GeoTest 60

geometria két z 8 kamerami CCD, Bluetooth

1700

Dane techniczne

PARAMETR MIERZONY ZAKRESY POMIAROW DOKtADNOSC POMIARU
Parametry két osi tylnej

Zbieznos¢ potéwkowa +12° 2l
Zbieznos¢ catkowita +24° +2’
Pochylenie kota +10° 12’
Parametry kot osi przedniej

Kat wyprzedzenia sworznia zwrotnicy +18° +4’
Kat pochylenia sworznia zwrotnicy +18° 4
Pochylenie kota +10° +2’
Zbieznos¢ potéwkowa +12° +1’
Zbieznos¢ catkowita +24° 2’
Nieréwnolegtosé osi kot +40 +4’
Sladowos¢ kot +4° 4
Réznica katow skretu kot przy skrecie o 20 +90 +20°
Maksymalny kat skretu kot +60° +10’
Kat przesuniecia két osi przedniej +490 +2’
Kat przesuniecia kot osi tylnej +4° +2’
Przesuniecie boczne +4° +2’
Réznica rozstawu kot +8° 4
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W przyrzadzie GeoTest 60 zastosowane zostaty no-
woczesne techniki pomiaru wartosci katéow uktadu
jezdnego pojazdu oraz komunikacji pomiedzy zespo-
tami pomiarowymi, a jednostka centralna. Zwarta
i stabilng konstrukcje gtowic pomiarowych oparto na
precyzyjnych ksztattownikach wykonanych ze sto-
péw metali lekkich.

GeoTest 60 zapewnia
prawidiowa regulacje ukiadu
jezdnego pojazdu wykorzy-
stujac oryginalne dane wzor-
cowe Autfodata

dla samochodéw
osocbowych
i dostawczych

GeoTeEsT 60

- precyzja pomiaréw
- wysoki komfort pracy

Charakterystyka techniczna:

1.

Uktad pomiarowy ztozony z 4 zespotéw pomiarowych, wyposazonych w 8 kamer
CCD, stuzacych do mierzenia wartosci katowych w ptaszczyznie poziomej oraz 8
czujnikéw inklinometrycznych do mierzenia wartosci kagtowych w ptaszczyznie
pionowe;j.

Mozliwos¢ wyboru metody kompensacji bicia uktadu koto - zacisk:

» kompensacja przez przetaczanie pojazdu (zalecana do pomiaru pojazdéw z
zawieszeniem wielowahaczowym ze wzgledu na brak odprezen elastokinema-
tycznych),

» kompensacja tradycyjna, 2 punktowa (podnoszenie pojazdu i obrét kazdego
kota 0 180°),

» kompensacja pojedynczego kota (po wykonaniu czynnosci regulacyjnych).

Bogactwo funkcji nowego programu umozliwia takze regulacje parametréw pojaz-
du podniesionego.

Mozliwosé wyboru prezentacji i wydruku protokétu wynikéw pomiaru:
* w formie tabelarycznej,
» w formie graficznej, przedstawiajacej obraz uktadu jezdnego pojazdu.

Najwyzsza doktadno$é pomiarowa wynoszaca do 1’, poprzez zastosowanie kamer
CCD Il generacji o zakresie pomiarowym +25°.

Tryb programu do pomiaru pojazdéw ze spojlerami lub z niskim zawieszeniem.
Program pomiaru dodatkowych parametréw w pojazdach powypadkowych.

Konstrukcja wysiegnikéw gtowic do pomiaru zbieznosci dostosowana do pomiaru
pojazdéw obudowanych spojlerami.

Przegladarka bazy danych pozwalajaca na szybkie odnalezienie wzorca na liscie
okoto 30 000 pojazdéw, mozliwosé uzupetniania bazy o nowe modele.

. Autodiagnostyka systemu pomiarowego.

Program pomiarowy pracujacy w srodowisku Windows 7.

Intuicyjne menu programu utatwiajace obstuge przyrzadu.

. Mozliwos¢ wyboru 4 rodzajéw zaciskéw o zakresie mocowania 12” - 26”.

ZESPOL POMIAROWY
e sygnalizacja transmisji

e sygnalizacja stanu natadowania
akumulatoréw

e przycisk kompensacji bicia kota
e kamera CCD do ustawiania jazdy
na wprost

e witacznik zasilania zespotu pomiaro-
wego

® gniazdo transmisji i zasilania awa-
ryjnego

e sygnalizacja tadowania akumulatora

/— e kamera CCD do pomiaru zbieznosci

Wersje przyrzadu:

Standard - zasilanie zespotéw pomiarowych oraz
przesytanie danych do jednostki centralnej odbywa
sie przewodowo.

Radiowa — akumulatorowe zasilanie zespotéw po-
miarowych oraz przesytanie danych do jednostki
centralnej droga radiowag z wykorzystaniem tech-
nologii Bluetooth. Proces tadowania akumulatora
uruchamiany jest automatycznie po umieszczeniu
zespotu pomiarowego w uchwycie jednostki cen-
tralnej.
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Wizualizacje programu pomiarowego na ekranie
monitora:

¢ czytelny i zrozumiaty sposéb prezentacji prze-
biegu pomiaru i jego wynikoéw,

e przejrzysta prezentacja wartosci parametrow
podczas regulacji,

¢ barwna, wyrazista grafika podnoszaca czytel-
nos¢ programu.



