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Настоящая методика поверки распространяется на устройства для измерений

углов установки колес автомобилей торговой марки John Bean моделей Visualiner 3D
LITE, Visualiner 3D1, Visualiner 3D2, Visualiner 3D ARAGO, V2200, V2300, V2400, VЗ400
FIXED HEIGHT, VАS 70l 00l и устанавливает методику их первичной и периодической
поверки.

Интервал между периодическими поверкtlми - 1 год.

1. Операции поверки
При проведении поверки должны выполняться операции, укtlзtlнные в таблице 1.

Таблица l

Наименование этапа поверки
J\Ъ пункта
документа
по повеDке

1 Внешний осмотр. провеDка маркиDовки и комплектности 7.1

2 Опробование 7.2

J Определение метрологических характеристик ,l.з

3.1 Определение диапазона измерений и абсо.lпотrrой погреrrпrости
измерений !тлов Dазвала колес

7.з.л

з.2 Определение диапазона измерений и абсоrпотной погрепшrости
измерений углов суI!{марного схождения колес

7.з.2

J,J Определение диtшазона измерений и абсоrпопrой погреlшrости
измерений углов продольного накJIона оси поворота
упрtIвляемьD( колес

7.з.з

з.4 Определение диапазона измерений и абсоrпотttой погроrшости
измерений углов поперечного наклона оси поворота
чпDавJIяемьж колес

,7.з.4

2. Средства поверки
При проведении поверки должны применяться этrlлоны и вспомогательные

средства, приведенные в таблице 2.
Таблица 2

JtlЪ пункта
документа
по поверке

Наименование эталонов, вспомогательньIх средств поверки и их
основные метрологические и технические характеристики

7.з.| Квадрант оптический типа КО-30М, + 180"; ПГ +30", ТУ3.-3.1387-76
Стол поворотный типа СТ-9, * 360О; ПГ + 40", ГОСТ 16935-93

7.з.2 Стол поворотный типа СТ-9, + 360о; ПГ +40", ГоСТ 16935-93

7.з.з Квадрант оптический типа КО-30М, + 180'; ПГ +30", ТУ3.-3.1387-76
Стол поворотlrьй типа СТ-9, + 360о; ПГ + 40", ГоСТ 16935-93

7.з.4 Квадрант оптический типа ко-30М, + 180о; ПГ +30", ТУз.-з.l387-76
Стол поворотньй типа СТ-9, t 360"; ПГ + 40", ГОСТ 16935-93

,Щопускается применять другие средства поверки, обеспечивающие определение
метрологических харtжтеристик с точностью, удовлетворяющей требованиям настоящей
методике поверки.

3. Требованшя к квалифпкации поверптелей
К проведению поверки допускчlются лица, изучившие эксплуатационные

документы на устройства дJIя измерений углов установки колес автомобилей, имеющие
достаточные знания и опыт работы с ними.



4. Требования безопаспости
4.1 Перед проведением поверки следует изучить техническое описание и инструкцию по
эксплуатации на поверяемое устройство и приборы, применяемые при поверке.
4.2 К поверке допускаются лица, прошедшие инструктiDк по технике безопасности при

работе на электроустановкчж.
4.3 Перед проведением поверки должны быть выполнены следующие работы:

- все детали устройства и средств поверки должны быть очищены от пьши и грязи;
- поверяемое устройство и приборы, участвующие в поверке должны быть

зtlземлены.

5. Условия проведенпя поверки
При проведении поверки должны соблюдаться следующие нормальные условия

измерений:
- температура окружающей среды,"С
- относительншI влажность воздуха,7о
- атмосферное давление, кПа (мм рт.ст.)

б. Подготовка к поверке
Перед проведением поверки должны

подготовительные работы:
- проверить нtlличие действующих свидетельств о поверке на средства поверки;
- устройства для измерений углов установки колес автомобилей торговой марки John

Веап моделей Visualiner 3D LITE, Visualiner 3D1, Visualiner 3D2, Visualiner ЗD
ARAGO, У2200, V2300, V2400, V3400 FIXED HEIGHT, VАS 701 001 и средства
поверки привести в рабочее состояние в соответствии с их эксплуатационной
документацией;

- устройства для измерений углов установки колес автомобилей торговой марки John
Веап моделей Visualiner 3D LITE, Visualiner 3D1, Visualiner 3D2, Visualiner 3D
ARAGO, У2200, V2300, V2400, V3400 FIXED HEIGHT, VAS 70l 001 и средства
поверки должны быть вьцержаны в лабораторном помещении не менее 1ч;

- устройствадJIя измерений углов установки колес автомобилей торговой марки John
Bean моделей Visualiner 3D LITE, Visualiner 3D1, Visualiner ЗD2, Visualiner 3D
ARAGO, у2200, V2300, V2400, V3400 FIXED HEIGHT, VAS 701 001 и этЕtлоны

должны бьrгь устtlновлены на специчtльньD( основttниях, не подвергztющихся
механическим (вибрация, деформация, сдвиги) и температурным воздействиям;

- для поверяемьIх образцов устройств дJIя измерений углов установки колес
автомобилей торговой марки John Bean моделей Visualiner 3D LITE, Visualiner 3D1,
Visualiner 3D2, Visualiner 3D ARAGO, У2200, V2300, V2400, V3400 FIXED
HEIGHT, VAS 70l 001 должна быть вьшолнена процедура калибровки всех
светоотражающих мишеней согласно технической докуплентации фирмы на них.

7. Провеление поверки
7.1 Внешний осмотр

При внешнем осмотре должно быть установлено соответствие устройств дJIя

измерений }тлов установки колес автомобилей торговой марки John Bean моделей
Visualiner 3D LITE, Visualiner 3D1, Visualiner 3D2, Visualiner 3D ARAGO, V2200, V2300,
V2400, V3400 FIXED HEIGHT, VAS 70l 00l следующим требованиям:

- наличие маркировки (наименование или товарньй знак фирмы-изготовитеJuI, тип и
заводской номер устройств дJuI измерений углов установки колес автомобилей
торговой марки John Bean моделей Visualiner 3D LITE, Visualiner ЗDl, Visualiner

(20 t 5);
не более 80;

84,0.. .106,7 (630...800);.

бьrгь выполнены следующие
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3D2, Visualiner 3D ARAGO, У2200, V2300, V2400, V3400 FIXED HEIGHT, VАS 70l
001 или его отдельньж частей);

- комплектность устройств для измерений углов устtlновки колес автомобилей
торговой марки John Веап моделей Visualiner 3D LITE, Visualiner ЗDl, Visualiner
3D2, Visualiner 3D ARAGO, V2200, V2з00, V2400, V3400 FIXED HEIGHT, VAS 70l
001 должна соответствовать руководству по экспJrуатации;

- отсутствие механических поврежденпй и коррозии светоотражающих мишеней,
входящих в комплект устройств для измерений углов установки колес автомобилей
торговой марки Jоhп Bean моделей Visualiner 3D LITE, Visualiner 3D1, Visualiner
3D2, Visualiner 3D ARAGO, V2200, V2300, V2400, V3400 FIXED HEIGHT, VAS 701

00l, соединительньD( проводов, сигнulльньD( ламп и индикаторов, а также других
повреждений, влияtощих на работу;

- наличие четких надlисей и отметок на органах управления.

7.2 Опробование
'7 .2.1. При опробовании должно быть установлено соответствие устройств дJIя измерений

углов установки колес автомобилей торговой марки John Bean моделей Visualiner 3D
LITE, Visualiner 3D1, Visualiner 3D2, Visualiner 3D ARAGO, V2200, V2300, V2400, V3400
FIXED HEIGHT, VАS 701 00l следующим требованиям:

- отсутствие люфтов и смещений в местах соединений и элементов устройств для
измерений углов устilновки колес автомобилей торговой марки John Веап моделей
Visualiner 3D LITE, Visualiner 3Dl, Visualiner 3D2, Visualiner 3D ARAGO, V2200,
V2300, V2400, V3400 FIXED HEIGHT, VAS 70l 001;

- плавность и равномерность движения подвижньIх частей устройств для измерений

углов установки колес автомобилей торговой марки John Bean моделей Visualiner 3D
LITE, Visualiner 3Dl, Visualiner 3D2, Visualiner 3D ARAGO, У2200, V2300, V2400,
V3400 FIXED HEIGHT, VAS 701 001;

- работоспособность всех функциона-tlьньD( режимов;
- диапазоны измерений углов устройств для измерений углов установки колес

автомобилей торговой марки John Веап должны соответствовать эксплуатационной
документации.

Если перечисленные требования не выпоJIняются, устройства для измерений

углов установки колес автомобилей торговой марки John Bean моделей Visualiner 3D
LITE, Visualiner 3Dl, Visualiner 3D2, Visualiner 3D ARAGO, V2200, V2300, V2400, V3400
FIXED HEIGHT, VAS 701 00l признtlют негодными к применению, дЕtльнейшие операции
поверки не производят.
7 .2.2. Идентификация програп,rмного обеспечения

Идентификация ПО KPro 42> производится через интерфейс пользователя пугом
выбора второго уровня меню стартового экрана, далее необходимо выбрать раздел кО
Программе>.

Идентификация ПО <Рrо 32> производится через интерфейс пользователя путем
выбора третьего уровЕя меню стартового экрана, далее необходимо выбрать разлел < О
Программе>.

В появившемся диалоговом окне отображается наименование и
которые должны быть не ниже, укtванньtх в таблице 3.

версия ПО,

Таблица 3

идентификационное нtмменовzlние По Pro 42 Рrо 32

Номер веDсии (идентификационньй номер По), не ниже 7.4 2.4
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7.3 Опрелеление метрологпческих характерпстик
7.3.1 Опрелеление дпапазона измерений и абсолютной погрешности пзмерений углов
развала колес
7.З.l.| Проверку диапазона измерений углов развала колес проводят с помощью
квадранта оптического, пугем последовательной попарной устirновки передних и задних
светоотражающих мишеней устройства на поворотные столы, используя стойки и
элементы крепления из набора устtlновочньIх приспособлений. Схема измерений
приведена на рисунках |,2,3. Столы поворотные устанавливtlются на твердом плоском
основании кЕк поквано на Рис. 1. Максимальное значение неплоскостности основания не

должно превышать величины 2 мм на l м.

Столы должны имитировать переднюю ось автомобиля. Расстояние, на котором

рaзмещаются столы, должно выбирать согласно РЭ на устройство.
,Щиапазон устройства проверяется путем задания с помощью измерительной

шкЕtлы квадранта оптического значений величин углов рtr}вurла колес автомобиля +25" и
-25" (Рис. 3).

Показания на экрslне дисплея приборной стойки при заданном угле:
- + 25О должны нtlход,Iться в диапазоне: (+ 24"55'+ + 25О05');

25О должны находиться в диапазоне: (- 24"55'+ - 25О05').

7.3.|.2 Определение абсолютной погрешности измерений углов развirла колес
При определении абсолютной погрешности измерений углов ршвала колес

необходимо использовать квадрант оптический, столы поворотные и набор установочных
приспособлений. Испьrгания проводить в следrющей последовательности:
- установить столы поворотные на твердом плоском основании как показано на Рис.

1. Максимальное значение неплоскостности основztния не должно превышать
величины 2 мм на l м.

Рис. 1.

Столы должны имитировать переднюю ось автомобиля. Расстояние, на котором

рtвмещаются столы, должно выбирать согласно РЭ на устройство;
- установить на поворотньгх столtlх с помощью установочньIх приспособлений две

светоотражающие мишени устройства. Светоотражчlющие мишени должны

устанавливаться в соответствии с РЭ на устройство;
- вкJIючить и перевести устройство в режим измерений углов рtввала;
- установить оптический квадрант на оси установочного приспособления,

рtвмещенного на поворотном столе, имитирующем левое переднее колесо
автомобиля, как показано на рисунке (Рис. 2).



Рпс.2.
- провести градуировку датчиков излtерений углов развала переднего левого колеса.

.Щля получения градуировочньж характерIIстик датчиков дJIя измерений углов
развала передних колес автомобиля произвести последовательное наклонение
светоотражающей мишени в рабочем диЕtпазоне измерений углов рzIзвzIла передних колес.
Углы накJIона диска задавать путем поворота диска, имитирующего колесо автомобиля
вокруг оси А-А см. рисунок (Рис. 3) с помощью нижних регулировочньrх винтов.

Конкретные значения углов должны выбираться таким образом, чтобы одинаковое
количество точек находились как в положите.тlьной области диапазона измерений, так и в
отрицательной области диапчrзона измерений углов рzввала. В ходе получения прямой
ветви градуировочной харiжтеристики датчиков дJIя измерений углов рiввала передних
колес должна проверяться и нулевая точка диапазона. Абсолютные значения углов при
этих измерениях должны выбираться тtжим образом, чгобы они равномерно перекрывzIли

весь диапазон измерений. При полу{ении прямой ветви градуировочной характеристики
датчиков дJuI измерений углов развчrла произвости, используя оптический квадрант,
последовательное нtlкJIонение левой передней светоотрФкающей мишени устройства
восемью ступенями через 0,4х(|х.*|) о, -0,8x(lx,"*|) через точку 0"(l".*|) оо

*0,8х (хn'* |) . Занести в протокол поверки соответствующие показания с экрана

поверяемого устройства .]i i,'k, где: i - номер градуировки, а k - номер ступени.

Совокупность значен:ий У i,'t,: Л (х) при фиксировilнном значении i представляет собой

прямую ветвь градуировочной кривой.

.Щля получения обратной ветви градуировочной характеристики датчиков для
измерений углов развала произвести, используя оптический квадрант, последовательное
наклонение левой передней светоотракающей мишени устройства восемью ступенями

через 0,4х (|х,* |) от +0,8х (х.* |) через точку 0" (lr."_ l) до -0,8" (lr,*|) Занести в протокол

поверки соответствующие показания с экрана поверяемого устройства /i,"k, где: i -
номер градуировки, а k - номер ступени. Совокупность значений /i"k : F (') при

фиксированном значении i прелстtlвJulет собой обратную ветвь градуировочной кривой.



Рис.3.

Запись пол)ченньж в каждой точке измерений в протоколе производится после

успокоения системы (светоотражающш мишень - поворотный стол>>, т. е. примерно через

З0 - 40 сек после достижения измеряемого значения.
Прямая ветвь градуировочной кривой снимается в результате прямого хода

цадуировки датчиков, обратнiIя - в результате обратного хода градуировки датчиков.
Один прямой ход и один следующий за ним обратный ход градуировки состilвJIяют одну
градуировку датIIиков. В ходе поверки необходимо произвести не менее десяти
градуировок датчиков развzrла левого переднего колеса.
- провести градуировку датчиков измерений углов рtввЕrла переднего правого колеса.
- вьшолнить процедуры полrIения градуировочньIх характеристик, приведенные

выше дJIя правого колеса. Результаты измерений заЕести в протокол поверки.
7.З.|.З Вьrключить устройство и снять с поворотньIх столов две передние
светоотражающие мишени устройства.
7.З.|.4 Установить на поворотньrх столах две задние светоотражающие мишени

устройства.
'7.З.|.5 Выполнить процедуры пункта '7.3.1.2 дJuI задних светоотрахающих мишеней

устройства.
7.З.1.6 Обработка результатов и определение погрешностей измерений 1тлов рЕrзвirла
колес автомобиля.

Определение погрешностей измерений датчиков производится в процессе
обработки результатов проведенньD( измерений и полrIенньж градуировочньгх таблиц в
следующем порядке:

_ выtIисJu{ется среднеарифметическое значение результатов измерений углов на
каждой ступени А.о1

д"о, =

где: А1- }гла на i-тоЙ ступени;
n - количество измерений, равно l0
выtIисляется оценка среднеквадратического откJIонения резУльТаТоВ измерений S;:

ý=

z!
п

(1)

(2)



по таблице справо!Iного приложения 2 ГОСТ 8.207-76 при ct : 0,95 и п : 10

коэффициент Стьюдента t"(n) : 2,26;
нахОДЯТСЯ ДОВеРИТеЛЬНЫе ГРаНИЦЫ ПОГРеШНОСТИ tli

В1 : to(n)xý; (3)

опредеJIяется с}т!{марнiш погрешность измерений угла:

'' =6,t€, (4)

где: 6." - погрешность этtlлонного сродства измерений.
'l,З.|.7 Пределы погрешности измерений углов развiIла колес автомобиJIя не должны
превышать величин * 5'.

Если требование п. 7.3.1.7 не выполняется, устройства дJuI измерений углов
установки колес автомобилей торговой марки John Bean моделей Visualiner 3D LITE,
Visualiner 3D1, Visualiner 3D2, Visualiner 3D ARAGO, V2200, V2300, V2400, V3400 FIXED
HEIGHT, VAS 701 001 признЕlют непригодными к применению, дttльнейшие операции
поверки не производят.

7.4.2 Определение диапазона измерений и абсо.lпотной погрешности измерений углов
суммарного схождения колес
7.З.2.1 Проверку диапазона измерений углов суN[марного схождения колес проводить с
использовtlнием стола поворотного круглого и набора устzlновочньIх приспособлений.
Светоотражающие мишени устройства устанавливчlются на поворотные столы
последовательно попарно, вначале передние, а затем задние. .Щиапазон устройства
проверяется путем задания с помощью измерительной шкалы стола поворотного значений
величин }тлов схождения колес автомобиля + 45О и - 45О.

Схемаизмерений приведенанаРис. 1. и Рис.4.

Рис.4.
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П о казан ия 
ч Ё|ъ,,ffi::хнfi r#;н:ж#Ёнцý"]#iь, l,

- - 45О должны находиться в диапазоне: (- 44О55'-: - 45О05');

7.3.2.2. Определение абсо.rпотной погрешности измерениЙ углов суммарного схождения
колес

При определении абсолютной погрешности измерений углов суммарного
схождения колес необходимо использовать стол поворотньй и набор установочных
приспособлений. Испьrгания проводить в следующей последовательности:

- установить столы поворотные на твердом плоском основании как покtвtlно на Рис. 1.

Максимальное значение неплоскостности основания не должно превышать
величины 2 мм на l м. Столы должны имитировать переднюю ось автомобиля.
Расстояние, на котором размещЕlются столы, должно выбирать согласно РЭ на

устройство.
- установить на поворотньD( столах с помоцIью установочньж приспособлений две

передние светоотрФкающие мишени устройства. Светоотражающие мишени должны
устанавливаться в соответствии с РЭ на устройство.

_ включить и перевести устройство в режим измерений углов ср{марного схождения
колес.

_ провести градуировку датчиков измерений углов суN{марного схождения передней
оси автомобиля.

,Щля полуrения градуировочньж характеристик датчиков для измерений углов
схождения передних колес автомобиля произвести последовательный поворот дисков
(входит в комплект вспомогательного оборулования) восемью ступенями в рабочем
диапазоне измерений углов ср{марного схождения передних колес. Углы установки
дисков задавать пугем поворота дисков, имитирующих колеса автомобиля (входит в

состав вспомогательного оборулования) вокруг оси D-D см. рисунок (Рис. 4). Конкретные
значения углов должны выбираться таким образом, чтобы одинаковое количество точек
нilходились Kztк в положительной области диtlпчвона измерений, T€lK и в отрицательной
области диапtвона измерений углов суI!{марного схождения. Абсолютные значения углов
при этих измерениях должны выбираться таким образом, тгобы они равномерно
перекрывtIли весь диапазон измерений.

.Щля полуrения прямой ветви градуировочной характеристики датчиков дJIя

измерений углов схождения передних колес произвести последовательный поворот

светоотражающих мишеней устройства восемью ступенями через 0,2r (х.*|) от -
0,8"(Ir,*|) через точку О"l|х,*|) до *0,$х(|х.*|). Занести в протокол соответствующие

покtвания с экрана поверяемого устройства У i,'ko где: i - номер градуировки, а k - номер

ступени. Совокупность значений / i,'k: F (х) при фиксированном значении i представляет
собой прямую ветвь градуировочной кривой.

.Щля полуrения обратной ветви градуировочной характеристики датчиков для
измерений углов схождения передних колес произвести последовательный поворот

светоотражirющих миненей устройства восемью ступенями через 0,2" (х",*|) От

+0,8х (х.*|) через точку О,. (х.*|) до -0,8х (|х.*|). Занести в соответствующие показания

с экрана поверяемого устройства У i"k, где: i - номер градуировки, а k - номер ступени.

Совокупность значениft У i"k: F (х) при фиксировtlнном значении i представляет собой
обратную ветвь градуировочной кривой. Запись наблюдений в протоколе производится
после успокоения системы (светоотражающие мишени - поверочное приспособление>,
т. е. примерно через 30 - 40 сек после достижения измеряемого значения.

Прямая ветвь градуировочной кривой снимается в результате прямого хода
градуировки датчиков, обратнilя - в результате обратного хода градуировки датчиков.
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Один прямой ход и один следующий за ним обратный ход градуировки составJuIют одrу
градуировку датчика. В ходе поверки необходимо произвести не менее десяти
градуировок датчиков. Результаты измерений занести в протокол испытаний.
7.З.2.З Выключить устройство и снять с поворотных столов две передние
светоотражающие мишени устройства.
].З.2.4 Установить на поворотные столоы две задние светоотражающие мишени

устройства.
7.З.2.5 Выполнить процедуры пункта 7.З.2.2. дJIя задних

устройства.
7.З.2.6 Обработка результатов и определение погрешности
схождения колес автомобиля.

Определение погрешностей измерений датчиков производится в процессе
обработки результатов проведенньгх измерений и полу{енных градуировочньIх таблиц в
порядке, определенном пунктом 7.3.1.6 настоящей методики поверки.
7 .З.2,7 Пределы погрешности измерений:
- углов суммарного схо}кдения колес автомобиля не должны превышать величин * 5'.

Если требование л. 7.З.2.'| не выполняется, устройства дJIя измерений углов
установки колес автомобилей торговой марки John Bean моделей Visualiner 3D LITE,
Visualiner 3Dl, Visualiner 3D2, Visualiner 3D ARAGO, V2200, V2300, V2400, V3400 FIXED
HEIGHT, VАS 701 001 признtlют непригодными к применению, дilльнейшие операции
поверки не производят.

7.3.3 Определение диапазона измерений и абсолютной погрешностЕ измерений углов
продольного накпона оси поворота управляемьш колес

Прu опреdеленuu duапазона u поzрааносmu dаmчuков dля uзмеренuй уzлов
проdольноzо (поперечноzо) HaKJloHa осu повороmа переdнuх колес необхоdut,tо вьtполняmь
спецuальньtе процеdурьt, преdусллоmренньле в РЭ dля daHHbtx BudoB uзл,tеренuй. То есmь
преdварumельно, переd полученuем резульmаmов uзмеренuй в каuсdой mочке наклонов осu
повороmа управляеI4ых колес, необхоdttцо повесmu процеdуру повороmа duска

усmановочноzо прuспособленuя сначала на уzол -|20О, а заmе]и на уzол -20" ((Рuс. 5,). За
нулевое полоilсенuе прuнu]уlаеmся mочка оmсчепа кколеса усmановленьl прrLл,rоD по

указаmелял| utксIл схоэtсdенuя поверяемоzо усmройсmва. Прu эmой процеdуре уzол
повороmа duска оmсчumьлваеmся по uзлперumельной lllKcule повороmноZо сmола, а на
экране монumора усmройсmва наблюdаеmся поzреulносmь усmановкu эпuх уzлов, коmорьrе

заdаюmся в поверяемом усmройсmве проzрсuпмно u оmраэtсаюmся на экране монumора

усmройсmва. После вьtполненuя эmlм процеdур в каuсdой mочке калuбровочной крuвой с
экрана монumора усmройсmва моэtсно буdеm счumываmь получаел4ьле значенuя уzлов
наклона осu повороmа переdнлм колес авmомобuля.

светоотражающих мишенеи

измерений углов суммарного

Поверочное
приспособление (вид
сверху)

Рис.5.
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7.З.З.| Проверку диапазона измерений углов продольного HtlKJIoHa оси поворота

управляемьtх колес проводить с помощью квадранта оптического, пугем установки
передних и задних светоотражающих мишеней устройства на поворотные столы,
используя стойки и элементы крепленияиз набора установочных приспособпений. Схема
измерений приведена на рисунках 1, 6. Столы поворотные устанавливtlются на твердом
плоском основilнии кiж покztзано на Рис. 1. Максимальное значение неплоскостности
основания не должно превышать величины 2 мм на 1 м.

Столы должны имитировать переднюю ось автомобиля. Расстояние, на котором

рвмещаются столы, должно выбирать согласно РЭ на устройство.
.Щиапазон устройства проверяется путем задания с помощью измерительной

шкtlлы квадранта оптического значений величин углов продольного наклона оси поворота

управляемьIх колес автомобиля + 15О и - 15О (Рис. 6).

Показания на экрtlне дисплея приборной стойки при заданном угле:
- + 15О должны находиться в диапЕвоне: (+ |4О54'+ + 15О06');

- - l5o должны находиться в диапазоне: (- 14О54'+ - 15О06').

Реryлировочные
винты

Рис. 6.

7.З.3.2 Определение абсоrпотной погрешности измерений углов продольного накJIона оси
поворота управJUIемьгх колес

При определении абсолютной погрешности измерений углов продольного
наклона оси поворота упрtlвJIяемьIх колес необходимо использовать квадрант оптический,
столы поворотные и набор устtlновочньж приспособлений. Испьrгания проводить в
следующей последовательности :

_ установить столы поворотные на твердом плоском основании как показано
на Рис.1. Максимальное значение неплоскостности основания не должно превышать
величины 2 мм на 1 м.

Столы должны имитировать переднюю ось автомобиля. Расстояние, на котором

размещаются столы, должно выбирать согласно РЭ на устройство;
- установить на поворотньIх столах с помощью устtlновочных приспособлений две

передние светоотрzDкztющие мишени устройства. Светоотражающие мишени должны
устанавливаться в соответствии с РЭ на устройство;

- включить и перевести устройство в режим измерений углов продольного HtlKJIoHa
оси поворота управJU{емьrх колес;

- установить оптический квадрант на основной вертикальной оси установочного
приспособления, рz}змещенного на поворотном столе, имитирующем левое колесо
автомобиля, к€к покtвано на рисунке (Рис. 6).
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- с помощью нижних регулировочных винтов поворотного стола задавать углы
наклона диска установочного приспособления, соответствующие углаIчr продольного
наклона оси поворота управJIяемых колес.

,Щля полу.rения градуировочных характеристик датчиков дJuI измерений углов
продольного накJIона оси поворота yпpaBJUIeMbш колес автомобиля спедует произвести
поворот диска вокруг оси С-С (Рис. 6). Конкретные значения углов должны выбираться
таким образом, чтобы одинtжовое количество точек нЕtходились как в положительной
области диапазона измерений, так и в отрицательной области дичшазона измерений углов
продольного наклона оси поворота. В ходе получения прямой ветви градуировочной
характеристики датчиков N|я измерений углов продольного накJIона оси поворота

управляемьж колес должна проверяться и нулевttя точка диапz}зона. Абсолютные значения

углов при этих измерениях должны выбираться таким образом, чтобы они равномерно
перекрывали весь диtшtlзон измерений.

Щля полrIения прямой ветви градуировочной харzжтеристики датчиков для
измерений углов продольного накJIона оси поворота передних колес произвести,
используя оптический квадрант, последовательное накJIонение левой светоотрtDкшощей

мишени устройства восемью ступенями через 0,2х(|х,*|) от -0,8r(l",*|) ".р", 
точку

0"(l",*|) оо *0,8х(|".*|). Занести в протокол соответствующие показания с экрана

поверяемого устройства i,'k, где: i - номер градуировки, а k номер ступени.
Совокупность значений i,'k : F (х) при фиксированном значении i представJIяет собой
прямую ветвь градуировочной кривой.

.Щля получения обратной ветви градуировочной характеристики датчиков дJIя

измерений углов продольного накJIона оси поворота передних колес произвести,
используя оптический квадрант, последовательное нчtкJIонение левой светоотрЕDкающей

мишени устройства восемью ступенями через 0,2 х (|х.* l) о, * 0,8 х (|х.* |) ".р.. 
точку 0

, (lr,* |) оо - 0,8 х (х,* |) . Занести в протокол соответствующие показания с экрана

поверяемого устройства i, "k, где: i - номер градуировки, а k - номер ступени.
Совокупность значений i, "k: F (х) при фиксировzlнном значении i представляет собой
обратную ветвь градуировочной кривой.

Запись наблюдений в протоколе производится после успокоения системы
(светоотражающ€ш мишень - поверочное приспособление>, т. €. примерно через 30 - 40
сек после достижения измеряемого значения.

Прямая ветвь градуировочной кривой снимается в результате прямого хода
градуировки датчиков, обратнчuI - в результате обратного хода градуировки датчиков.
Один прямой ход и один следующий за ним обратньй ход градуировки состчlвJIяют одну
градуировку датIIика. В ходе поверки необходимо произвести не менее десяти
градуировок датчиков.

Выполнить процедуры пол)чения градуировочньD( характеристик, приведенные
выше дJIя правого колеса. Результаты измерений занести в протокол.
7.З.З.З Обработка результатов и определение погрешности измерений углов продольного
наклона оси поворота управJIяемьIх колес автомобиля.

Определение погрешностей измерений датчиков производится в процессе
обработки результатов проведенньтх измерений и пол)ченных градуировочньж таблиц в
порядке, определенном пунктом 7.3.1.6 настоящей методики проведения поверки.
7.З.3.4 Пределы погрешности измерений углов продольного накJIона оси поворота

упрtlвлrlемьж колес автомобиля не должны превышать величин * 6'.

Если требование п. 7.3.З,4 не выполняется, устройства для измерений углов
установки колес автомобилей торговой марки John Веап моделей Visualiner 3D LITE,
Visualiner 3D1, Visualiner 3D2, Visualiner 3D ARAGO, V2200, V2300, V2400, V3400 FIXED
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HEIGHT, VAS 701 001 признают непригодными к применению, дzlльнейшие операции
поверки не производят.

7.3.4 Определение диапазона измерений и абсо.lпотпой погрешности измерений углов
поперечного нак.пона оси поворота управляемьш колес
7.3.4.1 Проверку диЕшазона измерений углов попереtIного HElKJIoHa оси поворота

управJUIемых колес проводить с помощью квадр{lнта оптического, пугем установки
передних и задних свотоотрaDкчlющих мишеней устройства на поворотные столы,
используя стойки и элементы крепленияиз набора установоtшьж приспособлений. Схема
измерений приведена на рисунках 1,7. Столы поворотные устанавливilются на твердом
плоском основании kttк покtвано на Рис. 1. Максимальное значение неплоскостности
основания не должно превышать величины 2 мм на 1 м.

Столы должны имитировать переднюю ось автомобиля. Расстояние, на котором

рttзмещtlются столы, должно выбирать согласно РЭ на устройство.
.Щиапазон устройства проверяется путем задания с помощью измерительной

шкаJIы квадранта оптического зЕачений величин углов поперечного накJIона оси поворота

управJIяемьж колес автомобиля + 30О и - 30" (Рис. 7).

Показания на экрtlне дисплея приборной стойки при заданном угле:
- + 30о должны находиться в диапzвоне: (+ 29о54'+ + 30о06');
- - 30О должны находиться в диtlпt}зоне: (- 29О54'-: - 30О06').

7.З.4.2. Определение абсолютной погрешности измерений углов поперечного накJIона оси
поворота управJIяемьIх колес

При определении абсоrпотной погрешности измерений углов поперечного
накJIона оси поворота управJIяемьrх колес необходимо использовать квадрант оптический,
столы поворотные и набор установочньIх приспособлений. Испытания проводить в

следующей последовательности :

- устilновить столы поворотные на твердом плоском основании как показано на Рис. 1.

Максимальное значение неплоскостности основЕlния не должно превышать
величины 2 мм на 1 м. Столы должны имитировать переднюю ось автомобиля.
Расстояние, Еа котором рiч}мещаются столы, должно выбирать согласно РЭ на

устройство;
- установить на поворотньD( столчlх с помощью устtlновочньгх приспособлений две

передние светоотражaющие мишени устройства. Светоотр€DкЕlющие мишени должны
устанавливаться в соответствии с РЭ на устройство;

- вкJIючить и перевести устройство в режим измерений углов попере!шого накJIона
оси поворота управJIяемьIх колес;

- установить оптический квадрант на устчlновочном приспособлении, кzж показано на

рисунке (Рис. 7).
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- с помощью нижних реryлировочньIх винтов поворотного стола задавать углы
накJIона диска установочного приспособления, соответствующие углtlN,I поперечного
накJIона оси поворота управJUIемьтх колес.

.Щля пол1..ления градуировочньж характеристик датчиков дJIя измерений углов
поперечного накIIона оси поворота управJIяемьIх колес автомобиля следует произвести
поворот диска вокруг оси В-В (Рис. 7). Конкретные значения углов должны выбираться
таким образом, чтобы одинаковое количество точек находились Kzж в положительной
области диапазона измерений, так и в отрицательной области диtlпЕlзона измерений углов
продольного накJIона оси поворота. В ходе пол)п{ения прямой ветви градуировочной
харtжтеристики датIIиков NIя измерений углов поперечного накJIона оси поворота

управJUIемьгх колес должна проверяться и нулевtUI точка диаIIазона. Абсолютные значения

углов при этих измерениrD( должны выбираться таким образом, чтобы они равномерно
перекрываJIи весь диапазон измерений.

Для получения прямой ветви градуировочной характеристики датчиков для
измерений углов поперечного накJIона оси поворота управJIяемых колес произвести,
используя оптический квадрант, последовательное накJIонение левой светоотрzDкающей

мишени устройства восемью ступенями через 0,2х(|х,*) от -0,8r(lr.*|) ""р". 
точку

0"(lr.*|) до *0,8х(|r,*|). Занести в протокол соответствующие покtвания с экрана

поверяемого устройства i,'k, где: i - номер градуировки, а k номер ступени.
Совокупность значений i,'k : F (х) при фиксированном значении i представJIяет собой
прям}.ю ветвь градуировочной кривой.

.Щля полуrения обратной ветви градуировочной характеристики датчиков дJuI
измерений углов продольного накJIона оси поворота упрtlвJulемых колес произвести,
используя оптический квадрант, последовательное накJIонение левой светоотражающей
мишени устройства восемью ступенями через 0,2"(|х.*|) от +0,8х(|х,*|) через точку 0

"(lr.*|) до -0,8х(|r,*|). Занести в протокол соответствующие пок€вания с экрана

поверяемого устройства i, "k, где: i - номер градуировки, а k - номер ступени.
Совокупность значений i, "1: F (х) при фиксированном значении i представJIяет собой
обратную ветвь градуировочной кривой.

Запись набrподений в протоколе производится после успокоения системы
(светоотрФкzlющtu{ мишень - поверочное приспособление), т.е. примерно через 30 - 40
сек после достижения измеряемого значения.

Прямая ветвь градуировочной кривой снимается в результате прямого хода
градуировки, обратнtц - в результате обратного хода градуировки. Один прямой ход и
один следующий за ним обратньй ход градмровки состtlвJulют одну градуировку. В ходе
поверки необходимо произвести не менее десяти градуировок.

Выполнить процедуры поJryчения град}ировочньй характеристик, приведенные
выше для правого колеса. Результаты измерений занести в протокол.

7.З.4.3 Обработка результатов и определение погрешности измерений углов поперечного
накJIона оси поворота упрtlвJIяемьD( колес автомобиля.

Определение погрешностей измерений датчиков производится в процессе
обработки результатов проведенньD( измерений и полученньrх градуировоIIньIх таблиц в

порядке, определенном пунктом 7.3.1.6 настоящей методики проведения поверки.
7.З.4.4 Пределы погрешности измерений углов поперечного накJIона оси поворота

управляемьIх колес автомобиля не должны превытпать величин * 6'.

Если требование п. 7.З.4.4 не вьшоJIIuIется, устройства для измерений углов
установки колес автомобилей торговой марки John Веап моделей Visualiner 3D LITE,
Visualiner 3D1, Visualiner 3D2, Yisualiner 3D ARAGO, V2200, V2300, V2400, V3400 FIXED
HEIGHT, VAS 701 00l признают непригодными к применению, дальнейшие операции
поверки не производят.
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8, Оформлешс рсзультатов поверкll
8.1. Результаты поверки оформJrлотся пртоколом! состltвJIенцым в виде сводной табJшщI

результатоs поверкй по ка(дому пуякry рздела 7 вастоящей методп(и поверкЕ с

укaцанием црсдеJIьны>( rиcJroBbв значевий р€зуJьтатов пзмереgцй l! их оцевЕa по
сравtiснt{ю с предъяа.певнr,ши требованиями.
8.2. При полотФIеJьtlьD( рсзуrБтаIах пов€рtg устройсrво для rзмерешй углов ycт?lЕoвt(E

колес аатомобплей торг!Еой I\rарки Jоhп Bean моделей visualineг ЗD LПE, vistцliner 3Dl,
visualiner 3D2, visualiner 3D АRАGО, V2200, v2З00, v2400, vЗ400 FDGD HEIGHT, vAS
70l 00l прлзвается годпьБ{ к прltмевенцю и Еа ll€го вьцается свrrдsтольство о пов€рке

устацовлеrrвой формы с указдIием факгЕческих резуJБтатов опредепеЕия

мсгрологпческ!tх харакгервстrк.
8.3. Прп отрицателыrьrх резуль!аfilх поЕ€ркя, устройство дл, измереЕий углов устiiповкп
колес €lвтоrаобrrлей торговоf, маркц Jоhп Bean моделей Visualiner ЗD LITE, visualiner ЗDl,
VisualincT 3D2, Visчаliпсг 3D ARAGO, V2200, V2З00, V2,+00, VЗ400 FD(ЕD НЕlGНТ, VAS
70l 00l при${аgгся непригодЕьш к прttмеllению и ва него вьцается извещевItе о
яеприго.щости устаповлеЕЕой формы с указаЕисм ocпoBltbD( прцЕIпtI.

Инжевер ГЩИ СИ
ООО (Авгопрогрссс-М> Исаев Е_В.


