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Samochody sg jednym z najpopularniejszych srodkdw transportu, a ich dziataniu mogg towarzyszy¢ drgania
i wibracje. Ich zrédtem mogg byc¢ na przyktad niewywazenia kota, a to z kolei moze przyczyniac sie do zmniejszenia
trwatosci elementdw zawieszenia i obnizenia komfortu uzytkowania pojazdu. Z tego powodu kazdej wymianie
ogumienia towarzyszy wywazanie kompletnego kotfa. Rynek motoryzacyjny oferuje bardzo duzy wybor urzadzen
do wywazania kof, jednakze przy obecnych wymaganiach wtascicieli aut odnosnie bezpieczenistwa i komfortu
jazdy, stosowanie stacjonarnych wywazarek nie zapewnia dostatecznego wywazenia mas wirujgcych. Przy nawet
idealnie wywazonym kole konieczne moze by¢ ponowne dowazenie go po zamontowaniu w pojezdzie. W ten
sposob mozna wyeliminowad niewywazenia elementow potgczonych z kotem.

Celem pracy byto rozpoznanie mozliwosci zwiekszenia efektywnosci wywazania két pojazdow
samochodowych ze szczegdlnym uwzglednieniem dowazania kot zamontowanych w pojezdzie, a takze wykonanie
projektu wstepnego urzadzenia do dowazania koét jezdnych i opracowanie koncepcji wskazywania miejsca,
w ktorym nalezy umiescic mase korekcyjng, ze zwiekszong doktadnoscia wzgledem obecnie stosowanych
rozwigzan.

Projekt wstepny urzadzenia do dowazania kot pojazdow

samochodowych

Zatozenia projektu

Urzgdzenie stuzgce do dowazania kot zamontowanych na pojezdzie powinno spetniac¢ nastepujgce wymagania:

e powinno posiada¢ wymiaryimase zblizong do obecnych na rynku dowazarek,

e obstugaurzadzenia powinna by¢intuicyjna, niewymagajgca specjalnego przeszkolenia operatora,

e powinno pozwalac¢ na okreslenie potozenia niewywazenia ze zwiekszong doktadnoscig w odniesieniu do
obecnie stosowanych rozwigzan,

e powinno bycuniwersalneiumozliwia¢ dowazenie dowolnego kota pojazdu samochodowego.

Widok w przekroju projektu urzqdzenia do dowazania kot
pojazdow samochodowych

1) silnik elektryczny tréjfazowy, 2) enkoder inkrementalny
ze sprzegtem elastycznym, 3) watek napedowy,

4) zaprojektowany uniwersalny adapter do kot,

5) dowazane koto jezdne

Widok ogdlny projektu urzqdzenia do dowazania kot pojazdéw samochodowych
podczas dowazania kota

Opracowanie metody wyznaczenia potozenia katowego,
w ktorym nalezy umiesci¢ mase korekcyjng w celu
wywazenia kota

Przeprowadzono badania laboratoryjne, ktérych celem byto:
e wywotanie niewywazenia kota,
e opracowanie metody wyznaczania potozenia kgtowego miejsca,

w ktérym nalezy umiesci¢ mase korekcyjng w celu wywazenia kota.
Przedmiotem badan byto koto, ktdore traktowano jako doskonale
wywazone. Wprowadzono niewywazenie poprzez umieszczenie
dodatkowych mas na jego obreczy. Uzyto w tym celu dwéch ciezarkow
o masie 370g kazdy. Pomiary niewywazenia wykonano przy predkosci
odpowiadajgcej 60 km/h.
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Stanowisko pomiarowe: 1) przyczepa dynamometycna, 2) skrzynka
sterownicza, 3) badane koto, 4) beben napedowy

Badane koto wyposazono w czujniki do pomiaru:

e predkosciobrotowej—enkoderinkrementalny

e drgan kola w ptaszczyznie osi Z (oS pionowa prostopadta do osi kota) —
—przetwornik przyspieszen

e promieniadynamicznego kota—czujnik laserowy

Przy pomocy czujnikdw zarejestrowano przebiegi czasowe przyspieszen kota

oraz impulsow enkodera inkrementalnego, ktére przedstawiono w postaci

wykresow. Analizowano przebiegi zarejestrowane w czasie 1 sekundy

pomiaru.
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Przyspieszenie Z [m/s?]

Czujniki zamontowane na kole: 1) czujnik
laserowy pomiaru promienia dynamicznego,
2) enkoder inkrementalny, 3) przetwornik 0 0,2 0,4 0,6 0,8 1

. . Czas [s]
przyspieszenia

Przebieg czasowy przyspieszen kota w osi Z
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Widmo amplitudowe przyspieszen w dziedzinie

czestotliwosci aparatury pomiarowej bez
wprawiania uktadu w ruch

Przebieg czasowy impulsow enkodera inkrementalnego

Wykonano widmo amplitudowe przyspieszen w dziedzinie czestotliwosci za
pomocg szybkiej transformaty Fouriera (FFT). Zestawiono widmo uzyskane dla
szumoOw aparatury pomiarowej bez wprawiania kota w ruch oraz widmo
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SR R A e uzyskane na podstawie przyspieszern dziatajacych na koto obracajace sie
- - z predkoscig odpowiadajgcg 60 km/h.
s Uzyskany wczesniej przebieg przyspieszen poddano filtrowaniu i skalowaniu.
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e granicznej rownej 18 Hz, ktorg dobrano na podstawie widma amplitudowego
Widmo amplitudowe przyspieszeri w dziedzinie  przyspieszen. Skalowania dokonano poprzez odjecie od wykresu funkgji

czestotliwosci kota obracajgcego sie z predkoscig ;e s . . . .
odpowiadajgcq 60 km/h wartoscisredniejz przebiegu w czasie 1 sekundly.

Czas [s]

Zaleznos¢ przyspieszen w osi Z od potozenia kgtowego kofta P L A sl AR A S .
przedstawiono w postaci biegunowego uktadu wspdtrzednych.
Prezentuje on przyspieszenia wystepujgce podczas 9 sposrod
wszystkich zmierzonych obrotéw kota.

Przyspieszenie Z [m/s2]
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W celu okreslenia potozenia katowego wystepowania najwiekszego niewywazenia
kota wyznaczono sredni przebieg przyspieszen z 9 obrotow kofa i przedstawiono go
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Wskazanie potozenia kqtowego najwiekszej
sredniej wartosci przyspieszenia Z

Wskazanie miejsca, w ktorym nalezy umiescic ciezarek korekcyjny w celu dowazenia kota

1. Stosowanie stacjonarnych wywazarek nie zapewnia dostatecznego wywazenia mas wirujgcych.

2. Obecnie produkowane dowazarki umozliwiajg szybkie i wygodne przeprowadzenie procesu pomiarowego
niewywazenia kota, jednak wymagajg znacznego doswiadczenia ze strony operatora.

3. Najlepsze obecnie dostepne na rynku dowazarki pozwalajg na okreslenie potozenia kgtowego niewywazenia
z doktadnoscig do 2,5° (9,4 mm—dla 17 calowej obreczy).

4. Zaprezentowana koncepcja pozwala na doktadniejsze wskazanie miejsca 0,04° (0,15 mm — dla 17 calowej
obreczy), w ktérym nalezy umiesci¢ mase korekcyjng w celu wywazenia kota.

5. Doktadnos¢ wyznaczenia miejsca, w ktorym nalezy umiesci¢ mase korekcyjng przy pomocy zaprezentowanej
koncepcji zalezy od czestotliwosci probkowania czujnika przyspieszen, czasu wykonywania pomiaréw (liczby
obrotéw kota) oraz predkosci obrotowej kota, przy ktérej wykonywany jest pomiar.

6. W celu zwiekszenia doktadnosci wzgledem wynikow otrzymanych podczas badania laboratoryjnego nalezy
zwiekszy¢ czestotliwosc probkowania czujnika przyspieszen.
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