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Méfici systém pro uzitkova vozidla
je nejpresnéjsi a nejjednodussi systém pro kontrolu
geometrie fizeni, naprav a ramu uzitkovych vozidel.
Nova laserova technika fy. JOSAM meni svétove
standardy pro diagnostiku podvozku uzitkovych vozidel.
Mérici metoda JOSAM je lispésné rozsifena ve vice
nez 30 zemich svéta a vétsina renomovanych vyrobcl
uzitkovych vozidel doporucuje jeho pouziti ve svych
znackovych servisech.




Pfesny mérici systém pro kola, napravy a ram

PH bés¥ném jizdnim chovand uZitkowgch vozidal pfedpokiada-
me, Xe pfi jizdgd v plfimém sméms se viachna kola rovrne
odvaluji v plimam sméru jizdy. W mnoha pripadech bato vaak
v praid peplatl, zviastd pak kdvE nejsou napravy wlodeny
kalmea w08 podélng ose ramu & nebo jsou pdeformowvant.
Casio stedl minimainl zména polohy naprasy, abychom
dosahli podstatmych zhepseni jizdnich Wasinosti vwozidla,

Priklad: Jestife se jedno kolo odvaluje 5 mmim doleva
a soutasné druhs kolo 5 mmim doprava, budow 56 obd kol
na draza 1 km od sabe vedalevat o 10 m.

Masledky: zvyiany valiry cdpor, vozidlo se pohybuje 18Fce
8 je snikena jeho oviadatelnost, wysoks apoffeba PHM
a pvvhend opotfebovani pneumatiy. P spravnam nastavant
kol a naprav midEame zabranit t@mbo zvyEenym peovazninm
nékladim.

P predjiidéni pledeviim souprav e stale Cactép satksa-
varme s vozldly, kierd diky nerovnocbSEnosti jednotlivich os
Gill smérové dohylce kol zdaleka pfekraduji swogi pivodnd
Bifku, 8 tim wwznamaym zposobem ofwodujl bezpednost
silnicniho prosozu,

Laseraova mefici metoda JOSAM

Lagerowy méficl aystém fyo JOSAM umodiuje owyiowal
hospodamost,  oviedatelnost  a  bezpetnosl  provozu
matorovych  wozidel.  Jazme  samozfeimé schopnl  zméfit
zakladai parameiry geometrie fizenl: sbihawost, rozbihawost,
odkion, zaklon a pfiklon rejdowveno Eapu, max. & daferentn
vhel rejdu.  Krom®  toho  mdZeme  plesnd  stanovil
rovnobéZnost, Gili polohu jednotiveh kol & napray i
podding ose rAmu. Pomeci zafizenl JOSAM cokéfeme
rovniE zrdiit viechny druhy deformacl ramo (horizontalni,
vertikalnd, diagonakini a zknat). Médeni ramu ja u nds Soucst
komplatniho m&fani paramedru  geomsalie fizem. Viechnyg
namearans h:ujnr.:d:,' ranasime do prehlednsho pn:n'rl:ﬁn:llu
mdsieni, Potfebnd sefizeninaataven! parametm geomelrie

mugdeme  provadst  okamZit®  bEhem  mafm, Diky
lagerowému papreku miZems méfl | venkd Za 8-
nedniho avite, Fdeformovand  povnd napravy  (hnacl,
ofivasove a ndwisove) mikeme ve waiEing pripadi
ravnal bez demontide pilmo na wozidike, Konbrola
probihd lazserem béhem rovnani pfima na naprand, Dalsi
wyhodou télo metody j& moZnost kdyloliv behem méfani
provvast konrolu (aulokalibraci) méficiho syslemu.
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Standardni vybaveni méficiho systemu
JOSAM-Laser-AM pro kontrolu geometrie
fizeni, naprav a réami uzithovych vozidel.

Méfeni edklonu kola

Unlomémy méficl piistro] AM301 & méfeni
odklonu, zaklonu a pfiklonu. Snadné upevnéni
na trm kolowého driaku. Cdeéet hodnot odklonu
na wnepEl  stupnici.  Fozsah  stupnice +/-=  5°
rpozitivnl hodnota=Eema stupnice,

negativini hodnota=&ervena stupnice)

Lasarowy projektor AM20-D1 vi. 6 ks dobijecich
Mi-Cd baterii a integrovanym sitovym napa-
jetem. Provozni doba je ca. 50 had.

Frad zaditlkem méfent musime nz detekion
vili - kentrelovat  nadmeéme wile v fizeni
a v loziscich kal.




Méfeni zaklonu rejdového éepu

Lihlomerny: meficl pilstroj AM 301 nazunerme na irn
roloveno diZaku 2 pomoci ohicve sfupnice AM135
nebo toénic natodime leve kolona 20° sméram
ven. Uhlamearny pristio) nastavime podle harni
pomocne ibely doverdikaind polohy, Meticl stupnic
ohotime 12k aby byla pracovnilibela v harizonizin
poloze g pohyblivy Ukazatel natodime na '0Y na
vnitfni stupnici, Pote otodime kolo na 20° smérem
dovmitl & clatenim méficl stupnice ustavime
pracovi Ibeldo horeenialing palaky. Myni
adetteme na vnitfnistupnics: profi pohybivenmu
ukazateli hodnoty Z3klonu. Rozsah mafici stupnics
+14° gZ -5%,

Méreni priklonu rejdového Cepu

Uhlomamy méfici phistroj AM301 nasuneme
otvorem procmeéfent pfiklonu natrn koloveho
dridku a postupujame stejnd [aka pit mafani
zaklonu rejdoveho Sepu. PR méfenl musi byt kola
Iabricéna napr. pomoci brzdici yce AMAZ5
FOEOR Mafeni pfiklonw na prave strang: zde
aotadima Kald najprve 207 davnill a potam 207 wné
Qbrazek vkzzuje ioénici AMSES onosnosti-5 1

~|Brzdicl s AME25

Magneticke driaky AM1 72 poudivame u ko
gastipnpci rama K zaveseni samocerdrovacich
pravitek

Antifrircnl lodnice AM268 e sklddai za 2 Mlinikovich
deser wlofenych prodi sobe pfes kulicky, Idealini
pamashik pro nasiaven shitavosh kol predvsin
wvoridel 3 vice Hzenymi napravam’,




Princip méfici metody

Mé&fici systém JOSAM je schopen pfesné stanovit
smeér odvalovani jednotlivych kol vogi podélng oze
ramu 3 fudiZ | polehw naprav,

Meéfeni provadime pomoci laseroveho projekions
upevnéneho na kolovém driaku, Laserowy paprsek
j& promitan na stupnice na chow koncich vozidla.
Stupnice  jsou  umisiEny. na  samocentrovacich
pravitkach g umcEhuji wnest stfedovou podélnou
osu ramu wné wvozidia, Menci stupnice ma déleni
P 2 MM

Friklad: pokud paprsek ukazuje stejnou hodnotu
na obou stupnicich, znamena to, Ze se Kolo odvaluje
v plmam smary roviobaing s podalnou 9500 ramu.
Fresnost méfeni j@ wiii naz 1 mmim,

Univarzalni kalowy drEak AMA0, whaveny abou-
strannymi- upinacimi hacky, j@ urdan pro ralky
v mozsanu 16-247, Na tm driaku upevnima lasarovy
projekior.

Flizvedneme napravu a pomocl 2 stavécich Sroubd
na dr¥aku laserového projektory a méfici slupnice
provedeme snadno a rychle kompenzaci hazivost
kola. Totx probihd sledovaninn pobybu lazercwvého
papreku . béhem olddeni kola na méfcl  slupnici,
umisténd 2-3 m od laserového projektons. Po ukon-
cenl kompenzace spustime napravu, Dokonce i silng
rdeformovane rafky nemajic vliv na welice pfesng
wwsledky mefeni

Laserowy. papraek namifime na  pfedni  stupnici
g pdecteme  hodnotu, Pote  ofoéime . laserowy
projektor o 180" na zadni stupnici, Rozdil odedis-
nych hodnot na obou  stupnicich, wdéleny  jejich
vedalenosti, udédvd smér odvalovani  kola  wigi
podélng ose ramu v mmdm.

Fomaci posuvng stupnice AMELS muZems odadist
primo smér odvalovani kola v mmim aniz bychaom @)
museli matamaticky dopotitavat
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K. méficimu systému - JOSAM pathi. protokoly
méfeni, ve kierych se' zaznamensyva sbihavost,
rezbihavost, odklon, zaklon a pfiklon: rejdového
cepu, maximalni a diferenéni dhel rejdu a poloha
jednotlisich naprav.. U vozidel s vice . flzenymi
napravami je nesmirmné dilezité, aby se viechna
kola odvalovala rownob&Eng ve sigjnem smén.

U nowych  protokoll méfeni JOSAM  miZeme
zakreslit - polohy - jednofiivich . naprav . primo
do formulafe, U dvou neba vice naprav miZeme
vypoditat  nerovnobéfnost naprav. vidi  sobé,
Eventualni nercvriobiinost naprav bychom méli
okamZité odstranit, aby se viachna kola vozidla
odvalovala v pfimém  smér | jizdy.  Nerovno-
b&Enost naprav vici - sobd zplsobuje - Znaéné
opotfebovani - pneumatik. a  2vySenou  spoliebu
PHM a  zdrovefi sniZuje  oviadatelnost vozidla
a lim i bezpefnost provozu. Ostatnd zwyiany
valivy adpor a jeho distedky sa pfenadeji z kijva
napravy o cald délca vozidla,

Frotokoly méfeni jsou rovnés k dispozic ke zpra-
covani’ na  PC. Program  AMoommunicator je
urden do prostfedi Windows, Véechny zakladni
parametry  gesmetie a  palohy  jednotlivych
naprav jsou po zadani namérenych hodnot ryehle
wwoodleny a zazmamendny do . profokolu, ktery
miEe byt ckamEité wlisknut.

YW databance  programuy moZeme  spravosat
8 ukladat naméfend hodnoty, ddaje o vozidle
a.driiteli vozidla a jiné  doplfivjicl informace:
Ukladanim téchio dat awyiujeme podstatnymn
Zplsobem kvalitu nami poskytovanych slufeb.
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