KAROSSZERIA

37 Lexus ACC-djrakalibrélés | 42 AUTOROBOT - Micro B és Micro BZ kezelési utasitds 2. rész

40 Teroson mesterkurzus 44, XXL" fényez8

Lexus ACC-ujrakalibrdlds

Manapsdg egyre nagyobb mértékben terjednek,
illetve beépitik a jarmivekbe a kzlekedés-
biztonsdgi szemponthél fontos vezetdt seqitd
rendszereket. llyen fontos biztonsdgi és kényel-
mi szempontokat valdsit meg az ACCis, azaz

a radaros tempomat. Ezek a rendszerek csak
akkor méikidnek tokéletesen, ha megfelelden
be vannak kalibrdlva. Cikksorozatunk mostani
folytatdsdban a Lexus karambolos javitds utdni
Gjrakalibrdldsi technolégidjdt mutatjuk be.

A radar segitségével mokéds  akiiv
tempomat rendszereket egyre t6bb au-
téba épitik be. A berendezés nagy se-
gitséget nyojt a soférnek, kényelmesebb
vezetést tesz lehetvé, és nem mellesleg
az eseflegesen beksvetkezd balesetek
elkerilésében is fontos szerepet jatszhat.
A rendszer tokéletes mikddésének elen-
gedhetetlen feltétele az, hogy a radar-
sugarat kibocsaté szenzor megfeleléen
legyen kalibralva. A felfogatési pontok,
valamint a radaregység haza nagyrészt
meghatdrozzék a radarsugdr iranyat,
azonban a rendszer hibatlan mgkédésé-
hez egy Ugynevezett finombedllitasra is
szikség van. Ez a bedllitas jelenleg, a
szikséges eszkozok hianya miatt csak
markaszervizekben végezhets el.

Tébla helye

Radarszenzor-pozicié

Jarm{ menettengelyének meghatérozdasa és a kalibréldsi pont meghatdrozdsa a jarmi
els8 radarjanak bedllitdsdhoz

Mielétt az auté kijpn a gydrbdl, elvégzik a  egysége meghibasodik, vagy egy sérilés
beallitast. Ujrakalibralasra akkor van szik- miatt cserélni kell a szenzor elhelyezkedését
ség, ha példaul a rendszer valamely rész-  befolydsolé elemeket. A Lexus dltal haszndlt
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megolddésndl nincs szikség futémi-bedllitd
prébapadra, sem kilénleges, csak erre a
célra hasznalt eszkézdkre, mint a korabban
bemutatott markakndl.

A kalibrélasra azért van szikség, mert ezek
a radarok a jarmd elstt akar 180 méteres
tavolsagban is képesek érzékelni, és ilyen
tavolsagon, a radarsugdr 1 fokos vizszintes
vagy figgéleges eltérése az optimdlistol,
komoly hibakat okozhat a rendszer hibatlan
moksdésében. A radarkalibralas célia, hogy
a jarm¢ menettengelye és a radarsugarak
tengelye parhuzamos legyen egymassal.

Az ACC miksdéséhez szitkséges
radaregység és a felfogatékonzol,
a bedllitécsavarokkal

Ujrakalibrélasra akkor van szikség, ha:

- a hibatarols hibdt jelez,

- a szenzortartd ki- és beszerelésre kerilt,

- ha feltételezhetd, hogy a kereszttartér
példaul rafutdsos baleset vagy hasonlé
kovetkeztében kiilsé erébehatds érte,

- jeladd vagy jeladdtarté-csere trtént,

- ACC-vezérléegység-csere esefén,

- barmilyen ACC-vel kapcsolatos rekla-
mdcio esetén.

A Lexus bedllitési mddszeréhez egy fekete-fe-

hér jelzésekkel ellatott tablara [SST, 09870-

60000] és egy fedélzefi szamitbgéppel

kommunikalé intelligens szamitégépre, vala-

a: 160 mm
(6,30 in)
b: 80,0 mm
(3,15 in)
c: 16,0 mm
(0,63 in)
tirést5mm

(0,20 in)

A kalibréléshoz sziikséges fekete-fehér
kockds” tabla, illetve a tédbla méretei a
képen lathatéak
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A radarsugarak dltal belathaté tartomany

B csavar

0,21°/fordulat

’u TOYOTA

Szamitégép segitségével megkapjuk, hogy melyik irdnyba mekkora eltérés tapasztal-
haté, ezen érték ismeretében éllithatjuk be a megfelel8 irdnyt
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A kalibrélési folyamat elvégzéséhez vélasszuk ki a kalibrélészoftvert és kévessik a
szamitégép utasitdsait



Radaregység durva bedllitésa vizszintmérével

mint az auté elétt és mogstt, attsl fuggden,
hogy az elsé vagy a hatsé radart szereténk
Gjrakalibralni, egy megfeleld méretd tres te-
riletre (kb. 10x14 m) van szikség, amelyen
nem lehet nagyobb méretd targy, amely a
rendszert megzavarnd. A radaregység meg-

felelé pozicisba dllitésa, az egység hdzan
talalhatd vertikalis és horizontdlis bedllitast
lehetévé tevé csavarokkal térténik.

A bedllitas megkezdése elétt az autébdl
minden felesleges terhet el kell tavolitani,
majd dlliunk be, dgy, hogy a jarms elstt a

5 m vagy tébb
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Lexus hatsé radarjanak kalibrélési elrendezése, a szilkséges méretekkel és mérési

pontokkal
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Radarszenzor hdza és a kétiranyd dllitast lehetdvé tevd dllitéesavarok

szikséges terilet rendelkezésinkre dlljon.
Feliételezzik a j&rmd futémivének megfele-
16 bedlltasat. Tokeletesen bedllitott jarminél
a jarmG tengelye és a tényleges menetten-
gely egybeesik. Igy a kalibralashoz csak o
jarmG tengelyére van szikség, amely egy-
szerfen meghatérozhatd. Az autd hatsé
emblémdijanak kézéppontiat egy inga se-
gitségével levetitik a fsldre, majd ugyanezt
elvégezzik a jarmy elejénél is. A kapott két
pontot 8sszekstjik, majd elérefele meghosz-
szabbitjuk legalébb 5 m-re. Miutan megha-
taroztuk a tengelyt, jelsliok ki a szikséges
mérépontokat. El&l ez a jarmd elétt 5 m-re, a
menettengelyté| jobbra 12 mm-re taldlhato.
Miutén kijelsltok a pontot, helyezzik el raj-
fa a tablatl Csatlakoztassuk az autéhoz az
intelligens szamitégépet, és inditsuk el rajta
a kalibralashoz szikséges szoftvert! Beallr-
tas elstt 16raintnk kell a korébban beallitoft
értékeket, ezt a szoftver elindftdsa utdn, a
radarszenzor elé helyezett és 10 masodper-
cig oft tartott aluminiumféliaval tehefjik meg.
Ezek utan kezdédhet a tényleges kalibraldsi
folyamat, kévessik a szamftégép utasftésait!
A program megmutatja, hogy milyen messze
talélhatd a tabla, és megmondja, hogy me-
lyik dllitdcsavaron (vertikdlis vagy horizonta-
lis), milyen irdnyba, mennyit kel dllitani, hogy
a szenzor a megfelelé pozicicba kertljsn.
A hatsé radar bedllitésa ugyanigy torténik,
értelemszerlen, a fenti lépéseket az autd
mogott kell elvégeznink.
A program ismeri a kalibralétabla méreteit
és helyzetét a jarmohoz képest, tudja, hol
vannak a mérépontok, igy a szoftver 8ssze
tudja pdrositani az adatokat a radaregység
altal ,latott” tabla képével, meghatérozva
igy a szikséges iranyokat, értékeket a pon-
tos mkédéshez. Kalibralas utén minden
esetben gyézddjink meg egy prébauton,
hogy a rendszer hibatlanul mokadik!
Tetekest TiBoR
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