579210 mm $95210 mm &
2
f)'m\t 16° " 18
H }';- Zaweszeni st S572:10mm  S724210mm S8
/
v

zawieszenia.




22 . PROGRAM POMIAROWY GTO PC

Wersja programu zawiera grafiki prezentujace

sposoby fabrycznej regulacji parametrow geometrii
kot.




PROGRAM POMIAROWY GTO PC

PRECYZJA

Jan Kowalski
85-022 Bydgoszcz

A SPRECYZIA I

Przyktadowy
wydruk protokotu ~ ##F LmmEEEL et

Marka pojazdu: BMW Wihasciciel pojazdu:
Model pojazdu: 3 series Nr rejestracyjny:

[ ]
Rodzaj pojazdu Przebieg
Rocznik Data pomiaru 2017-02-15

Os przednia

strona pojazdu lewa

-00"18" +00°25Y-00°25"

strona pojazdu prawa

-00"18" +00°257-00°25"

Pochylenie kota -00°18" -00°18"
+00°07" +00°027-00"02" +00°07" +00"027-00702"
Zbieznosé potowkowa [T real] +00°07" +00°07"
+00°14° +00°047-00°"04"

Zbieznosc +00°14'

Wyprzedzenie osi sworznia zwrotnicy 00700" 00°00"

Pochylenie osi sworznia zwrotnicy +00°01" +00°01"

. +01°40" +00°307-00°30° +01°40" +00°307-00°30°

RoZnica skretow kot +01°30" +01°35"
+41°08° 00700 00"00° +41°08° 00°00Y 00°00°

Maks. Skr. Wew, +41°05" +41°05"
+33°18 00°007 00°00° +33°18° 00°007 00°00°

Maks. Skr. Zew. +33°18' +33°18°

Os tylna

strona pojazdu lewa

strona pojazdu prawa

-01°30° +00"05'/-00"05"

-01°30° +00"05'/-00"05"

Pochylenie kota -01°31' -01°31"
+00°08° +00°027-00°02° +00°08° +00°027-00°02°
Zbieznosc potowkowa [T real] +00°09" +00°08"
+007 18" +00°047-00"04"
Zbieznosc +00°17"
Parametry osi
Odchylenie geometrycznej osi jazdy od osi symetrii -00°01"
Przesunigcie kot przednich 00*00"
Nierdwnoleglosdé osi -11
Sladowosé kot )
Widascicanl pofaots Diagnosta

Dzigkujemy za zaufanie. Zyczymy szerokiej drogi.



22... PROGRAM POMIAROWY GTO PC
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