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Настоящая методика поверки распространяется на устройства для измерений углов
установки колес автомобилей товарного знака <John Bean> моделей Visualiner Prism,
Visualiner Prism 42 (далее - устройства) производства KSnap-on Equipment S.r.l. а Unico Socio>,
Италия и устанавливает методы и средства их первичной и периодической поверки.

Интервал между поверками - 1 год.

1. ОПЕРАЦИИ И СРЕДСТВА ПОВЕРКИ

1.1 При проведении поверки проводят операции, укчванные в таблице l, и применяют
средства поверки, указанные в таблице 2.

|.2 При несоответствии характеристик поверяемых усилителей установленным
требованиям по любому из пунктов таблицы l их к дi}льнейшей поверке не допускtlют и
последующие операции не проводят.

Таблица 2. - Сца ll()lJерки

J\b

пlл
Наименование средства измерения

2

l УООВеНЬ ЭЛеКТDОННЫЙ CLINOTRONIC PLUS
2 Приспособление калибровочное для устройств измерений углов установки колес

автомобилей EAK0277JOOa
3 Квадпант оптический ко-30М
4 Стол поворотный СТ-9

Прuмечанuе
!опускаеmся прll|rленяmь dpyzue среdсmва поверкu, .|4еmроло?uческuе u mехнuческuе
харакmерuсmuкu Komopbtx не хуже прuвеdенных в mаблuце 2.

2 ТРЕБОВАНИЯ К КВАЛИФИКАЦИИ ПОВЕРИТЕЛЕЙ

К поверке устройств допускаются лица, аттестованные на право поверки средств измерений
геометрических величин.

Поверитель должен пройти инструктаж по технике безопасности и иметь удостоверение на
право работы на электроустановках с напряжением до 1000 В с группой допуска не ниже III.

аблица 1. - ии

Jt
п/п

Операчии поверки
Ns п/п

методики
l Внешний осмотр 5.1

2 опробование 5.2

з Идентификация программного обеспечения 5.3

4 Определение метрологических характеристик 5.4

4.1
Проверка нулевой установки датчиков для измерений углов установки
колес автомобилей

5.4.1

4,2
Опрелеление диапазона измерений и абсоrпотttой погреrrшости измерений
угла развЕrла колес

5.4.2

4.3
Определение диапазона измерений и абсоrпотной погрешности измерений
угла суммарного схождения колес

5.4.3

4.4
Определение диапазона измерени й и абсоrпотной погреtlпtости измерен и й

угла продольного наклона оси поворота управляемых колес
5,4.4

4.5
Определение диапазон а и змерен и й и абсолпотной погреIшлости измерен и й

угла поперечного наклона оси поворота управляемых колес
5.4.5



Температура окружающего воздуха, ОС

ОтносительнiU{ влажность воздуха, О/о

Атмосферное давление, мм рт. ст. (кПа)

4.2 Средства поверки подготавливают
соответствующих эксплуатационных документах.
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3 ТРЕБОВАНИЯ БЕЗОПАСНОСТИ

При проведении поверки должны быть соблюдены требования ГОСТ 12.2.007.0-75. ГОСТ
12.2.007.З-75, ГОСТ 12.3.019-80, кПравила эксплуатации электроустановок потребителеЙ> и

<Правила техники безопасности при эксплуатации электроустановок потребителеЙ>,

утвержденные Главгосэнергонадзором.

.Щолжны также быть обеспечены требования безопасности, укzванные в эксплуатационных

документах на средства поверки.

4 УСЛОВИЯ ПОВЕРКИ И ПОДГОТОВКА К НЕЙ

4. l При проведении поверки должны соблюдаться следующие условия:

20+5
30. ..80
бз0...800 (84,0... 106,7).

к работе согласно укiваниям, приведенным в

5 ПРОВЕДЕНИЕ ПОВЕРКИ

5.1 Внешний осмотр

При проведении внешнего осмотра должно быть установлено соответствие проверяемого

устройства следующим требованиям :

_ комплектности устройства в соответствии с руководством по эксплуатации,
включiUI руководство по эксплуатации и методику поверки;

- отсутствие механических повреждений и коррозии корпусов блоков, входящих в

комплект устройства, соединительных элементов, сигн€UIьньIх ламп и индикаторОв, а ТаКЖе

других повреждений, нарушающих работу устройств а илп затрудняющих ПоВерКУ;

- разъемы не должны иметь повреждений и должны быть чистыми.
Устройства, имеющие дефекты, дtlльнейшей поверке не подвергаются, бракУются и

направляются в ремонт.

5.2 Опробование и идентификация программного обеспечения

5.2.1 При опробовании должно быть установлено соответствие устроЙств слеДУЮЩиМ

требования:
- отсутствие люфтов и смещений в местах соединений колесных адаптеров и элеМенТОВ

устройства;
- плавность и равномерность движения подвижных частей устройств;
- работоспособность всех функциональных режимов;
- диапазоны измерений углов устройств должны соответствовать эксплуатационной

документации.

5.2.2Идентификация программного обеспечения (даllее - по) <Pro 42> производится через

интерфейс пользоватеJIя путем выбора второго уровня меню стартового экрана, далее необходимо

выбрать рtr}дел <О программе>.
Идентификация По кРrо 32> производится через интерфейс пользователя путем выбора

третьего уровня меню стартового экрана, далее необходимо выбрать раздел <О программе>.

В появившемся диЕlлоговом окне будет отображено наименование и версия ПО.

Номер версии и наименование ПО должны соответствовать следУюЩеМУ:

Таблица 3. - Идентификачионные признаки ПО



идентификационное нzмменование По Pro 32 Pro 42

Номер версии (идентификационный номер ПО, не ниже) 4,6
,7.4

5.4 Опрелеление метрологических характеристик

5.4.1 Проверка нулевой установки датчиков для измерениЙ углов устаIrовки колес
автомобилей

Проверка калибровки нулевой установки датчиков дJlя измерениЙ углов установки колес

автомобилей проводится с помощью уровня электронного и приспособления калибровочного для

устройств для измерений углов установки колес автомобилей, модель EAK0277JOOA (далее -
приспособление) в следующей последовательности:

5.4.1.1 Установить приспособление на твердом плоском основании. Максимitльное
значение неплоскостности основания не должно превышать величины 2 мм на 1 м.

5.4.|,2 Разместить в соответствии с Руководством по эксплуатации (далее - РЭ) на

приспособление измерительные блоки устройства.
5.4.1.3 Выставить приспособление с размещенными на нем измерительными блоками

устройства в горизонтальной плоскости с помощью уровня электронного.
5.4,|.4 Включить устройство в соответствии с требованиями РЭ на него.
Перед проведением проверки по данному пункту и всем следующим пунктам данноЙ

методики испытываемое устройство необходимо прогреть в течение З0 минуг.
5.4.1.5 Выбрать пункт прогрчlммы и открыть окно <Проверка ка-пибровкиD в соответствии с

требованиями РЭ. На экране дисплея приборной стойки устройства должны появиться показания

текущих значений углов установки колес автомобиля.
5.4.1.6 Снять с экрана дисплея приборной стойки устройства показания измеренньгх

значений:
- вертикапьных углов (углов рiввала и углов поперечного наклона оси поВорота

управляемых колес);
- углов горизонтzrльной плоскости (углов схождения) и углов продольного наклона оси

поворота управляемых колес.
Показания должны быть сняты для каждого из четырех измерительньD( блоков и записаны

в протокол поверки.
5.4.|.7 Вьцержать устройство в режиме <Проверка ка-гlибровки>> в течении не менее десяти

минут и повторно снять показания углов рчввала колес и углов схождения.
5.4.1.8 Показания углов в течение десяти минут для каждого измерительного блока должны

остаться постоянными и находятся в диапaвонах:
- +5'- для углов развчrла колес;
- +5'- для углов суммарного схождения колес;
- +6'- для углов поперечного и продольного наклона оси поворота управляемых колес.

5.4.2 Определение диапазона измерений и абсолютной погрешности измерений угла
развала колес

5.4.2.1 Проверка диапzвона угла развiIла колес проводится с помощью квадранта

оптического, путем последовательной попарной установки передних и задних измерительных
блоков устройства на столы поворотные, используя стойки и элементы крепления из набора

установочных приспособлений. Столы поворотные устанавливаются на твердоМ ПлОскоМ

основании (рис. 1.). Максимilльное значение неплоскостности основания не должно превышать

величины 2 мм на l м.
Столы должны имитировать переднюю ось автомобиля. Расстояние, на коТором

рiвмещаются столы, выбирается согласно РЭ на устройство.
Щиапазона устройства проверяется путем задания с помощью измерительноЙ шкаJIы

квадранта оптического значений величин углов развirла колес автомобиля *25" и -25О (Рис. 3.)
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Показания на дисплее приборной стойки при заданном угле:
- +25" должны находится в диапазоне от *24О55'до *25О05';

- -25О должно находится в диапазоне от -24О55'до -25О05'.
5.4,2.2 При определении абсолютной погрешности измерениЙ угла рiввала колес

необходимо использовать квадрант оптический КО-30М, столы поворотные СТ-9 и набор

установочных приспособлений. Испытания проводятся в следующей последовательности:
- установить столы поворотные на твердом плоском основании (Рис. l.). Максим€tльное

значение неплоскостности основания не должно превышать величины 2 мм на 1 м.

Столы должны имитировать переднюю ось автомобиля. Расстояние, на коТороМ

размещаются столы, выбирается согласно РЭ на устройство;

Рис. l. - Схема измерений

- установить на поворотньIх столах с помощью установочных приспособлений два
передних измерительных блока устройства. Измерительные блоки должны устанавливаться в

соответствии с РЭ на устройство;
- включить и перевести устройство в режим измерений угла развiIла;
- установить оптический квадрант на оси установочного приспособления, рuвмещенного на

поворотном столе, имитирующем левое переднее колесо автомобиля (Рис. 2.);

- провести градуировку датчиков измерений углов рz}звала переднего левого

измерительного блока устройства.
Щля получения градуировочных характеристик датчиков для измерений угла рЕввi}ла

передних колес автомобиля произвести последовательное наклонение измерительного блока в

Рис.2. - Схема измерений
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рабочем диапазоне измерений углов рtввzrла передних колес. Углы наклона диска задавать путем

поворота диска, имитирующего колесо автомобиля вокруг оси А-А см. рисунок (Рис. 3.) с
помощью нижних регулировочных винтов. Конкретные значения углов должны выбираться таким

образом, чтобы одинаковое количество точек находились как в положительной области диапtвона
измерений, так и в отрицательной области диапазона измерений углов рiввала. В ходе получения

прямой ветви градуировочной характеристики датчиков для измерений углов рtlзвurла передних
колес должна проверяться и нулевtUI точка диапЕlзона. Абсолютные значения углов при этих

измерениях должны выбираться таким образом, чтобы они равномерно перекрывi}ли весь

диапазон измерений. При полr{ении прямой ветви градуировочной характеристики датчиков для
измерений угла рiввала произвести, используя оптический квадрант, последовательное

наклоненИе левогО переднегО измеритеЛьногО блока устройстВа четырьМя ступенями через 0,4х

{|r,,.-|) от -0,8х{|х,".-|) через точку 0r(lr.u*|) до t0,8x{|x,,"-|). Занести в протокол поверки

соответствующие покiвания с экрана поверяемого устройства / i,'k, где: i - номер градуировки, а

k - номер ступени. Совокупность значений У,,'* : Л (х) при фиксированном значении i

представляет собой прямую ветвь градуировочной кривой.

!ля полрения обратной ветви градуировочной характеристики датчиков для измерениЙ

углов рtIзвчIла произвести, используя оптический квадрант, последовательное наклонение левого

переднегО измеритеЛьногО блока устройства четырьмЯ ступенямИ череЗ 0,4х (|х,,- |) от +0,8*

{|r,,,-|) череЗ точкУ 0*(lr,*|) дО -0,8Хl|х."-).ЗанестИ в протокОл поверки соответствующие

Рис. 3. - Схема измерений

запись полученных в каждой точке измерений в протоколе производится после успокоения
системы (измерительный блок _ поворотный стол>>, т. е. примерно через 30 _ 40 секунд после

достижения измеряемого значения.
прямая ветвь градуировочной кривой снимается в результате прямого хода градуировки

датчиков, обратная - в результате обратного хода градуировки датчиков. один прямой ход и один

следующий за ним обратный ход градуировки составляют одну градуировку датчиков. В ходе

эксперимента необходимо произвести не менее десяти градуировок датчиков рЕlзвilла левого

переднего измерительного блока.
провести градуировку датчиков измерений угла рtввirла переднего правого измерительного

блока устройства;
выполнить процедуры получения градуировочных характеристик, приведенные выше для

правого измерительного блока устройства. Результаты измерений занести в протокол поверки.

5.4.2.З Выключить устройство и снять с поворотньtх столов две передние светоотражающие

мишени устройства.
5.4.2.4 Установить на столах поворотньrх два задних измерительньtх блока устроЙства.

показаниясэкранаповеряемогоустройствауi,"k,где:i-номерградуировки,аk-номерступени.
Совокупность значен ий У i"k: F ( х 

) при фиксированном значении i представляет собой обратную

ветвь градуировочной кривой.



,7

5,4.2.5 Выполнить процедуры пункта 5.4.1.2 для задних измерительньж блоков устройства.
5.4.2.6 Обработка результатов и определение погрешностеЙ измерениЙ угла р.ввала колес

автомобиля.
Определение погрешностей измерений датчиков производится в процессе обработки

результатов проведенных измерений и поJryченных градуировочных таблиц в следующеМ

порядке:
- вычисляется среднеарифметическое значение результатов измерений угла на кажДОй

ступени А.р;

дrп, =

где: Ai - угол на i-той ступени;
n - количество измерений: 10.

вычисляется оценка среднеквадратического отклонения результатов измерений si:

- по таблице справочного приложения

Стьюдента t"(п):2,26;
2 ГОСТ 8.207-76 при сt:0,95 и n: 10 коэффициент

находятся доверительные границы погрешности ti:

si : tc(n)xýi (з)

- определяется суммарнiш погрешность измерений угла:

6, =6't€, (4)

где: Б." - погрешность эталонного средства измерений.
За окончательный результат принять наибольшее полученное значение. Полученное

значение погрешности измерений угла развiIла колес автомобиля не должно превышать *5'.

5.4.3 Определение диапазона измерений и абсолютной погрешности и3мерений угла
суммарного схождения колес

5,4.з.l Проверка диапазона измерений угла суммарного схождения колес проводится с

использованием стола поворотного Ст-9 и набора установочньш приспособлений. Измерительные

блоки устройства устанавливаются на поворотные столы последовательно попарно, вначале

передние, а затем задние. .щиапазон устройства проверяется путем задания с помощью

измерительной шкалы стола поворотного значений величин углов схождения колес автомобиля
-|25" и -25о.

Схема измерений приведена на рисунках (Рис. l.) и (Рис. 4.).

Направление
движения автомобиля

Z!
п

(l)

(2)



Рис. 4Рис. 4. - Схема измерений

Показания на дисплее приборной стойки при заданном угле:
- +25о должны находиться в диапазоне от +24о55'до +25о05';

- -25О должны находиться в диапtвоне от -24О55'до -25О05'.
5.4.З.2 При определении абсолютной погрешности измерениЙ угла суммарного схождения

колес необходимо использовать стол поворотный СТ-9 и набор установочных приспособлений.
Испытания проводить в следующей последовательности:

- установить столы поворотные на твердом плоском основании (Рис. 1.). Максимальное
значение неплоскостности основания не должно превышать величины 2 мм на l м.

Столы должны имитировать переднюю ось автомобиля. Расстояние, на коТором

рЕвмещаются столы, выбирается согласно РЭ на устройство;
- установить на столах поворотньгх с помощью установочных приспособлениЙ два

передних измерительных блока устройства. Измерительные блоки должны устанавливаться в

соответствии с РЭ на устройство;
- включить и перевести устройство в режим измерений угла суммарного схождения колес;
_ провести градуировку датчиков измерений угла суммарного схождения.

щля получения градуировочных характеристик датчиков для измерений угла схождения
передних колес автомобиля произвести последовательный поворот диска (входит в комплект

вспомогательного оборулования) восемью ступенями в рабочем диапzвоне измерений углов
суммарного схождения передних колес. Угол установки диска задавать путем поворота диска,
имитирующего колесо автомобиля (входит в состав вспомогательного оборулования) вокруг оси

D-D (Рис. 4). Конкретные значения углов должны выбираться таким образом, чтобы одинаковое

количество точек находились как в положительной области диапшона измерений, так и в

отрицательной области диапzвона измерений углов суммарного схождения. Абсолютные значения

углов при этих измерениях должны выбираться таким образом, чтобы они равномерно
перекрывtIли весь диапазон измерений.

.Щля получения прямой ветви градуировочной характеристики датчиков для измерений

углов суммарного схождения передних колес произвести последовательный поворот левого

измерительного блока устройства восемью ступенями через 0,2"(|х."*|) от -0,8'{|х,,-|) ЧеРеЗ

точку 0, (lr."* |) ло +0,8х {|х,""- |) . Занести в протокол поверки соответствующие покtвания с экрана

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

значений /i,'k : F (х) при фиксированноМ значении i представляет собой прямую ветвь

градуировочной кривой.

[ля получения обратной ветви градуировочной характеристики датчиков для измеРениЙ

углов суммарного схождения передних колес произвести последовательный поворот левого

измерительного блока устройства восемью ступенями через 0,2Х(|х,"*|) от +0,8'(lr.*|) 'r"Р.'
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точку 0" (lr,""* |) ло -0,8>< {|х,.- |) . Занести в протокол поверки соответствующие показания с экрана

поверяемого устройсrва У i"k, где: i - номер градуировки, а k - номер ступени. Совокупность

значений У i"k : F (х) при фиксированном значении i представляет собой обратную ветвь

градуировочной кривой. Запись наблюдений в протоколе поверки производится после успокоения
системы (датчики - поверочное приспособление), т. е. примерно через 30 - 40 секунд после

достижения измеряемого значения.
прямая ветвь градуировочной кривой снимается в результате прямого хода градуировки

датчиков, обратная - в результате обратного хода градуировки датчиков. Один прямой ход и один

следующий за ним обратный ход граДуировки составляют оДну градуировку датчика. В ходе

эксперимента необходимо произвести не менее десяти градуировок датчиков. Результаты

измерений занести в протокол поверки.
5.4.з.3 Выключить устройство и снять с поворотньtх столов две передних отражающих

мишени устройства.
5.4.з.4 Установить на столах поворотньtх два задних измерительньгх блока устройства.
5.4.3.5 Выполнить процедуры пункта 5.4.2.2. для задних измерительньгх блоков устройства.
5.4.з.6 Обработка результатов и определение погрешности измерений углов суммарного

схождения колес автомобиля.
Определение погрешностей измерений датчиков производится в процессе обработки

результатов проведенных измерений и полученных градуировочных таблиц в порядке,

определенном пунктом 5.4.1.6. настоящей методики поверки.
За окончательный результат принять наибольшее полученное значение. Полученное

значение погрешности измерений угла рчввала колес автомобиля не должно превышать *5'.

5.4.4 Определение диапазона измерений и абсолютной погрешности измерений углов
продольного наклона оси поворота управляемых колес

Прu опреdеленuu duапазона u поlрешносmu dаmчuков dля uзмеренuй уzла проdольноzо

(поперечноzо) Hallloшa осu повороmа переdнtм колес необхоdtьrчtо вьtполняmь спецuальные

процеdурьt, преdусллоmренньlе в РЭ dля daHHbtx BudoB uзмеренuй. То есmь преdварumельно, переd

полученugu резульmаmов uз,uеренuй в каэrdой mочке HalaloHoB ocu повороmа управляемьlх колес,

необхоdrtмо повесmu процеdуру повороmа ducka усmанобочно?о прuспособленuя сначсl"lа на уzол
+20о, а заmем на у?ол -20' (Puc. 5). За нулевое поло)tсенuе прuнuлlаеmся mочка оmсчеmа кколеса

усmановлены прrLuоD по указаmеля|l ulncL,l схоlсdенuя поверяел4оео усmройсmва. Прu эmоЙ

процеdуре у?ол повороmа duска оmсчumываеmся по uзмерumельной laka,le повороmноzо сmола Ст-
i, о 

"о 
duсппее усmройсmва наблюdаеmся поlреuлносmь усmановкu эmuх уzлов, коmорые заdаюmся

в поверяел.tо.ч усmройсmве про?раuмой u оmраJtсаюmся на duсппее усmройсmва. После вьlполненuя

эmuх процеdур в каuсdой mочке капuбровочной крuвой с duсrъцея усmройсmва Mo)tcHo буdеm

счumываmь получаемьlе значенllя у?лов наlLцона ocu повороmа переdнuх колес авmолlобuля.

Поворот
(колеса)) на

величину +20О
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Рис. 5. - Схема изплерений

5.4.4.1 Проверка диапчвона измерений угла продольного накJIона оси поворота

управляемых колес проводится с помощью квадранта оптического, путем установки передних и

задних измерительных блоков устройства на поворотные столы, используя стоЙки и элементы
крепления из набора установочных приспособлений. Схема измерений приведена на рисунках
(Рис. 1.) и (Рис. 6.). Столы поворотные устанавливаются на твердом плоском основании (Рис. l.).
Максимальное значение неплоскостности основания не должно превышать величины 2 мм на 1 м.

Столы должны имитировать переднюю ось автомобиля. Расстояние, на котором

размещаются столы, выбирается согласно РЭ на устройство.
!иапазон устройства проверяется путем задания с помощью измерительноЙ шкaлы

квадранта оптического значений величин углов продольного наклона оси поворота управляемых
колес автомобиля *30О и - 30О (Рис. 6.).

Показания на дисплее приборной стойки при заданном угле:
- +30о должны находиться в диапазоне от +29о55'до *30о05';

- -30О должны находиться в диапitзоне от -29О55'до -30О05'.

Рис. 6. - Схема измерений

5.4.4.2 При определении абсолютной погрешности измерений угла продольного наклона
оси поворота управляемых колес необходимо использовать квадрант оптический типа КО-30М,
столы поворотные круглые типа СТ-9 и набор установочных приспособлений. Испытания
проводить в следующей последовательности:

- установить столы поворотные на твердом плоском основании (Рис. 1.). Максимttльное
значение неплоскостности основания не должно превышать величины 2 мм на l м. Столы должны
имитировать переднюю ось автомобиля. Расстояние, на котором рiвмещtlются столы, должно
выбирать согласно РЭ на устройство;

_ установить на столах поворотньж с помощью установочных приспособлений два
передних измерительных блока устройства. Измерительные блоки должны устанавливаться в

соответствии с РЭ на устройство;
- включить и перевести устройство в режим измерений угла продольного накJIона оси

поворота управляемых колес;
- установить оптический квадрант на основной вертикальной оси установочного

приспособления, рrвмещенного на поворотном столе, имитирующем левое колесо автомобиля

(Рис. 6.).
- с помощью нижних регулировочных винтов поворотного стола задавать углы наклона

диска установочного приспособления, соответствующие угла]\,l продольного наклона оси поворота

управляемых колес.

щля получения градуировочных характеристик датчиков для измерений углов продольного
наклона оси поворота управляемых колес автомобиля следует произвести поворот диска вокруг

оси С-С (Рис. 6.). Конкретные значения углов должны выбираться таким образом, чтобы

одинаковое количество точек находились как в положительной области диапzвона измерений, так
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и в отрицательной области диапазона измерений углов продольного наклона оси поворота. В ходе
получения прямой ветви градуировочной характеристики датчиков дJUI измерений углов
продольного наклона оси поворота управляемых колес должна проверяться и нулевая Точка

диапtвона. дбсолюТные значения углоВ при этих измерениях должны выбираться таким образом,

чтобы они равномерно перекрывtIли весь диапi}зон измерений.

Щля получения прямой ветви градуировочной характеристики датчиков для измерениЙ

углов продольного наклона оси поворота передних колес произвести, используя оптический
квадрант, последовательное наклонение левого измерительного блока устройства восемью

ступенями через 0,2*(|x,,u*|) от _0,8"(lr."_l) через точку 0"(l",,"*|) ло +O,B"(Ir,nu*|). Зur..r" 
"

протокол поверки соответствующие покaвания с экрана поверяемого устройсr"а / i,'k, где: i -
номер градуировкио а k - номер ступени. Совокупность значений / i,'k : F (х) при фиксированном
значении i представляет собой прямую ветвь градуировочной кривой.

[ля получения обратной ветви градуировочной характеристики датчиков для измерениЙ

углов продольного наклона оси поворота передних колес произвести, используя оптический
квадрант, последовательное наклонение левого измерительного блока устройства восемью

ступенями через 0,2x(|x,nu*|) от +0,8r{|r,."_|) через точку 0"(lr."_|) ло _O,B"(lr,nu*|). За"есr, u

протокол поверки соответствующие показания с экрана поверяемого устройства У i, "k, где: i -
номер градуировки, а k _ номер ступени. Совокупность значений Yi, "k: F (Х) при

фиксированном значении i представляет собой обратнlто ветвь градуировочной кривой.

Запись наблюдений в протоколе производится после успокоения системы (датчики *

поверочное приспособление>>, т. е. примерно через 30 - 40 секунд после достижения измеряемого

значения.
Прямая ветвь градуировочной кривой снимается в результате прямого хода градУироВки

датчиков, обратная - в результате обратного хода градуировки датчиков. Один прямой ход и один
следующий за ним обратный ход градуировки составJuIют одну градуировку даТЧика. В ходе

эксперимента необходимо произвести не менее десяти градуировок датчиков.
- выполнить процедуры полr{ения градуировочньtх характеристик, приведенные выше для

правого измерительного блока устройства, Результаты измерений занести в протокол поверки.

5.4.4.З Обработка результатов и определение погрешности измерениЙ углов продольного
наклона оси поворота управляемых колес автомобиля.

Опрелеление погрешностей измерений датчиков производится в процессе обработки

результатов проведенных измерений и полученных градуировочных таблиц в порядке,

определенном п).нктом 5.4. 1 .6. настоящей методики проведения поверки.

За окончательный результат принять наибольшее полученное значение. Полученное

значение погрешности измерений угла развЕrла колес автомобиля не должно превышать t6'.

5.4.5 Определение диапазона измерений и абсолютной погрешности измерений углов
поперечного наклона оси поворота управляемых колес

5.4.5.1 Проверка диапазона измерений углов поперечного накJIона оси поворота

управляемых колес проводится с помощью квадранта оптического, путем установки передних и

задних измерительньIх блоков устройства на поворотные столы, используя стойки и элементы

крепления из набора установочных приспособлений. Схема измерений приведена на рисунках
(Рис. l.) и (Рис. 7.). Столы поворотные устанавливаются на твердом плоском основании (Рис. 1.).

максимальное значение неплоскостности основания не должно превышать величины 2 мм на 1 м.

столы должны имитировать переднюю ось автомобиля. Расстояние, на котором

рiвмещаются столы, выбирается согласно РЭ на устройство.
.щиапазон устройства проверяется путем задания с помощью измерительной шкi}лы

квадранта оптического значений величин углов поперечного накJIона оси поворота управляемых
колес автомобиля *30О и -30О (Рис. 7.).

Показания на дисплее приборной стойки при заданном угле:



- +30о должны находиться
- -30' должны находиться

l2

в диапчвоне от +29О55'до *30О05';

в диапазоне от- 29О55'до -30О05'.

Рис.7. - Схема измерени

5.4.5.2 При определении абсолютной погрешности измерений углов поперечного наклона

оси поворота управляемьж колес необходимо использовать квадрант оптический типа Ко-30м,
столы поворотные круглые типа Ст-9 и набор установочных приспособлений. Испытания

проводить в следующей последовательности:
- установить столы поворотные на твердом плоском основании (рис. 1.). Максимtшьное

значение неплоскостности основания не должно превышать величины 2 мм на l м. Столыдолжны
имитировать переднюю ось автомобиля. Расстояние, на котором размещzlются столы, выбирается

согласно РЭ на устройство;
- установить на столах поворотньtх с помоIцью установочных приспособлений два

передних измерительньж блока устройства. Измерительные блоки должны устанавливаться в

соответствии с РЭ на устройство;
- включить и перевести устройство в режим измерений угла поперечного наклона оси

поворота управляемых колес;
- установить оптический квадрант на установочном приспособлении (РиС. 7.).

щля получения градуировочных характеристик датчиков для измерений углов поперечного

наклона оси поворота управJIяемых колес автомобиля следует произвести поворот диска вокруг

оси В-В (Рис. 7.), Конкретные значения углов должны выбираться таким образом, чтобы

одинаковое количество точек находились как в положительной области диапазона измерений, так

и в отрицательной области диапазона измерений углов продольного наклона оси поворота. В ходе

получения прямой ветви градуировочной характеристики датчиков для измерений углов
поперечного наклона оси поворота управляемых колес должна проверяться и нулеваJI точка

диап€вона. дбсолютные значения углов при этих измерениях должны выбираться таким образом,

чтобы они равномерно перекрывirли весь диапz}зон измерений.

!ля полрения прямой ветви градуировочной характеристики датчиков для измерений

углов поперечного наклона оси поворота управляемых колес произвести, используя оптический

квадрант, последовательное накJIонение левого измерительного блока устройства восемью

ступенями через 0,2x(|x.u_|) от -0,8,rl|х.*|) через точку 0r(lr."*|) ло +0,8'(lr.*|). За"еСr' u

протокол поверки соответств},ющие покzвания с экрана поверяемого устройства / i,'k, где: i -
номер градуировки, а k - номер ступени. Совокупность значений / i,'k : F (х) при фиксированном
значении i представляет собой прямую ветвь градуировочной кривой.

!ля полуrения обратной ветви градуировочной характеристики датчиков для измерений

углов продольного накJIона оси поворота управляемых колес произвести, используя оптический

квадрант, последовательное накJIонение левого измерительного блока устройства восемью

ступенями через 0,2x(|x,u*|) от +0,8х{|х,""|) через точку 0,(lr.*|) ло -O,B"(lr.*|). Зu"..r" 
"
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протокол поверrо соответствуюцие показаяия с экрtttlа поверяемого усr!ойстм ,y i"'k. где: i -
номер гра,д}!рвкц. а k - llомер ступени. Совокупность зЕачеflий }i. "k: F (r) дри

фвксиромнном зпачении i праставляег собой обратвlrо ветвь Фадувровочной кривой.

Запfiсь цблодений в Ертоколе призводи,гся после успокоеция системь! (цатqики _

поверо!шое приспособлеrтяе>. т. е. пpttMepHo черз 30 - 40 ceкyв]l после дос?пженЕя Езмеряемоtэ
зtiачевяя.

Прямая ветвь градушровочной кривой снимается в рзультате дрямого хода фаJlуировки
датчиков- обратяая - в рзультате обратного хода Фаjlуrрвки датчtlков. Одия прямой ход и одrlд

следуlоцпй за яим обратЕьй ход градуирвки составляют одну градуцрвку даттrка, В ходе
эксперимента Ееобходltмо црвзвести яе менес десяти градуирвок датчпков.

Выполвrть процедуры получсния Фадупрвочвых характеристик, прпведевные выше дIя
правого измерительного блока устройства. Результатьi измерений заfiести в протокол поверки.

5.4.5.З Обработка ре]ультатов и определение погрешности измерений углов поперечного
наклоца оси поворота управJцемых колес автомобиля.

Определевие цогрешностей измерений датчиков производится в процессе обработки

результатов проведеЕЕьD( измерений и полrlенных Фадуировочных таб,т,лч в порялке,

определеIlном п}aЕктом 5.4. 1.6. вастоящей мgгодики проведения поверки,
За окоячате.tъпьй результат принrть flаиfoльце€ полуlеняое звачеяие. Полученное

зяаченяе погреIIlЕоСти измерений угла резвала колес автомобиля Ее должцо превышатъ 16'.

6 ОФОРМЛЕНПЕ РЕЗУЛЬТДТОВ

6.1 Положrггельвьrc результатц пов€рки устрйств оформляют свидете,JIьсtвом о поверке в

соответствпи с Прш<азом Минпрмгорла rtgl8l5 (Об угверждеЕия поряд(а прв€дqrпя поверки

средств uзмереIrЕй, требовапия к знаку поверки и содержанrю свl{детельстм о пов€рке)).

Зяак поверки наяосптся ва свtlдетельсIво о поверке в виде цаьтейки и (цлц)

поверитеrьного кпейма.
6.2 При весоотвегсгвии рс]ультатов поаерки трбоваrиям лrобого из п},Ектов пастоящей

методики устройстм к дальнейшей эксплуатtции ве iоIryскilют и вьцllют извещевие о
Еепрtiгодности в соответствии с Приказом Минпромторга }l!l8l5. В извещеЕrtrt указывают
причияу неприюдпости и прпводtт указание о направлеЕиIl устрйств в ремовт пJlп

вевозмо}кяости их даJьЕейшего яспользования.

Инженер
ООО (Автопрогресс-М)) Е. В. Исаев


