RADIO

BAZA 2016

KOMPUTEROWE
URZADZENIE
DO POMIARU

GEOMETRII KOt

8 kamer CCD

Windows 10

radiowa tacznosc 2,4 GHz

program pomiaru pojazdéw ze spojlerami
archiwizacja protokotéw pomiarowych

kompletny pomiar w 7 minut

kryterium oceny samochodow
powypadkowych wg. SKP

kompensacja przez przetaczanie



Dla tatwego dostepu komputer umieszczono bezposrednio pod
p6tka z klawiatura.

Gniazdo zespotu pomiarowego. Komfort odktadania i tadowania
zespotu pomiarowego.

GNIAZDA ZASILANIA |
ZESPOLOW POMLAROWYCH

GNIAZDO ZASILANIA
SIECIOWEGO 230~

Gniazda zasilania przewodowego jako alternatywne rozwigzanie
pracy systemu oraz antena tacznosci radiowej i wtacznik gtéwny.

Zalety systemu komputerowego GT 60 + Radio:

szybki zapis danych pomiarowych z fabryczng analiza ustawien geometrii kot,

czytnik kodéw sensoréw pomiarowych dla natychmiastowej diagnozy usterek,

prosta nawigacja programem pomiarowym z mozliwoscia jego personalizacji,

pomoce graficzne przygotowania pojazdu do pomiaru i prowadzania prac regulacyjnych,
mozliwos¢ corocznych uaktualnien danych fabrycznych z opcja tworzenia wtasnej bazy,
Program spoiler - automatyczny tryb pomiaru pojazdéw sportowych z niskimi spojlerami,
wizualizacja uszkodzen zawieszenia samochodéw powypadkowych na monitorze i wydruku,
Long life Aku - system oszczedzania energii wydtuzajacy prace zespotow pomiarowych,
2,4 GHz - czestotliwos¢ pracy modutoéw radiowych ZigBee dla profesjonalnych zastosowan,
Fast Connect - przewody zasilania awaryjnego wyposazone w niezawodne szybkoztgczki,
alternatywne metody kompensacji bicia kot w zaleznosci od posiadanego wyposazenia.
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