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RESUMEN

La Escuela Politécnica del Ejercito sede Latacunga necesita actualizar y mejorar
ciertos equipos del laboratorio de mecanica de patio, seccidn de alineacion de

ruedas.

La actualizacion de la base de datos del software de la alineadora hasta el
presente ano, es la parte principal. Complementariamente con una calibracion

adecuada de la misma.

El presente proyecto se ha dividido en cinco capitulos donde se sefalan los

aspectos mas sobresalientes para el desarrollo del mismo.

En el capitulo |, consta toda la informacion tedrica para la comprension de la
importancia que tiene en el vehiculo la alineacion y balanceo de ruedas, asi como

la evolucion en nuevas tecnologias en este campo.

En el capitulo I, se da a conocer del equipo que dispone la universidad en el area
de alineacion y balanceo, asi como de su espacio fisico destinado para esta
actividad. Ademas se incluye planes de mantenimiento preventivo para esta

maquinaria.

El capitulo Ill, abarca acerca del software de alineacién de ruedas Bear
CCD.COM, adquirido para el laboratorio. Ademas de indicar el proceso de
calibracion de la alineadora, muestra muchos aspectos del software para un
correcto manejo y mantenimiento de la maquina y el laboratorio en general.
Igualmente se da a conocer el proceso de actualizacion del software, el cual se

logré actualizar su base de datos de vehiculos hasta el afio 2008.

El capitulo IV, esta dedicado a la desenllantadora adquirida por la universidad, en
el cual se detalla un pequeio manual para el correcto uso de la maquina.

Ademas de indicar como darle un buen mantenimiento.

Finalmente en el capitulo V tenemos lo que son las conclusiones,

recomendaciones y anexos del proyecto.



PRESENTACION

Es imprescindible para los estudiantes de los niveles inferiores tener laboratorios
actualizados tecnolégicamente para adquirir mejores conocimientos de acuerdo a

la evolucion y modernizacién del parque automotriz.

El mejoramiento que se realiza en este proyecto tiene como principal finalidad
resolver los problemas del laboratorio de Mecanica de Patio, pues en la actualidad
los equipos se retrasan tecnolégicamente con rapidez y con mas razon si no se
da un mantenimiento y actualizacién adecuada; ya que con equipos actualizados

se contribuye con el personal docente y estudiantes en la ensefianza de calidad.

Se presenta este tema de proyecto de suma importancia para el sector de
Sistemas Automotrices de la Universidad, en el area de mecanica de patio
destinada a la alineacion y balanceo de ruedas. Como un aporte al mejoramiento

de la Institucion.
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CAPITULO |

1 MARCO TEORICO

1.1 IMPORTANCIA DE LA ALINEACION DE RUEDAS EN UN
VEHICULDO.

Es importante que todos los vehiculos tengan sus cuatro ruedas correctamente
alineadas, pues de lo contrario se producira una tensién o lucha con el
movimiento natural del vehiculo, generandose problemas en la direccién, fatiga

del conductor y prematuro e irregular desgaste de los neumaticos.

En lo elemental, un alineado consiste en ajustar los angulos de las ruedas del
vehiculo para asegurarse de que éstas se mueven en relacion al centro
geométrico del vehiculo. Se entiende por rueda el conjunto de llanta y neumatico;
y cada una tiene su propio grupo de dinamicas (caida, convergencia/divergencia),

especificadas por el fabricante del vehiculo.

Los sintomas mas comunes de un vehiculo mal alineado son un rapido e irregular
desgaste de la banda o dibujo del neumatico y una tendencia al movimiento del
vehiculo fuera de una imaginaria linea recta. Ante estos problemas, lo mas
probable es que las ruedas no estén correctamente alineadas. En este caso, se
recomienda proceder a una revision del alineado por parte de un especialista que
disponga de un moderno y computarizado equipo de alineacion. Actualmente,
muchos talleres especialistas poseen dichos sofisticados equipos y ofrecen

servicios de alineado de vehiculos.

El mejor tipo de alineado es el que se realiza en las cuatro ruedas. Para este tipo
de alineado, se colocara un instrumento en cada una de las cuatro ruedas y
medira las dinamicas del vehiculo en cada una de ellas. A dia de hoy, muchos

vehiculos poseen dispositivos de alineado ajustables en el eje trasero, pero



incluso en aquellos vehiculos sin dicho equipamiento, un alineado de las cuatro
ruedas permitira al técnico identificar cualquier problema trasero y compensarlo
con ajustes en el eje delantero. El alineado de dos ruedas, en el cual solo las
ruedas delanteras se alinean con respecto al centro del vehiculo, ha quedado

obsoleto.

1.2 ANGULOS DE ALINEACION.

1.2.1 CAMBER.

Se denomina “caida” en el ambito de la automocion, a la inclinacion de las ruedas

en la vista frontal al automovil “Camber” es la palabra técnica en inglés de “caida”.

Es el angulo formado por el eje vertical de la rueda vy el eje vertical del vehiculo,
al verlo a este por el frente o por detras. En otras palabras, camber es la
inclinacion de la rueda, hacia a dentro o hacia fuera, medida desde la linea

perpendicular a la superficie.

CAMBER NEGATIVO CAMBER POSITIVO CAMBER = 0

Fig. 1.1 Posiciones del &ngulo camber

Las variaciones en camber mayores a las especificadas por el fabricante

producen desgaste no uniforme en las llantas.



Fig. 1.2 Desgaste del neumatico por variaciones del camber

1.2.1.1 CAMBER CERO.

Fig. 1.3 Vista ilustrativa del camber cero

La principal razén para adoptar la inclinacién cero de la rueda es que previene el

desgaste desigual de los neumaticos.

Si las ruedas tienen inclinacion positiva, el lado exterior de los neumaticos gira
como un radio menor que el lado interior del neumatico. Sin embargo, debido a
que la velocidad de rotacion del neumatico debe resbalar en el piso mientras
espere que llegue la parte interior. Esto hace que el lado exterior del neumatico se

desgaste con mayor rapidez.

En el caso de la inclinacién negativa de la rueda, es el caso opuesto, donde el

lado interior del neumatico se gasta mas rapido.



1.2.1.2 CAMBER POSITIVO (Inclinacion positiva de la rueda).

Fig. 1.4 Vista ilustrativa del camber cero

Las funciones del camber positivo son:
¢ Reduccion de la carga vertical.-

Si el camber fuere cero, la carga en el vastago se aplicara a la interseccion de
la linea central del neumatico y el husillo como se indica con F’ en la figura. Asi

seria mas facil que se cambiara el husillo o el muidn de direccion.

Dando una inclinaciéon positiva a la rueda, la carga se aplicaria al lado interior
del husillo, como se muestra con F en la ilustracién, reduciendo la fuerza que

actua en el husillo y mufion de direccion.

Fig. 1.5 Reduccidn de la carga vertical en el husillo y mufion de direccién

e Prevencion del antipatinaje de la rueda.-



La fuerza reactiva F, que es igual que la carga del vehiculo, se aplica a la rueda
perpendicularmente a la carretera. F se divide en la fuerza F1, que es
perpendicular el eje del husillo, y en la fuerza F2, que es paralela al eje del

husillo.

Por lo tanto, F2 fuerza la rueda hacia adentro, ayudando a evitar que patine y
se salga del husillo. El cojinete interior de la rueda es mas grande que el

exterior para poder soportar esta carga.

Fig. 1.6 Fuerza reactiva para prevencion del antipatinaje de la rueda

¢ Prevencion del camber negativo involuntario debido a la carga.-

Cuando se aplica una carga al vehiculo, las partes superiores de las ruedas
tienden a inclinarse hacia adentro, debido a la deformacién de los componentes
de la suspension y de los bujes relacionados. La inclinacion positiva también

ayuda a evitarlo.

e Reduccién del esfuerzo de la direccion.



1.2.1.3 CAMBER NEGATIVO.

Fig. 1.7 Vista ilustrativa del camber negativo

Cuando una carga vertical es aplicada a un neumatico tiende a moverse hacia
abajo. Sin embargo, debido a que es bloqueado por la superficie del camino, la
banda se deforma como se muestra en la figura de abajo. Al mismo tiempo, la
elasticidad del neumatico resiste esta deformacion y en consecuencia actua en
contra de la superficie del camino en la direccion A. Como un resultado de la

reaccion en direccion A, el neumatico rueda en direccién B.

La fuerza que actua en direccion B es llamada “traccién de la inclinacién de la
rueda”, la cual aumenta con el incremento de la inclinacion del neumatico en
relacion a la superficie del camino (inclinacion de la rueda relativa al camino), asi

como con incrementos en la carga.

Fig. 1.8 Carga vertical aplicada a una llanta con camber negativo



Cuando un automovil vira una esquina, la traccion de la inclinacion de la rueda, en
el lado exterior de los neumaticos actua para reducir la fuerza de viraje, debido al
incremento en la inclinacion positiva de la rueda. La fuerza centrifuga inclina al
giro del vehiculo, debido a la accién de los muelles de la suspensién, cambiando

la inclinacién de la rueda.

Algunos modelos de vehiculos toman ventaja de este efecto y afiaden una ligera
inclinacién negativa a la rueda para conducir hacia delante sin inclinaciones,
cuando la inclinacion positiva de la rueda se reduzca durante el giro, reduciendo
la traccion de inclinacion de rueda y ofreciendo suficiente fuerza de viraje para el

giro.

TSI k
Canber positivo grarde
., Conduceldn en ! Viranda

lirea recta )

CAMBER POSITIVO

m¢>

Conduceidn en
lirea recta

TITT7777 E
Carber positivo pequenio
Viranda

CAMBER NEGATIVO

Fig. 1.9 llustracién de conduccidn en viraje de un vehiculo con camber positivo y negativo

1.2.1.4 AJUSTE DEL ANGULO CAMBER.

De acuerdo al tipo de suspension a tener en la marca y modelo del vehiculo, el
ajuste del angulo camber se lo puede realizar por medio de excéntricas provistas
directamente de fabrica (vehiculos livianos), por aumento o disminucién de lainas

(camionetas).



Mecanismo
EE' lwa i

# direceidn

Brazo inferior

Fig. 1.10 Regulacién separada del camber

1.2.2 CASTER.

Caster es el desplazamiento angular (a) medido entre el eje vertical de la
suspension y la linea perpendicular a la superficie, al ver el vehiculo de un
costado. Para automodviles equipados con brazos de suspension superiores e
inferiores, es definido entre la linea que une el centro geométrico de las rétulas

(superior e inferior) o linea pivotal y la linea perpendicular a la superficie.

&5
)
4
.-'fl

Fig. 1.11 Angulo caster




Si el caster es diferente a lo especificado por el fabricante o, si existe una
diferencia en caster entre ambos lados del vehiculo, el vehiculo tendra tendencia
a halar para un lado o recostarse lateralmente durante el manejo. El Caster
positivo proveera estabilidad lineal pero al mismo tiempo incrementara el esfuerzo

requerido para el manejo; castigando a los componentes del sistema de direccién.

Un caster ajustado adecuadamente permite a las ruedas seguir en linea recta y
previene el tambaleo. El angulo caster puede a menudo ser mejor comprendido
viendo el caster de un tipico carrito de compras como se muestra en la siguiente

figura.

i\.lt
Shopping
Cart
Caster

Fig. 1.12 Caster de un carrito de compras

Cuando empuja un carrito de compras equipado con ruedas caster, las mismas
tienden a rodar en linea recta porque avanzan detras del punto de donde se jalan.
Mientras mas grande sea la distancia de rastreo, la tendencia de rodar en forma
recta es mayor. El caster en el vehiculo es ajustable para efectos de incrementar

o decrementar la distancia de rastreo efectiva.

Pogilive

Fig. 1.13 Posiciones del angulo caster



1.2.2.1 CASTER POSITIVO:

Se denomina asi cuando la linea imaginaria del angulo de giro es hacia atras.

Fig. 1.14 Vista ilustrativa del caster positivo

1.2.2.2 CASTER NEGATIVO:

Se denomina asi cuando la linea imaginaria del angulo de giro es hacia adelante.

CASTER WRGATTVO

Fig. 1.15 Vista ilustrativa del caster negativo

1.2.2.3 CASTER NULO:

Se denomina asi cuando la linea imaginaria del angulo no tiene inclinacion

alguna, es decir es recta.

CASTER NULO

Fig. 1.16 Vista ilustrativa del caster nulo
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1.2.2.4 RECUPERACION DEL NEUMATICO DEBIDO A LA PISADA DEL
CASTER.

Usualmente, las ruedas delanteras tienen Caster y Pisada del Caster. Sin

embargo, para simplificar la explicacion asumiremos que el caster es cero.

La pisada positiva quiere decir que el eje de la direccion (a) de cada rueda esta en
frente del centro del area de contacto del neumatico-piso; en otras palabras, las
ruedas se inclinan hacia atras del eje de direccion cuando el vehiculo se mueve
hacia delante, de la misma manera que los Casters de un piano o del carrito de
compras se inclinan hacia atras de la linea central de los ejes de giro de los

Casters.

Frente

Picack Posnbiva -

Fig. 1.17 Pisada del caster

El caster positivo también contribuye a la recuperacién de la rueda después de
girar. Esto ocurre por las razones que explicaremos a continuacion pero en forma
muy rapida, esta recuperacion se debe a los momentos creados alrededor de los

ejes del sistema de direccidn a-a’ cuando las ruedas son giradas.

Cuando las ruedas son giradas hacia la izquierda, las fuerzas P y P’ actuan en los
puntos a a’, y la resistencia a la rodadura del neumatico actia en los centros de
las areas de contacto neumatico-pista O y O’ como las fuerzas de reaccién Fy F’

(respectivamente) actuan en contra de la fuerza motora.
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La fuerza de reaccion F se descompone en las fuerzas F1 y F2, y la fuerza de
reaccion F’ se descompone en las fuerzas F1’ y F2’. Las fuerzas componentes F2
y F2" actian como momentos T y T, tratando de que las ruedas roten en el
sentido de las agujas del reloj alrededor de a y a’. Estas fuerzas actuan como

fuerzas de recuperacion de las ruedas.

Fig. 1.18 Fuerzas actuantes en la pisada del caster positivo en vista superior

P, P : Fuerza motora.

a, a : Eje direccion.

0,0 : Centro de area contacto neumatico-piso.
F, F : Fuerza reactiva.

F1, F2 : Componentes Fuerza F.

F1, F2 : Componentes Fuerza F’.

1.2.25 AJUSTE DEL ANGULO CASTER.

Para corregir este angulo, se lo realiza en la barra de tensién de la rueda, en los

vehiculos que lo permiten, pero en otros casos es mucho mas dificil y este angulo

-12 -



se corrige realizando un templado del sistema con ayuda de una maquina de

enderezado de compactos.

Negative Prsitivo
Tuerca de regulacion Muerbro de la ' o

8 espaciador /" Darra tirante |

Caster

",

Barra tirante

-'/’_-i\'. l‘.\‘-.

Frerte

[ Er%:zu inferior

Mwimiento de la rotula inferior
\ central cusndo el brazo de la i
e barra birante es carbiado e

Fig. 1.19 Regulacion separada del caster

123 TOE.

Tradicionalmente el “TOE” ha sido definido como la diferencia de la distancia o
separacion entre la parte anterior y la parte posterior de las ruedas delanteras
medida a la altura del eje. (Esta definicion es aplicable a las ruedas traseras de

igual manera).

Se denomina “Toe-In" (Convergencia) cuando la distancia entre la parte anterior
de las ruedas es menor que la posterior. Se denomina “Toe Out” (Divergencia)

cuando la distancia entre la parte anterior de las ruedas es mayor que la posterior.

En otras palabras, al visualizar las ruedas desde la parte superior del vehiculo,
estas deben ser paralelas; si ambas apuntan hacia dentro entonces se tiene

convergencia, por lo contrario se tendria divergencia.
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Fig. 1.22 Angulo TOE Out (divergencia)

1.2.3.1 FUNCION DEL ANGULO DE CONVERGENCIA.

La funcidn principal del angulo de convergencia es suprimir el empuje del camber

generado cuando éste se aplica.
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Cuando a las ruedas delanteras se les da camber positivo, se produce una
inclinacién hacia fuera en la parte superior. Esto hace que intenten rodar hacia
fuera a medida que el vehiculo avanza y en consecuencia que patinen. Esto

desgasta los neumaticos.

En consecuencia, se provee a las ruedas delanteras con la convergencia para

evitar la cancelacion del rodamiento hacia fuera debido el camber.

1.2.3.2 AJUSTE DEL ANGULO TOE (CONVERGENCIA Y DIVERGENCIA).

La correccidon de este angulo es la mas facil y se la realiza en las barras de la

direccién, las mismas que siempre son de facil manipulacion y acceso.

Divergercia  Corwergencia
by /

Fig. 1.24 Regulacion de la convergencia/divergencia de las ruedas traseras
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1.2.4 S.A.l./KPLI. (Inclinacion del eje de direccion).

SAI/KPI (Inclinacion del eje de direccion) es el angulo formado por la linea a

través del eje de giro y la vertical natural, visto desde el frente del vehiculo.

EL SAI/KPI es un angulo no medido directamente, es computado en un giro
preestablecido de las ruedas delanteras, obteniéndose mayor precision si el giro

es simétrico en relacion a la linea direccional del eje trasero.

Camber.,

Fig. 1.25 Inclinacién del eje de la direccidén

1.2.4.1 FUNCION.

El SAI/KPI contribuye a lo establecido de la direccion por la tendencia que imparte
a las ruedas a recuperar la posicion recta hacia adelante y disminuye la accion de

las imperfecciones del camino sobre el volante.

Este angulo permite el uso de caster menos positivo para lograr facilidad de

conduccion mientras mantiene la estabilidad direccional.
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e Reduccion del esfuerzo de la direccion.-

Debido a que la rueda se mueve hacia la derecha e izquierda con el eje de
direccibn como su centro y con el descentramiento como radio, un
descentramiento grande generaria un gran momento alrededor del eje del
sistema de direccion debido a la resistencia al rodamiento de la rueda y por lo

tanto, aumentaria el esfuerzo de direccion.

Camber=cero.

Inclinacion del eje de la direccidn=cero.

=]

' ~=— Descentramierto
== = r:]r;:nrh

Fig. 1.26 Aumento del esfuerzo de la direccion

Cualquiera de los métodos siguientes puede ser usado para que el

descentramiento sea pequeno.

Dar a los neumaticos camber positivo.

Inclinar el eje de direccidn.
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Irelinecicn del
eje de direcoidn ‘

= f{=— Doocortramiento peguefio

Fig. 1.27 Reduccion del esfuerzo de la direccion

e Reduccién del retroceso y movimiento hacia un lado.-

Si el descentramiento es muy grande, las fuerzas de reaccién actuando en las
ruedas durante el manejo o frenado generan un momento alrededor del eje de
direccion, causando que la rueda se mueva hacia un lado donde la fuerza
reactiva es mayor. (También cualquier impacto del camino aplicado a una
rueda causara sacudidas o retroceso). Este momento es proporcional al
tamafo del descentramiento. A medida que el descentramiento se acerca a
cero, menos momento se genera alrededor del eje del sistema de direccion
cuando una fuerza es aplicada a la rueda, siendo el volante de direccion

menos influenciado por el frenaje o el contacto con el camino.

¢ Mejorando la estabilidad en linea recta.

1.25 ANGULO INCLUIDO.

El angulo incluido es la suma algebraica de los angulos SAI/KPI y camber. El
angulo incluido es formado por el eje direccional y el eje geométrico de la rueda
por lo tanto no es ajustable y permanece constante excepto si se deforma o

tuerce el eje o el brazo de la mangueta. El angulo incluido debe estar dentro de 1
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¥%° lado a lado con las especificaciones, si no es asi se indican torceduras o

defectos en el brazo de direccion lo que requiere reemplazo.

Steanng Ans Incinafion [SA1)
Angle » Camber = bnckoded Angle (14)

b

Fig. 1.28 Angulo incluido

1.2.6  ANGULOS DE RADIO DE GIRO (DIVERGENCIAS EN VIRAJES).

Angulo de radio de giro es la magnitud de la diferencia entre el angulo adquirido

por las ruedas en virajes. El disefio de los brazos de direccion establece este

angulo.

Fig. 1.29 Angulo de radio de giro
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1.2.6.1 FUNCION.

El correcto radio de giro permite a las ruedas delanteras rodar sin arrastre en
virajes, evitando desgaste y chirridos, para medir este angulo con precision se
requiere que la convergencia esté ajustada de acuerdo a especificaciones.
Diferencia mayor de 1 %2 lado a lado en las especificaciones indican torceduras o

defectos en el brazo de direccion, lo que requiere remplazo.

Si las ruedas delanteras izquierda y derecha giraran exactamente la misma
cantidad (es decir, si los angulos de direccién izquierdo y derecho fueran iguales)
tendrian el mismo radio de giro (r1=r2), pero cada rueda giraria entorno a un

centro diferente (01 y 02).

El giro uniforme seria entonces imposible debido al patinaje lateral de los

neumaticos.

El resultado es que, aunque la presion de aire en cada rueda sea igual y aunque
los otros factores de alineamiento puedan ser corregidos, los neumaticos sufriran

desgaste inusual.

Resbalamiento lateral
=0
M= l'?

Fig. 1.30 Angulos de direccion con centros de giro diferentes
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En un vehiculo actual, las articulaciones del sistema de direccion son modificadas
de tal manera que los angulos apropiados de la direccion de las ruedas derecha e

izquierda se logren. La ilustracion, muestra de manera que «)f para llevar a

cabo los radios de giro deseados.

Fig. 1.31 Angulos de direccion con el mismo centro de giro

Por ejemplo, en el tipo de sistema de direccion que los tensores estan colocados
detras del husillo, si los brazos de articulacion derecho e izquierdo estan
montados de manera paralela a la linea central del vehiculo, como se ve en la

figura siguiente, los angulos de direccion derecho e izquierdo seran iguales

(a=p).

Adelaribe

— i
Cantro del  \ehiculo

—
4

Tersor Hrazo del mufion

Fig. 1.32 Angulos de direccion izquierdo y derecho iguales



Sin embargo, si los brazos del muidn estan inclinados con respecto a la linea
central del vehiculo, como se ve en la siguiente figura, se puede crear una
variacion entre los angulos de direccion derecho e izquierdo con respecto al
movimiento “L” de los tensores. Esto permitira que las ruedas delanteras
obtengan angulos de direccion individuales para llevar a cabo los radios de giro

deseados.

Fig. 1.33 Variacién de los angulos de direccidon con respecto al movimiento de los tensores

1.3 SERVICIO DE ALINEACION DE RUEDAS.

La frecuente inspeccion y correccion de la alineacion de las ruedas no es
generalmente necesaria bajo condiciones normales de uso. Sin embargo, si los
neumaticos se desgastan sin uniformidad, si la direccion es inestable o si la
suspension se ha tenido que reparar debido a un accidente, debe inspeccionarse

y corregirse la alineacion de las ruedas.

1.3.1 GENERALIDADES.

Si deben alinearse correctamente las ruedas la alineacién debe realizarse de

forma correcta y precisa. La alineacion de las ruedas trae consigo varios puntos,
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tales como la inclinacién de las ruedas (camber), de la punta del eje (caster), del

eje de direccidn, etc y cada una esta muy relacionada con la otra.

Al efectuar la inspeccion y correccion, es necesario tener en cuenta todos estos

puntos y el hecho de como estan relacionados entre si.

1.3.2 DONDE MEDIR Y PRECAUCIONES EN RELACION CON LA
MANIPULACION DE PROBADORES.

Siempre se debe comprobar el alineamiento de las ruedas cuando el vehiculo
esta estacionado en un area plana. Esto es necesario porque, a pesar de la
exactitud del probador de alineacién, valores correctos no pueden ser obtenidos si

la superficie donde se realiza la prueba no es plana.

Generalmente en los talleres de alineacidon se ubica al vehiculo en un elevador
hidraulico de cuatro columnas para facilitar el trabajo de los mecanicos, tomando
de las precauciones necesarias para el trabajo. Ademas de poseer un completo
equipo computarizado adecuado para la alineacion de cualquier vehiculo segun el

software de alineacién lo permita en su base de datos.

1.3.3 NECESIDAD DE INSPECCION ANTES DE LA MEDICION DE
ALINEACION DE RUEDAS.

Antes de medir la alineacion de las ruedas, debe revisarse cada parte que puede
afectar la alineacion y deben realizarse las correcciones apropiadas. La correcta

ejecucion de esta operacion preparatoria dara los valores correctos.

Los puntos a comprobar antes de realizar la medicion de la alineacion de las

ruedas son:

e Presion de inflado de los neumaticos (condiciones normales).
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134

Desgaste muy desigual de los neumaticos o diferentes tamafios.
Descentramiento del neumatico (radial y frontal).

Juego libre de la junta esférica debido al desgaste.

Juego libre del extremo del tensor debido al desgaste.

Juego libre del cojinete de la rueda delantera debido al desgaste.
Longitudes de los tirantes izquierdo y derecho.

Diferencia entre las distancias entre los ejes derecho e izquierdo.
Deformacién o desgaste de las partes de articulaciones de la direccion.

Deformacidn o desgaste de las partes relacionadas con la suspension

delantera.

Inclinacion lateral de la carroceria (holgura entre el chasis y el piso).

IMPORTANCIA DE LAS REGULACIONES DE LA HOLGURA DEL
CHASIS AL PISO DURANTE LA MEDICION DE ALINEACION.

En automoviles con suspensidn delantera tipo independiente, los valores de

alineacion de las ruedas, tales como la inclinacién de las ruedas y de la punta del

eje, varian dependiendo de la carga debido a los cambios de la holgura del chasis

al piso. A menos que se especifique lo contrario, los valores de alineacién de las

ruedas dados en el manual de reparaciones, etc. son los valores especificados

para la holgura del chasis al piso del automdvil cuando el vehiculo no esta

cargado.

Fig. 1.34 Holgura del chasis al piso del automdvil
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1.4 PRUEBA DE CARRETERA.

Después de haber ajustado el eje delantero, la suspension, direccion y/o la
alineacion de las ruedas delanteras, lleve a cabo las pruebas de circulacion

siguientes para comprobar los resultados de los ajustes.

1.4.1 CONDICION EN LINEA RECTA.

e El volante de direccion debe estar en la posicién correcta durante la

marcha en linea recta.

e Cuando se circula por una carretera plana, el automaévil debe correr recto

sin ladearse hacia la izquierda ni derecha.

e No debe ocurrir bamboleo excesivo a ninguna velocidad.

1.4.2 GIROS.

El volante de direccién debe girar con facilidad en ambas direcciones y debe

volver con rapidez y suavidad a la posicion neutra al soltarlo.

1.43 FRENAJE.

El volante de direccién no debe tirar hacia ningun lado cuando se frena el vehiculo

en una carretera plana y uniforme.

1.4.4 COMPROBACION DE RUIDO ANORMAL.

No debe oirse ningun ruido anormal durante la circulacion de prueba. Ademas, los
mecanismos de la direccion y de la suspension no deben ponerse en contacto con

el chasis ni carroceria cuando se gira completamente el volante de direccion.
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1.5 ANALISIS DE RESULTADOS DE MEDICION.

Comparar los resultados medidos de cada factor con los valores estandares
establecidos para cada modelo y decidir si los resultados son buenos o malos. Si

los resultados son distintos a los estandares, es necesaria una correccion.

1.5.1 METODOS DE CORRECCION.

En el caso de factores para los cuales hay mecanismos de regulacién, corregir

usando dichos mecanismos.

En el cado de los factores para los cuales no hay mecanismos de regulacion,
como la inclinacién del eje de direccion, hallar la parte que falla, luego

reemplazarla o repararla.

Sin embargo, inclusive en el caso de factores con mecanismos de regulacion, si el
error excede el limite del mecanismo de ajuste, la parte que falla debe ser

encontrada y reemplazada.

1.6 EQUILIBRADO DE NEUMATICOS (BALANCEO).

Unos neumaticos desequilibrados pueden provocar vibraciones del vehiculo a
ciertas velocidades, lo cual a su vez se traducira en un desgaste prematuro e
irregular del dibujo de los neumaticos, asi como en un desgaste innecesario de la
suspension del vehiculo. Los neumaticos se deben equilibrar cuando se montan
por primera vez en la llanta o al montarlos tras una reparacién. En el momento en
que se observe la mas minima vibracién, sera necesario comprobar el equilibrado

de los neumaticos.

La mejor manera de explicar qué es el equilibrado de los neumaticos es empezar

explicando en qué consiste lo contrario. Cuando un neumatico se monta en la
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llanta, se trata de dos piezas ligeramente imperfectas que se unen para formar un
conjunto. Las posibilidades de que este conjunto tenga una distribucién de peso
precisa y perfecta respecto a los centros lateral y radial son virtualmente
imposibles. Normalmente, una rueda puede presentar dos tipos de desequilibrio:

estatico y dinamico.

1.6.1 DESEQUILIBRIO ESTATICO.

Se produce cuando hay un plomo, mas o menos pesado o ligero, en el neumatico.
En este caso, el neumatico no rueda de manera uniforme y, en consecuencia, el

conjunto llanta+neumatico sufre un movimiento vertical.

Para comprender el balanceo estatico, imaginese un conjunto de rueda uniforme
libremente girando, montado en un eje. Si el peso del neumatico esta
uniformemente distribuido en torno al eje de la rueda, un punto particular de la
rueda puede ponerse en reposo en cualquier posicién. En tales casos, se dice

gue el conjunto de la rueda esta estaticamente balanceada.

Fig. 1.35 Conjunto de rueda estaticamente balanceada

Sin embargo, si siempre se pone en reposo con cierta parte (A) en la parte

inferior, la parte A es obviamente mas pesada que las otras partes de lado
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opuesto de la rueda (B). Si el peso no se distribuye uniformemente en torno al

eje, se dice que la rueda esta estaticamente desbalanceada.

s mes g B

{ Punto }.E’&:ICL’!)

A

Fig. 1.36 Conjunto de rueda estaticamente desbalanceada

Cuando se gira un conjunto de rueda desbalanceada, la fuerza centrifuga que
actua en A sera mayor que la fuerza que actua en cualquier otro punto, por lo que
A intentard moverse hacia fuera desde el centro de la rueda, doblando el eje y
produciendo vibraciones radiales a medida que gira la rueda. En realidad, en el
automovil, esta vibracion radial se convierte en vibracion vertical mediante el
funcionamiento de la suspensién y se transmite a través de la carroceria al

volante de direccion.

Vibraciores
radiales

Fig. 1.37 Vibraciones radiales al girar un conjunto de rueda desbalanceado

Uniendo a B, que esta a 180° opuesto a A y a la misma distancia del centro, un
contrapeso (W2) con un peso igual que el peso de exceso de A (W1), se

eliminaran las vibraciones porque W2 contra equilibrara W1. La fuerza centrifuga
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que actua en B cancelara la que actua en A, evitando de este modo que vibren el
eje y la rueda mientras gira el conjunto de la rueda. En otras palabras, el balanceo

estatico se traduce a balanceo centrifugo al girar la rueda.

Fuerza
certrifugg —<—
(F'r)

Fuerza

W, =W, Wi FeaFe certrifuga (Fel

Fig. 1.38 Balanceo centrifugo al girar la rueda

Puesto que es imposible unir contrapesos a la misma banda del neumatico, hay
dos contrapesos de igual tamafo unidos a la parte interior y exterior del aro de la

rueda de disco, en la opuesta a A.

Fig. 1.39 Contrapesos unidos a la parte interior y exterior del aro de la rueda de disco

1.6.2 DESEQUILIBRIO DINAMICO.

Ocurre cuando hay un peso desigual en uno o ambos lados del centro lateral del
conjunto llanta+neumatico. Este tipo de desequilibrio puede producir un balanceo

lateral o un tambaleo de la rueda.
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Mientras en el balanceo estatico se refiere al balanceo del peso en la direccion
radial bajo condiciones estaticas, el balanceo dinamico se refiere al balanceo del
peso en la direccion axial cuando gira la rueda. Por definicion, el desbalance

dindmico no es visible mientras el conjunto de la rueda esta en reposo.

Balarceo dirémica

Balarceo
|| estatico

o —7

Fig. 1.40 Balanceo dindmico

Supongamos que se hayan unido dos contrapesos A y B, a la rueda como se
muestra en la ilustracion de abajo. Esto causaria que la rueda estuviera

estaticamente balanceada.

Fig. 1.41 Contrapesos no ubicados en la linea central de la rueda

Sin embargo, la linea que une los centros de gravedad G1 y G2 no cae en el

plano de rotacion de la linea central vertical de la rueda. Consecuentemente, a
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medida que gira la rueda, los puntos G1 y G2 intentan acercarse a la linea central
de la rueda debido a los momentos FA y FB, que actuan cerca del centro de
gravedad del conjunto de la rueda (G0). Estos momentos se crean mediante las

fuerzas centrifugas (F1y F2) que actuan en G1y G2.

F1 L.area rentral

R de la rueda

hY

b
/FFA

Fi=F;
Fa =Fg

Fig. 1.42 Momentos actuantes en la rueda y fuerzas centrifugas actuantes en los contrapesos

Cada vez que el conjunto de la rueda gira 180°, este momento de fuerza cambia
de direccion, creando vibraciones laterales con respecto al plano de rotacion de la
rueda. Estas vibraciones laterales, a su vez, causan una condicion denominada
abaniqueo del volante de direccion que son unas oscilaciones circunferenciales

del volante de direccion.

Pivote del | Vol

mufion e [\

direccidn | h
\-\'-\.

I.\ ;- |
i_l'.'la-"""
VISTA SUPERIOR

Fig. 1.43 Vibraciones laterales con respecto al plano de rotacién de la rueda
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El balanceo dinamico inadecuado se corrige uniendo dos contrapesos en el
conjunto de la rueda; uno con el mismo peso que A en la posicién C y otro con el
mismo peso que B en la posicion D. Uniendo estos contrapesos, se cancelan los
momentos en torno al centro GO, eliminando de este modo las vibraciones. En el
automovil real, los contrapesos del tamano adecuado se unen en el aro de la

rueda en los puntos C'y D'.

Fig. 1.44 Ubicacion de los contrapesos para cancelar los momentos y evitar el balanceo dindmico

La mayoria de las ruedas sufren ambos tipos de desequilibrio, y requieren de un
equilibrado para crear una distribucion uniforme de pesos. Para equilibrar la
rueda, se monta en una maquina de equilibrado y se va girando hasta localizar las
partes mas pesadas del conjunto llanta+neumatico. De esta manera, el sistema
de equilibrado le dice al técnico en qué punto de la llanta debe colocar los

contrapesos para contrarrestar el desequilibrio detectado.

1.6.3 TIPOS DE BALANCEADOR DE RUEDAS Y CARACTERISTICAS.

Hay dos tipos de balanceador de ruedas. Uno es el balanceador desde fuera del
vehiculo donde la rueda es retrada del vehiculo y balanceada
independientemente y el otro es el balanceador en el vehiculo donde toda la

porcidon que rota de la rueda (la rueda, el tambor de freno y eje del cubo, etc.) son
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balanceados juntos cuando el neumatico esta montado en el vehiculo. Estos dos

tipos de balanceadores tienen las siguientes caracteristicas:

Tabla 1.1 Comparacion entre exactitud y manejo de tipos de balanceadores

ITEM TIPO Balanceador Balanceador en el vehiculo
fuera del
vehiculo
Exactitud Balanceo Alto Alto
estatico
Balanceo Alto No muy alto
dinamico
Facilidad de | Balanceo Facil Comparativamente Facil
balanceo estatico
Balanceo Facil Algo dificil (algunos
dinamico balanceadores no pueden corregir
el balanceo dinamico)

TIPD FUERA DEL VEHICULO

TIPO EN EL VEHICULOD

Fig. 1.45 Tipos de balanceadores de ruedas
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1.6.4 PRECAUCIONES CUANDO SE CORRIGE EL BALANCEO DE RUEDAS.

1.6.4.1 PRECAUCIONES ANTES DE CORREGIR EL BALANCEO DE LAS
RUEDAS.

Cuando se corrige el balanceo de las ruedas, primero revisar la condicién de los

neumaticos.

e Inspeccionar si existen pedazos de metal o piedras, etc. fijados en las

ranuras de la banda del neumatico y buscar roturas u otros dafos.
e Buscar fango o arena adheridos dentro de la rueda del disco.
e Revisar si el neumatico vibra.

e Revisar si alguna materia extrafa ha entrado al interior del neumatico

(revisar si hay ruidos extrafos).

1.6.4.2 PRECAUCIONES PARA BALANCEAR DESDE FUERA DEL
VEHICULO.

e Corregir el balanceo de la rueda después de revisar y corregir el

descentramiento del neumatico.
e Corregir el balanceo con un valor objetivo de 0 g.

e Usar un balanceador que haya pasado por revision de mantenimiento y

que tenga gran precision.

1.6.4.3 PRECAUCIONES PARA BALANCEAR EN EL VEHICULO.

e Cuando se corrige el balanceo de las ruedas propulsoras, impulse los

neumaticos con el motor, aumentando o disminuyendo la velocidad
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gradualmente. También tome precauciones adecuadas para prevenir que

se mueva el vehiculo.

e En vehiculos con tapa de cubo corregir el balanceo con las tapas

colocadas.

e Después de corregir el balanceo, hacer marcas en los cubos y neumaticos
de manera que la posicion de montaje no sea cambiada la siguiente vez

que el neumatico se remueva y se reinstale en la rueda.

1.6.5 DESCENTRAMIENTO.

Se define como las fluctuaciones de las dimensiones de un neumatico durante la

rotacion.

La circunferencia del neumatico no es necesariamente un circulo perfecto. Esta
imperfeccidn es inevitable porque el neumatico esta hecho de goma adherida a
cordones pieza por pieza. Ademas, incluso un neumatico perfectamente redondo
al montarlo en un automdvil parecera irregular cuando se mira a lo largo del eje, si
los centros de rotacion del neumatico y del eje no estan alineados. En otras
palabras, el radio de rotacion del neumatico cambiara con respecto al centro del

eje de rotacion.

La variacion excesiva del radio de rotacion (es decir, el descentramiento excesivo)
causa vibraciones en la carroceria, y por lo tanto, debe limitarse a un valor

especifico.

Redondez Excentricidad

! e Ao /m
pEscentRA-] | (L) @] ‘ : / v
MIENIO \ / - o ) b L L
RADIAL S : i e N Y
. ' /e~
‘.|’ N \_ / S

ST

Planitud
DESCENTRA TN N
L MIENTO { \ [ %
LATERAL ( e A
(descentra I— ‘l) \:_'_,' D
miento i e | 7/
axial} 3 WA N

Fig. 1.46 Descentramientos
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El descentramiento se mide reteniendo un medidor de cuadrante contra la
superficie del neumatico, y observando las fluctuaciones de la aguja indicadora
del medidor. Existen dos tipos de descentramiento: el de la direccion radial

(descentramiento radial) y el de la direccidon axial (descentramiento lateral).

Cuando se mide el descentramiento con el neumatico montado en el automouvil,

se mide al mismo tiempo el descentramiento de la rueda de disco y el del eje.

Por lo tanto, debera determinarse si el descentramiento se origina en el neumatico

mismo o en el descentramiento de la rueda de disco o eje.

1.6.5.1 DESCENTRAMIENTO RADIAL.

Es dificil hacer la circunferencia del neumatico perfectamente circular. Si el
neumatico, rueda de disco, y cubo del eje no se montan con sus centros
correctamente alineados, el neumatico fluctuara en la direccion radial. Cuando se
gira un neumatico con descentramiento radial, su radio de giro aumentara y
disminuira alternadamente, elevando y bajando el automoévil en cada rotacion. A
medida que aumenta la velocidad del vehiculo, aumenta de igual modo este

movimiento vertical, haciendo vibrar la carroceria y el volante de direccién.

Radin medin e

T B

Pl e et

SRR R PR S

b e e

| | | ! I |

1 1 | 1 I 1

3 4 5 [ 7 2 1
Pnsiridn

Fig. 1.47 Fluctuacién del neumatico en la direccion radial
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1.6.5.2 DESCENTRAMIENTO LATERAL.

Las fluctuaciones en la direccion axial provocaran el desgaste anormal del
neumatico y una marcha inestable. Aunque la hinchazén de los costados y los
dafos o deformacién del aro de la rueda de disco son las causas normales del
descentramiento lateral, no deben descartarse otras posibilidades tales como las

irregularidades del cubo del eje.

Nota: El descentramiento radial normalmente se manifiesta como desequilibrio

estatico y el descentramiento lateral como desequilibrio dinamico.

1.6.6 UNIFORMIDAD.

Cuando un neumatico recibe una fuerza, se flexiona, actuando como si fuera un
resorte. La banda, la goma, la carcasa, la correa y los otros materiales de los que
el neumatico esta compuesto no estan uniformemente distribuidos por la

circunferencia del neumatico, por lo que la rigidez no es uniforme.

Pucde tomorse el reundtico
oomy un juego de resortes

Fig. 1.48 Uniformidad en los neumaticos

Como resultado, el neumatico queda sujeto a sutiles fluctuaciones al flexarse

cuando gira. Estas fluctuaciones introducen una variacién periddica en la fuerza
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que recibe de la superficie de la carretera. Esta fuerza puede resolverse en tres

componentes:

e Variacion de la Fuerza Radial (VFR).-

Fluctuaciones en la fuerza vertical que actua ascendentemente hacia el centro

del neumatico (paralela al radio del neumatico).

e Variacion de la Fuerza Lateral (VFL).-

Fluctuacion en la fuerza horizontal que actua en paralelo al eje del neumatico.

e Variacién de la Fuerza de Traccion (VFT).-

Fluctuacion en la fuerza horizontal que actua en paralelo a la direccion de

movimiento de neumatico.

De ellas, la mas importante es la VFR. En el vehiculo real, un neumatico con VFR
impone vibraciones verticales en el eje, lo cual puede ocasionar vibraciones

excesivas durante la marcha a altas velocidades.

T3l -H o WT

\FR

Fig. 1.49 Variaciones periédicas de la fuerza que recibe el neumatico de la superficie de la carretera
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Hay dos formas de reducir la VFR: (1) recortando pequefas cantidades de goma
de la circunferencia del neumatico, y (2) desplazando el neumatico de modo que
el punto de la VFR maxima se alinie con el punto del aro de la rueda con minimo

descentramiento radial. Esto se conoce como “adaptacion de fase”.

Se utiliza un probador denominado uniformador para probar la uniformidad de los
neumaticos. El neumatico se monta en una rueda especial, y este conjunto se
monta entonces en el tambor del uniformador. Se aplica una carga al neumatico
mediante el tambor mientras se gira lentamente el neumatico, manteniendo
constante la distancia entre el eje del tambor y el de la rueda. El uniformador
muestra los cambios de la carga (en Kg.) debido a los cambios de uniformidad del

neumatico: cuando menor es el cambio de la carga mayor es la uniformidad.

el beu

l =1 Rulecion —

N
T%M

=L amat 1
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ratacion

\\ Tambor

e

Carge del M

Fig. 1.50 Uniformador que muestra diagrama de carga VFR vs. Angulo de rotacion

1.7 NUEVAS TECNOLOGIAS EN LA ALINEACION DE RUEDAS.

Hasta ahora, la alineacion habia sido uno de los servicios diarios del taller mas
costosos. Esto se debia a los elevados costes de tener personal especializado
dedicado a realizar la alineacion, con el riesgo de haber perdido el valioso tiempo,
si una vez realizada la medicion, la conclusién era que no se requeria el ajuste.
Debido a estos factores, la alineacién solo se realizaba cuando existian signos

visibles de defectos en la geometria.
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Las mediciones rutinarias de alineacion, con equipos situados en el area de
recepcion, no eran una opcion viable hasta ahora (con la excepcion del robot de
alineacion mecanico WAB 01 de Nussbaum, predecesor del WAB 02). Uno de los
mayores deseos de los propietarios de talleres ha sido el encontrar un sistema de
alineacion que no requiera preparacion y a ser posible, que no toque el vehiculo o
las ruedas durante el proceso. La espera llega a su fin con el lanzamiento del
WAB 02 CCT.

El robot de alineacion éptico WAB 02 CCT, es un sistema non-touch, que esta ya
revolucionando la industria de la alineacion. La fusion del proceso de alabeo
totalmente automatico y la medicion a través de los sensores Opticos con
tecnologia CCT, que escanean la rueda sin tocar el vehiculo, abre paso a las

mediciones de alineacion en el area de recepcion de los talleres.

Este procedimiento de medicién en tiempo real, ya se aplicaba anteriormente en
la medicina para el reconocimiento de la superficie del rostro de las personas. Un
proyector lanza sobre la superficie de la rueda una imagen definida compuesta
por una multitud de lineas de colores. La videocamara colocada en un angulo
determinado, capta esta imagen. El ordenador integrado en el captador, compara
la imagen recibida con la imagen proyectada y produce una imagen tridimensional
que resulta en la posicion exacta de la rueda, con la que se calcularan los datos

de la alineacion.

TECNOLOGIA PUNTA
NAS O= CCT

==

Fig. 1.51Vista banorémica de un auto en el robot de alineacion WAB 02 CCT
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1.7.1 SENSORES DSP.

Los Sensores DSP306, DSP308 y DSP400 contienen un Procesador de Sefal
Digital DSP que obtiene medidas y ademas procesa datos de medidas en el

mismo sensor, aumentando la rapidez de transmision de la alineacion.

Los sensores DSP306-HF y DSP308-HF tienen un transmisor de alta frecuencia

integrado, el cual envia datos al receptor de la consola, sin uso de cables.

Fig. 1.53 llustracion de la alineacion en 3D

1.7.2 SISTEMA ROBOTICO DE ALINEACION DE RUEDAS BEAR.

Sistema de alineacion de ruedas sin abrazaderas que elimina los errores de los

operadores.

El sistema robético de alineacidon de ruedas Bear, nace en las fabricas de carros

del mundo, donde dos elementos son criticos:
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Resultados rapidos y constantemente fiables.

Este sistema robadtico brinda automocion a los locales de alineacion de ruedas, y
la posibilidad de tener la misma tecnologia de las fabricas de vehiculos del mundo

a precios asequibles, mientras logran la precision y rendimiento de las fabricas.

Fig. 1.54 Plataforma robdética de alineacion Bear

Una plataforma roboética de alineacion es el sistema mas rapido de alineacién en

el mundo.

Fig. 1.55 Brazo robdtico de la alineadora Bear
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1.7.2.1 INFORMACION TECNICA DE LA MAQUINA.

Rango de medidas.

Rango Toe: +/- 5 grados.
Rango Camber: +/- 5 grados.
Rango max. bloqueo: +/- 45 grados.
Precision.

Toe: +/-17.
Camber: +-1".

Caster: +/- 5.

Angulo méax. bloqueo: +/- 57

King Pin (Inclinacion eje direccion): +/- 10"

Especificaciones Eléctricas.
Disponible en 110V o0 220V — 10AS - 1 Fase.

Especificaciones de tamafo.

Peso Robot (c/u): 90Lbs. (aprox.).
Dimension Robot (c/u): 27" x 16" x 16.5”
Velocidad.

Velocidad de deslizamiento: 11” por segundo (aprox.).

1.7.2.2 SOFTWARE VB.NET

VB.net es el software mas reciente que muestra todos los diagndsticos, las

lecturas del vehiculo y los ajustes en forma clara en una pantalla a color.
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Fig. 1.56 Pantalla de inicio del software Bear Robotics

Adjustment Graphics

Fig. 1.57 Pantalla de ajuste del vehiculo Fig. 1.58 Verificacion del vehiculo
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Fig. 1.59  Base de datos completa de Automdviles en todo el mundo y Facil de visualizar las lecturas

- vehiculos de pasajeros.

- vehiculos pesados.
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i FERRER 275 AAVOLING GRS

Fig. 1.60 Inspeccidn visual vehiculo

- Oscilacion de Caster.
- Oscilacion en tres puntos

- Constancia en el estado de la técnica.

Fig. 1.61 Oscilacion izquierda caster. Fig. 1.62 Oscilacion derecha caster.

Rodante Tres puntos Automatica

Fig. 1.63 Compensacion (RunOut)
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CAPITULO II

2 ALINEACION Y BALANCEO DE RUEDAS
2.1 EQUIPO DE ALINEACION DE RUEDAS.

2.1.1 ALINEADORA BEAR PACE 100.

La maquina alineadora Bear Pace 100 de ruedas para vehiculos, sirve para dar
un mantenimiento correctivo y preventivo en los angulos de incidencia del
automovil en el desgaste de las ruedas. Dichos angulos ya mencionados
anteriormente, como son: camber, caster, convergencia y divergencia (TOE) de
las ruedas de los autos livianos de cualquier marca y procedencia gracias a que
posee la base de datos de autos actualizada hasta el afio 2008 en el software de
la alineadora. El software de la maquina alineadora puede ser actualizado cada

ano, dependiendo de las necesidades del usuario.

2.1.1.1 PRESENTACION DE LA MAQUINA ALINEADORA.

La maquina para alineacién de ruedas BEAR PACE 100 consta de las siguientes

partes:

A: Estante portatil donde se ubica la central de las unidades de ruedas (maquina
alineadora) y los enchufes conectores para dichas unidades de ruedas
(sensores). Esta central a su vez va conectado con el computador (CPU) que
permite interactuar el software de alineacion con las unidades de ruedas y
proceder posteriormente a verificar si son correctos los angulos de alineacion del

auto.

B: Computador.

C: Impresora

D: Unidades de ruedas:

2 delanteras y



2 traseras.

Fig. 2.1 Alineadora de ruedas Bear Pace 100

2.1.1.2 DATOS TECNICOS DE LA MAQUINA.

Tabla 11.1 Datos técnicos de la alineadora Bear Pace 100

DATOS TECNICOS

Dimensiones.

Altura: 152mm.
Largo: 77,5mm.
Ancho: 68mm.
Peso.

Peso Neto: | 117kg.
Alimentacién Eléctrica.

Tension: 220V 50Hz
Fases: 2
Potencia: 1200w
Capacidad Operativa.

Diametro apertura de abrazaderas: | 12”-18”
Carga max. de la mesa giratoria: 1000kg.c/u
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2.1.1.3 ACCESORIOS DE LA MAQUINA.
1. Tornamesas giratorias delanteras.
2. Tornamesas desplazables traseras.
3. Dos parejas de abrazaderas de auto centrado con 4 puntos.
4. Un depresor de pedal de freno.
5. Un depresor de volante.

6. Cables de conexion.

Fig. 2.2 Accesorios "de I-a alineadora Bear Pace 100

2.1.1.3.1 UNIDADES DE RUEDAS.

Las unidades de ruedas contienen sensores que miden la posicion de la rueda.
Durante la alineacién las unidades de ruedas son montadas sobre las

abrazaderas de autocentrado que van en los aros de las ruedas del vehiculo.

Rear Whesl Unit

Front Wheei Unit
P

Fig. 2.3 Unidades de ruedas de la alineadora Bear Pace 100
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2.1.1.3.1.1 CONECTAR LOS CABLES DE LAS UNIDADES DE RUEDA EN EL
ESTANTE DEL EQUIPO.

Las unidades de ruedas pueden ser conectadas en cualquiera de los cinco
enchufes conectores localizados en el reverso del estante de la maquina de
alineacion. Las unidades de ruedas y los enchufes conectores de dichas unidades
son intercambiables; cualquier unidad de rueda puede ser conectada a cualquier
enchufe (cada unidad de rueda se identifica a si misma a la computadora sin
importar en que enchufe se conecte). Sin embargo, hay que asegurarse para
conectar la parte de atras de las unidades de ruedas a los cables mas largos, asi
estos puedan alcanzar la parte de atras de un vehiculo sobre el estante de la

alineadora.

Whee! Unit and Remote
Connactor Sockets

— A

Keyboard
Cabie

ez — Printer
A A/ &
n j‘ T 3 catie

C v 1/ 1

Printar Power
Adapter Cable

Power Cable

Fig. 2.4 llustracion de la conexion de los cables de la alineadora

2.1.1.3.2 ABRAZADERAS DE AUTOCENTRADO.

Son cuatro abrazaderas colocadas en el vehiculo sobre las ruedas del mismo,
sobre el aro de la llanta. Estos proporcionan un soporte sobre el cual se coloca las
unidades de rueda. Estas abrazaderas son ajustables manualmente, por medio de
una perilla en el extremo, para un autocentrado preciso de cualquier diametro de

aro de llanta de automoviles.
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Fig. 2.5 Abrazadera de auto-centrado

2.2 EQUIPO DE BALANCEO DE RUEDAS.

2.2.1 BALANCEADORA DE RUEDAS BEISSBARTH MICROTEC 810.

La funcion de estd maquina balanceadora de ruedas marca Beissbarth modelo

Microtec 810, es la del equilibrado de neumaticos de vehiculos livianos.

2.2.1.1 DESCRIPCION.
e Doble Led indicador de tamaio y peso en la pantalla.
e Guias Leds de flechas para indicar la posicién del balance.

¢ Inicio/detencién automatico por medio de cubiertas de laminas metalicas

del teclado o abriendo/cerrando la cubierta de proteccion de la rueda.

e Multiples programas para equilibrar las ruedas del coche de pasajeros,
incluye dos programas especiales para ruedas de carros PAX y tres
programas especiales para la ocultacion de objetos de pesos colocados y

divididos en los extremos del aro de la rueda.

e Pedal de accionamiento del freno que bloquea el eje de la maquina para la

sujecion de la rueda o desequilibrio de la compensacion.

e Presentacion integral del programa con el operador del programa de

orientacion.
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e Compartimentos de almacenamiento de pesos fuera del panel de control

de la pantalla integral.
¢ Ahorro de espacio, dos partes de la cubierta protectora de la rueda.

e Margen de trabajo: diametro de la llanta hasta 24” y peso maximo de la

rueda hasta 65kg.

Fig. 2.6 Balanceadora de ruedas Beissbarth Micotec 810

2.2.1.2 PRESENTACION DE LA MAQUINA BALANCEADORA.

Esta maquina es una balanceadora Beissbarth Microtec 810 que tiene las

siguientes partes principales:

A: Panel de mandos.

B: Panel de control porta pesos.
C: Calibre proteccion de distancia.
D: Brida.

E: Carter proteccion de rueda.
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Fig. 2.7 Partes de la balanceadora de ruedas Beissbarth Microtec 810

2.2.1.3 DATOS TECNICOS DE LA MAQUINA.

Tabla 11.2 Datos técnicos de la balanceaora Beissbarth Microtec 810

DATOS TECNICOS

Dimensiones:

Velocidad de equilibrado

Resolucion lectura desequilibrio

Altura Max. (Proteccion rueda abierta) 1270mm.
Profundidad Max. (Proteccion rueda cerrada) | 980mm.
Anchura 1035mm.
Peso:

Peso Neto (Con carter) 76kg.

Peso Bruto 105kag.

Alimentacién Eléctrica.

Tension (3 modelos) 230V 1-50Hz.
230V 1-60Hz.
115V 1-60Hz.

Potencia 350W.

Fases 1-2.

Grado de proteccion partes eléctricas IP22.

167 g/min a 50Hz.
200 g/min a 60HZ.
1/5 g (0.01/0.25 0z.)
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Ruido 75db.

Capacidad Operativa:

Distancia rueda 50-315mm.
Anchura llanta 2’-13”
Diametro llanta 87-24".
Diametro Max. Rueda 820mm.
Peso Max. Rueda 65kg.

2.2.1.4 ACCESORIOS.
e Calibrador para la medicién de anchura.
¢ Pinza contrapesos.
e Calibrador especial para llantas de aluminio.

e Adaptador universal.

1 2 3

Fig. 2.8 Accesorios de la balanceadora de ruedas

2.2.1.5 PANEL DE MANDOS DEL EQUIPO DE BALANCEDO.
1. Visualizador de datos.
2. Diodos luminosos de direccion de desequilibrio.
3. Punto de desequilibrio (LED).
4. Teclas de introduccién de la distancia de la llanta.

5. Teclas de introduccién del diametro de la llanta.
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6. Teclas de introduccion de la anchura de la llanta.
7. Tecla Split.
8. Tecla de las funciones de control (Menu).

9. Tecla de seleccion de la unidad de medida para la anchura o el diametro

de la llanta (mm/inch).

10. Tecla de seleccion del programa de equilibrio (Mode).

Fig. 2.9 Panel de mando del equipo de balanceo

2.3 AREA DE ALINEACION Y BALANCEO.

El espacio fisico que comprende el area de alineacion y balanceo es el lugar
donde se deben ubicar de manera organizada y funcional los equipos sin interferir
con la maniobrabilidad de los mismos. Ademas este espacio debe contar con
facilidades de ventilacion, iluminacién, normas de seguridad con sefializacién,

pintura especial acorde al espacio a tratar.

2.3.1 CARACTERISTICAS FiSICAS DEL AREA.
A: Area de la alineadora.
B: Area de la balanceadora.

C: Area del elevador.
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Fig. 2.10 Area de alineacion y balanceo de la meca

2.3.2 DATOS FiSICOS DEL AREA.

Tabla 11.3 Datos fisicos del &rea de la mecanica de patio
DATOS FisSICOS.

Dimensiones.

Altura Maxima 5000mm.
Largo 7730mm.
Ancho 6200mm.
Area total 47926m?>.

2.3.3 ACCESORIOS COMPLEMENTARIOS DEL AREA.

e Espejo 1200x2000mm.
e Lamparas industriales (4 unidades) 220V.

e Material eléctrico (tomacorriente, cables) 110-220V.

e Material neumatico (acoples, mangueras) 180psi max.

¢ Rotulacion de seguridad (15 unidades) 300x400mm.

e Extintor 20Ib.

e Botiquin 250x450mm.
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Fig. 2.11 Accesorios complementarios del area de alineacién y balanceo

2.4 PLAN DE MANTENIMIENTO DE LOS EQUIPOS.

241 MANTENIMIENTO.

El mantenimiento es una especie de sistema de producciéon o servicio alterno,
cuya gestion corre paralela a este; consecuentemente, ambos sistemas deben ser
objetos de similar atencion, la esencia empirica demuestra, no obstante, que la
mayor atencion se centra en la actividad productiva o de servicio propiamente
dicha.

La reconversion de la actividad de mantenimiento debe verse, en primera
instancia, como la adopcion de un sistema que se adapte a las necesidades de
cada empresa y particularmente a las caracteristicas y el estado técnico del

equipamiento instalado en ellas.
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En el area de mantenimiento existen diversas estrategias para la seleccion del
sistema a aplicar en cada equipo; sin embargo, la mayoria de estas estrategias no
tienen en cuenta la naturaleza del fallo; en contraste, este elemento es de vital
importancia para un empleo 6ptimo de los recursos en el area analizada. Otros
aspectos que comunmente no se tienen en cuenta para la seleccion de las
posibles estrategias de mantenimiento a utilizar en cada equipo son el nivel de
riesgo que ofrece el fallo para los operarios o para el medio ambiente y las

afectaciones de calidad para el proceso.

Cada equipo, independientemente de su naturaleza, presenta un determinado
patrén de fallo. Este se obtiene a partir del tiempo medio entre fallos y pueden

darse dos situaciones:

e EIl patron de falla que refleje que se trata de un equipo cuya falla esta

relacionada con la edad.

e El patrén de falla reflejado que se trata de un equipo cuya falla no esta

relacionada con la edad.

En mantenimiento, se agrupan una serie de actividades cuya ejecucidn permite
alcanzar un mayor grado de confiabilidad en los equipos, maquinas,

construcciones civiles, instalaciones, etc.

La confiabilidad es la probabilidad de que un producto se desempefie del modo
que se habia propuesto, durante un tiempo establecido, bajo condiciones
especificadas de operacion. Si este criterio lo aplicamos a los productos que sdlo

se usan una vez puede darnos una idea relativamente falsa de su significado.

Un ejemplo tipico es la confiabilidad de un clavo. Al usarlo, el mismo puede

funcionar correctamente o, doblarse y en este ultimo caso, no seria "confiable".
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Por ello, normalmente su significado se aplica a conjuntos de piezas o sistemas,
formados por un ensamble serie/paralelo en el que individualmente, cada pieza,
posee su propia confiabilidad y el ensamble, una diferente, segun como se

encuentre formado dicho ensamble.

Veremos que la confiabilidad de un sistema complejo, compuesto por una serie de
piezas, puede llegar a ser muy mala a pesar de una no muy mala confiabilidad
individual. Esto es tanto mas cierto cuanto mayor sea la variabilidad del
desempeiio de cada uno de los componentes del sistema y su grado de
dependencia o independencia. Es particularmente cierto cuando es la mano de
obra uno de los componentes. En efecto, si no llevamos a cabo una actividad de
mejora y de control sera muy dificil obtener confiabilidades resultantes elevadas.
También es cierto que es a través de esta actividad de mejora donde se puede

lograr la diferencia entre un buen y un mal servicio como producto.

2411 MANTENIMIENTO PREVENTIVO.

Es una actividad programada de inspecciones, tanto de funcionamiento como de
seguridad, ajustes, reparaciones, analisis, limpieza, lubricacion, calibracion, que
deben llevarse a cabo en forma periédica en base a un plan establecido. El
propédsito es prever averias o desperfectos en su estado inicial y corregirlas para

mantener la instalacion en completa operacion a los niveles y eficiencia éptimos.

El mantenimiento preventivo permite detectar fallos repetitivos, disminuir los
puntos muertos por paradas, aumentar la vida util de equipos, disminuir costes de
reparaciones, detectar puntos débiles en la instalacion entre una larga lista de

ventajas.

Aunque el mantenimiento preventivo es considerado valioso para las

organizaciones, existen una serie de riesgos como fallos de la maquinaria o
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errores humanos a la hora de realizar estos procesos de mantenimiento. El
mantenimiento preventivo planificado y la sustitucién planificada son dos de las

tres politicas disponibles para los ingenieros de mantenimiento.

Algunos de los métodos mas habituales para determinar que procesos de
mantenimiento preventivo deben llevarse a cabo son las recomendaciones de los
fabricantes, la legislacion vigente, las recomendaciones de expertos y las

acciones llevadas a cabo sobre activos similares.

El primer objetivo del mantenimiento es evitar o mitigar las consecuencias de los
fallos del equipo, logrando prevenir las incidencias antes de que estas ocurran.
Las tareas de mantenimiento preventivo incluyen acciones como cambio de
piezas desgastadas, cambios de aceites y lubricantes, etc. EI mantenimiento

preventivo debe evitar los fallos en el equipo antes de que estos ocurran.

2412 MANTENIMIENTO CORRECTIVO.

El mantenimiento correctivo o mantenimiento por rotura fue el esbozo de lo que
hoy dia es el mantenimiento. Esta etapa del mantenimiento va precedida del

mantenimiento planificado.

Hasta los afios 50, en pleno desarrollo de la produccion en cadena y de la
sociedad de consumo, lo importante era producir mucho a bajo coste. En esta
etapa, el mantenimiento era visto como un servicio necesario que debia costar

poco y pasar inadvertido como sefal de que "las cosas marchaban bien".

En esta etapa, "mantener" era sindnimo de "reparar" y el servicio de
mantenimiento operaba con una organizacion y planificacion minimas (mecanica y
engrase) pues la industria no estaba muy mecanizada y las paradas de los

equipos productivos no tenian demasiada importancia al tratarse de maquinaria
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sencilla y fiable y, debido a esta sencillez, facil de reparar. La politica de la

empresa era la de minimizar el costo de mantenimiento.

Este mantenimiento agrupa las acciones a realizar en el software (programas,
bases de datos, documentacién, etc.) ante un funcionamiento incorrecto,

deficiente o incompleto que por su naturaleza no pueden planificarse en el tiempo.

Estas acciones, que no implican cambios funcionales, corrigen los defectos
técnicos de las aplicaciones. Entendemos por defecto una diferencia entre las
especificaciones del sistema y su funcionamiento cuando esta diferencia se
produce a causa de errores en la configuracién del sistema o del desarrollo de
programas. Se establecera un marco de colaboracidn que contemple las
actividades que corresponden a la garantia del actual proveedor y las actividades
objeto de este contrato. La correccion de los defectos funcionales y técnicos de

las aplicaciones cubiertas por el servicio de mantenimiento, incluye:

* Recogida, catalogacién y asignacién de solicitudes. < Analisis del error /
problema. ¢ Analisis de la solucion. ¢ Desarrollo de las modificaciones a los
sistemas, incluyendo pruebas unitarias. « Pruebas del sistema documentadas. °

Mantenimiento de las documentaciones técnicas y funcionales del sistema.

2.4.2 PLAN DE MANTENIMIENTO DEL EQUIPO DE ALINEACION.

El equipo de alineacién necesita un mantenimiento preventivo para obtener las

garantias suficientes de un buen funcionamiento.

Este mantenimiento debe cumplirse en los tiempos establecidos a fin de lograr el

correcto funcionamiento y asi garantizar la vida util del equipo.

El plan de mantenimiento se detalla a continuacion:
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Tabla 11.4 Plan de mantenimiento de la alineadora

PLAN DE MANTENIMIENTO PARA LA ALINEADORA BEAR PACE 100

PARTES DEL DESCRIPCION DEL MANTENIMIENTO | PERIODO DE
EQUIPO TIEMPO
Estante portatil. Removido y limpieza general de |15 dias.
particulas de polvo.
Recubrimiento completo del estante con 90 dias
solventes protectores.
Usar cobertores.
1 dia
Computador. Limpieza general externa de particulas de | 15 dias.
polvo.
Actualizacién de datos. 365 dias max
Escaneo y eliminacion de virus. 30 dias
Impresora. Limpieza general externa de particulas de | 15 dias.
polvo.
Revision del toner. 180 dias
Unidades de ruedas | Limpieza general externa de particulas de | 15 dias.
delanteras. polvo y otros residuos.
Revision de tarjetas de programacion y 365 dias
leds.
Unidades de ruedas | Limpieza general externa de particulas de | 15 dias.
traseras. polvo y otros residuos.
Revisidon de tarjetas de programacion y 365 dias

leds.
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Cables de conexion. | Limpieza general externa de particulas de | 15 dias.
polvo y otros residuos.
Verificacion de danos fisicos (cortes, 15 dias
resquebrajamientos, aplastamientos)
Tornamesas Limpieza general externa de particulas de | 15 dias.
giratorias delanteras | polvo y otros residuos.
Desarmado total. 180 dias
Lavado de las partes en general. 180 dias
Lubricacion y reajuste general. 180 dias
Revision de los resortes de centrado. 180 dias
Revisidon de las soldaduras de los discos 180 dias
porta bolas de rodamientos.
Tornamesas Limpieza general externa de particulas de | 15 dias.
giratorias traseras. polvo y otros residuos.
Desarmado total. 180 dias
Revisién y reparacidon de las partes 180 dias
internas.
Lubricacidn.
180 dias.
Abrazaderas de | Limpieza general externa de particulas de | 15 dias.
auto centrado. polvo y otros residuos.
Verificacion de unetas de agarre. 15 dias
Lubricacion y reajuste. 90 dias
Depresor del pedal | Limpieza general externa de particulas de | 15 dias.

de freno.

particulas de polvo y otros residuos.

Lubricacion.
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90 dias.

Depresor del | Limpieza general externa de particulas de | 15 dias.
volante. polvo y otros residuos.
Lubricacién. 90 dias.
Verificacion del resorte. 180 dias.
Equipo completo de | Calibracién y puesta a punto del equipo. 365 dias.
alineacion. Repintado de los accesorios del equipo | 365 dias.

de alineacion.

243 PLAN DE MANTENIMIENTO DEL EQUIPO DE BALANCEO.

El equipo de balanceo necesita un mantenimiento preventivo para obtener las

garantias suficientes de un buen funcionamiento.

Este mantenimiento debe cumplirse en los tiempos establecidos a fin de lograr el

correcto funcionamiento y asi garantizar la vida util del equipo.

El plan de mantenimiento se detalla a continuacion:

Tabla 1.5 Plan de mantenimiento de la balanceadora

PLAN DE MANTENIMIENTO PARA LA BALANCEADORA BEISSBARTH

MICROTEC 810.

PARTES DEL DESCRIPCION DEL PERIODO DE
EQUIPO MANTENIMIENTO TIEMPO
Equipo completo. Limpieza general externa de particulas | 15 dias.
de polvo y otros residuos.
Recubrimiento completo del estante 90 dias.
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con solventes protectores.

Usar cobertores. 1 dia
Interruptor general. Verificar atascamientos 180 dias
Cable de alimentacién. | Limpieza general externa de particulas | 15 dias.
de polvo y otros residuos.
Verificacion de dafios fisicos (cortes, 15 dias
resquebrajamientos, aplastamientos)
Panel de control porta | Limpieza general externa de particulas | 15 dias.
pesos. de polvo y otros residuos.
Panel de mandos. Limpieza general externa de particulas | 15 dias.
de polvo y otros residuos.
Recubrimiento con papel contac. 365 dias
Carter proteccion | Limpieza general externa de particulas | 15 dias.
rueda. de polvo y otros residuos.
Recubrimiento con solventes 90 dias
protectores.
180 dias
Reajuste de uniones.
Brida. Limpieza general externa de particulas | 15 dias.
de polvo y otros residuos.
Lubricacion. 15 dias
Calibre proteccion | Limpieza general externa de particulas | 15 dias.
distancia. de polvo y otros residuos.
Recubrimiento con papel contac. 365 dias
Verificacion del desgate de la punta de 180 dias

-64 -




contacto.

Pinza contrapesos Limpieza y lubricacion. 15 dias.
Verificar desgaste de las ufietas. 180 dias.

Calibre medicion | Limpieza de particulas de particulas de | 15 dias.

anchura. polvo y otros residuos.
Lubricacion y verificacion de holgura en 180 dias
la unién.

Adaptador universal. Limpieza de particulas de polvo y otros | 15 dias.
residuos.
Lubricacion. 15 dias.
Verificacién del accionamiento rapido 180 dias.
de la tuerca de sujecion.

Calibre especial para | Limpieza de particulas de polvo y otros | 15 dias.

llantas de aluminio.

residuos.
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CAPITULO 11

3 SOFTWARE DE ALINEACION DE RUEDAS CCD.COM
BEAR

3.1 MANUAL DE OPERACION Y MANTENIMIENTO DEL
SOFTWARE DE ALINEACION DE RUEDAS CCD.COM BEAR.

Se detalla a continuacién las funciones del software de alineacion de ruedas:

3.1.1 UTILIDADES DEL SISTEMA'Y FUNCIONES DE SERVICIO CCD.COM.

Utllldades del Sistema y Funciones de Serviclo

J-EI I 'D:IE----

Fig. 3.1 Pantalla de utilidades del sistema y funciones de servicio

Haga click en la tecla de utilidades del sistema y funciones de servicio.

[

Fig. 3.2 Tecla de utilidades del sistema y funciones de servicio

Fig. 3.3 Menu de utilidades del sistema y servicio



3.1.1.1 RELOJY CALENDARIO.

Fig. 3.4 Tecla de reloj y calendario

Esta opcidén nos permite verificar el dia y la hora.

Ademas podemos mirar los diferentes recordatorios para el mantenimiento y

operacion de la alineadora.

Reloj/ Calendario

' HORA

FECHA

T -] 9 10 1"
14 15 16 17 18
N 2 23 24 o] %

of

CONFIGURACION

DE LOS
RECORDATORIO

RETROCEDER MES‘ OK [ADELANTAR MES

Fig. 3.5 Partes de la Pantalla de reloj/calendario e itinerario

Para cambiar la fecha primero debe seleccionar el mes y el afio, presione un clic

en las flechas de retroceder y adelantar estas cambiaran el mes, posteriormente

Haga clic sobre el dia de su conveniencia.

3.1.1.1.1 CALENDARIO DE MANTENIMIENTO.

Estos son los mensajes sobre el mantenimiento de la alineadora, recomienda

cada cuanto se debe realizar las diversas labores de mantenimiento.

Se miran en columnas por dias, semanas y meses
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Para desplazarse presiones las flechas en los lados de la tabla.

T Rel'o'j.' Calendario

w Peio ¢ Calerslario o foinet e AL o G x |ﬂ
|~

| Ligw margers de wre pare bofer
sucht y mugre de % copredes

ol cum s ";

Limepds, bibri gt y srgrace [on |
oy defanterad y 158 barras q
mosibies del galo destirarte

By e s jabon
are y sl mrdadole
|u"l"l e e e

i

Lingxie con Bege ated dy vty
pun palo name -

Fig. 3.6 Calendario de Mantenimiento

3.1.1.2 RECORDATORIOS DE MANTENIMIENTO.

En algunas ocasiones al ingresar al programa de alineamiento nos aparece un

mensaje “uno o mas recordatorios estan vencidos”, cuando esto suceda presione
clic en OK.

En el Ingreso al Menu de utilidades, nuevamente se presentara el mismo
mensaje, vuelva a presionar OK.

Luego haga clic en la tecla de recordatorios de mantenimiento.

MEDIDORES DE AJUSTES

INEDERL

Fig. 3.7 Medidores de ajustes
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Fig. 3.8 Tecla de recordatorios de mantenimiento

Aqui se nos despliega las recomendaciones de mantenimiento y cada cuanto

deben ser realizadas.

Haga un clic en la marca OK.

Recordatorios de Mantenimlento :

IIEI@IIIIEIE]@I

& Mamienance Due

Fenice ramga de alineacion par s o eas de lbricackon y
Mubriquela . | cada 6 meses )

Kse mangera de aire par soplar el mugre y la suciedad de
Jos cofinetes de las toinamesas delanter as . (Dla lamente )

Pesame y limpie las pistas de los cofinetes e las
kornamesas delanteras ( cada 6 meses )

Trate los platos deslizantes traseros igual que los plalos
{ Cada 6 Meses )

Fig. 3.9 Recordatorios de mantenimiento

3.1.1.3 CALCULADORA.

E

Fig. 3.10 Tecla de calculadora

Haga clic sobre el icono de calculadora y se desplegara una pantalla en forma de

calculadora, esta cuenta con suma, resta, division, multiplicacioén y porcentaje.
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Se puede operar desde el teclado o si no presionando clic en los digitos y

funciones a utilizar.

Para salir presione OK.

Calculadora

EENNDOEDDRESE

Fig. 3.11 Calculadora

3.1.1.4 HACER CHEQUEO DE CONFIDENCIA.

Fig. 3.12 Tecla de chequeo de confidencia

3.1.1.4.1 Proceso para comprobar el estado de la calibracion.

Procedimiento:

Haga clic en chequeo de confidencia.

En la siguiente pantalla se presenta un mensaje que dice CARGAR DE LA
UNIDAD DE RUEDA LLAMADA. Presione un clic en la marca.
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Fig. 3.13 Comprobacién de confidencia

Monte las unidades como se muestra en la siguiente figura, note que las unidades

estan al revés.

Presiones el botén de OK para continuar. Botén de cerrar para salir.

Selecclones CCDOWIn

Monte las Unidades de Rueda como se muestra .

Favor notar que las Unidades de Rusda estan montadas s el reves .
Chick ftoqus) #n Boton de OK para continuar , Boton de Cerrar para
walir

Fig. 3.14 Montaje de las unidades de ruedas al revés

Monte las unidades de rueda como se muestra en la siguiente figura. Note que las

unidades de rueda estan instaladas correctamente.

Presione el botdn de OK. para continuar. Boton de cerrar para salir.
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==

=
2] "

o Uriisdes o Fuisde e
Favor noter que les Unidedes de Rueda estan montsdas

nomsiments .
Cliek loque) en Boton de OK para continuar , Boton de Cermar para

Fig. 3.15 Montaje de las unidades de ruedas normalmente

3.1.1.4.2 Prueba de confidencia completa:
Aqui se demuestra si la prueba fue buena o fallo.

Si desea un reporte por escrito, haga clic en el dibujo de la impresora y recibira un

analisis completo del estado de calibracion de las unidades de rueda.

Presione el boton de cerrar para salir.

Prusba de son
cormectos [
Cick toque) bonton de Imprimir para un Reports Imprese

Click (togue ) el boton cerrar para salir del programa

Fig. 3.16 Prueba de confidencia completa

3.1.1.5 SELECCIONES DE CCD.COM.

Fig. 3.17 Tecla de configuracion
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En esta ventana se nos permite realizar la configuracion con la cual va a operar el

equipo de alineamiento.

Haga clic para iniciar la configuracion.

En la siguiente figura se muestra una ventana compuesta de diversas

configuraciones para operar el equipo de alineacion.

En la parte superior observamos una serie de columnas para configurar

mensajes, los pasos de alineacion, y otros aspectos que a continuaciéon seran

analizados.
Lenguaje de F Selecciones ccn'l:ni
Pantalla o0e a8
Itolacon_ Aleacion Progamads _ Opcine: 3 o
Lomgunte do 1 Partane P T T alineacion
an-m -] T-MT@ulmu -]
Lenguaje de | o . | [— - :
Rep%rté ' e s a Unidades de
e kel Convergencia
ul—-'-uu--nvw:w

" Decimas  Cortesimss [r——

Tipo de @ ey LT Ii Unidades de

compensacion Camber/Caster

Unidades de Altura

Mediciones

Fig. 3.18 Partes de la Seleccién de configuracion
LENGUAJE DE PANTALLA: Esta opcion nos permite elegir entre 17 idiomas de

operacion.

LENGUAJE DE REPORTE: Sirve para elegir el lenguaje para el reporte impreso.

3.1.15.1 TIPOS DE COMPENSACION.

Existen cuatro tipos de compensacion a elegir.
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3.1.1.5.1.1 Compensacion Normal.

Este tipo de compensacion se realiza en dos posiciones, la primera con la perilla

hacia abajo, y la segunda rotando la rueda 180 grados.

Se adjuntan figuras de secuencia de compensacion normal.

Comparascian Narmal 4 Ruedes Linan da Empale

Fig. 3.19 Compensaciéon normal

3.1.1.5.1.2 Compensacién en cuatro puntos.

Esta compensacion se realiza en 4 posiciones a 90 grados una de la otra.

Para realizar esta compensacion coloque inicialmente la perilla de la mordaza en
la posicion de las 9 segun la caratula de un reloj. Y luego se va rotando en el

sentido contrario de las manecillas del relo;j.

Se adjunta figuras de secuencia de compensacién de cuatro puntos.
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[zl

Campamacion 4 Punics 4 Rusdas Linea do Empuis

Companascien 4 Fentme 4 Rusdes Lines de Empaje

Fig. 3.20 Compensacioén en cuatro puntos

3.1.1.5.1.3 Compensacion en todas las ruedas.

En este proceso de compensacion se deben colocar las cuatro mordazas en las

ruedas con las perillas hacia abajo.

Posterior al fin del primer paso coloque las cuatro perillas 180 grados de su
posicion.

Se adjunta figuras de secuencia de compensaciéon de todas las ruedas.
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Comesrsecion an Tadas fes Aundas

Tampensacien en Todas Ias Ruadas 4 Rusdss Linea das Empuje

Fig. 3.21 Compensacidn en todas las ruedas

3.1.1.5.1.4 Compensacion Especial.

Campensacion Evpucial 4 Randas Linea de Empujs

Fig. 3.22 Compensacion especial

3.1.15.2 MODOS DE ALINEACION.

Se puede elegir:

3.1.1.5.2.1 Ocho Sensores

Como su nombre lo dice en este modo de alineacion se utilizan 8 sensores
ademas de compensar en las cuatro ruedas también cuenta con bancos de toe

traseros iguales a los que se utiliza en las unidades de ruedas delanteras.
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8 Sensores

Fig. 3.23 Ocho sensores

3.1.1.5.2.2 Cuatro ruedas con linea de centro.

Este tipo de alineamiento utiliza 6 sensores, en este caso se deben compensar

las cuatro ruedas, se utilizan principalmente en vehiculos de ajustes traseros.

En este tipo de alineacion podemos hacer referencia de la linea de centro.

4-Ruedas Linea de Empuje

Fig. 3.24 Cuatro ruedas con linea de centro

3.1.1.5.2.3 Dos ruedas con linea de centro.

Cuando se compensa en dos ruedas con linea de centro lo que se hace es
compensar en las ruedas delanteras haciendo referencia a las ruedas traseras. La
diferencia con la compensacion de cuatro ruedas con linea de centro es que no se

produce la compensacion en las ruedas traseras.
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Este tipo de compensacion se recomienda para vehiculos de tren trasero rigido.

2 Ruedas Linea de Centro

Fig. 3.25 Dos ruedas con linea de centro

3.1.1.5.2.4 Dos ruedas Unicamente.

Esta compensacion se realiza unicamente en las ruedas delanteras.

2- Ruedas Unicamente

Fig. 3.26 Dos ruedas Unicamente

3.1.1.5.2.5 UNIDADES DE CONVERGENCIA:
a) Pulgadas decimales.

b) Fracciones de pulgada.
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c) Milimetros.
d) Grados decimales.
e) Grados y minutos.

f) Fracciones de grado.

3.1.1.5.2.6 UNIDADES DE CAMBER Y CASTER:

a) Grados decimales.

b) Grados y minutos.

c) Fracciones de grado.

3.1.1.5.2.7 UNIDADES DE ALTURA DEL VEHICULO:

a) Pulgadas decimales.
b) Fracciones de pulgada.

c) Milimetros.

Para aceptar haga clic en OK, si no desea continuar presione cancelar.

3.1.1.5.3 INSTALACION.

Presione clic en instalacion. Se muestra una ventana la cual nos sirve para
configurar el nombre, direccion mensajes publicitarios del negocio, para aceptar

haga clic en OK.
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Fig. 3.27 Pantalla de instalacion de la seleccion

3.1.15.4 ALINEACION PROGRAMADA.

En esta columna encontramos dos aspectos:

a) Opciones de Rutina: son las operaciones con que cuenta la alineadora

para realizar sus rutinas.

b) Orden de rutina: es el orden en que se realizan las operaciones.

Las opciones de operacion nos permiten realizar cambios, o agregar operaciones

de alineamiento:

a) Agregar nos permite adicionar algun tipo de rutina, que antes fue

eliminada.
b) Remover permite eliminar alguna opcion en especifico.

c) Borrar, esta nos elimina todas las opciones menos la compensacion y

mostrar todos.

d) Automatica, restaura todo el orden de rutina recomendado de fabrica.

Presione clic en OK para aceptar.
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" Opciones de Rutine

Opciones de operacion.

Fig. 3.28 Pantalla de la alineacién programada de la seleccion

3.1.1.5.5 OPCIONES.

Nos permite configurar accesorios y opciones de funcionamiento alternativo de la

alineadora.

Convergencia en el aro.

Tornamesas electronicas.

3.1.1.5.5.1 Demostracion.

Si desea activar las opciones anteriores haga un clic sobre la opcion.
Wheel unit port, nos permite elegir el puerto de comunicacion.

LCD Remote, para el uso de Control Remoto haga clic sobre la opcién para su

activacion.
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Fig. 3.29 Opciones de la seleccién

3.1.1.6 MENU DE SERVICIO.

Fig. 3.30 Tecla de menu de servicio

En esta opcidn nos permite ingresar a una serie de ventanas que nos ayuda al

diagnostico de fallas de la alineadora.
Haga clic en la opcién de servicio.

Ponga el nombre, numero de técnico, ademas agregue la clave del técnico.

Fig. 3.31 Entrada a servicio
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Seleccione el tipo de set de unidades de rueda.
2 unidades de rueda.

2 delanteras / 2 traseras.

4 unidades delanteras.

Para elegir la opcion haga clic sobre la que se ocupe.

Seleccione ¢l Tipo de Unidades de Rueda

_ Ve '
;
=% | . © 2 Unidades Delanteras
E # 2 Delantera i 2raseras
|

4l Delanteras

|
Belocclone tipo de set de unidades de rueda ; con un click
#n boton de opciones

Click {toque) boton de OK para aceptar tipo
Click (togue ) ¢l boton de cancelar para salir

Fig. 3.32 Servicio- Seleccione tipo de unidades de rueda

MENU DE SERVICIO.

Después de elegir las unidades de ruedas se presenta el menu completo de

servicio.

Opciones Impresora

mar T NELECmE

2 Delantera | 2traseras

Reparar Al

Fig. 3.33 Reparar

-83-



3.1.1.6.1 ESCOGER TIPO DE SET DE UNIDADES DE RUEDA.

Fig. 3.34 Tecla para seleccionar tipos de unidades de rueda

Sirve para seleccionar los tipos de unidades de rueda a utilizar (Fig.3.32).

Haga OK para aceptar.

3.1.1.6.2 CAMBIAR ACOTACIONES.

Fig. 3.35 Tecla para cambiar anotaciones

Pantalla la cual nos sirve para escribir anotaciones.

Fig. 3.36 Apuntes
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3.1.1.6.3 IMPRIMIR DATOS DE CALIBRACION.

Fig. 3.37 Tecla para imprimir

Imprimir datos de calibracion.

3.1.1.6.4 EDITAR INFORMACION DE CALIBRACION.

Fig. 3.38 Tecla de los datos de calibracién

(SOLO SE UTILIZA EN CASOS DE NO EXISTIR KIT DE CALIBRACION).

Al seleccionar esta ventana los datos de calibracidn pueden ser cambiados de
manera manual. La informacién de calibracién puede ser introducida en las

unidades de rueda, en el caso que se borraran o se cambiaran.

Una vez dentro de esa pantalla utilice la tecla TAB para cambiar al lugar que se
desee para la operacién de edicion manual, también se puede, posicionando el
cursor sobre el valor a cambiar presione clic en OK para aceptar si desea abortar
la prueba, CANCELAR.
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Fig. 3.39 Servicio - editar datos de calibracion

CUIDADO: ESTE PASO SOLO SE DEBE UTILIZAR SOLO EN CASO
EXTREMO, DONDE NO EXISTA OTRA OPCION.

3.1.1.6.5 LECTURAS VIVAS. (VIEW LIFE READINGS).

Fig. 3.40 Tecla de informacion en vivo

Como su nombre lo indica esta opcion nos muestra la informacién en vivo en los

sensores de la unidad de rueda.

Como esta opcidon podemos determinar fallas en el momento que se utiliza las

unidades de rueda.
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Fig. 3.41 Ver informacion en vivo

En la columna de mano izquierda es el identificador de la unidad de rueda SAl,
CAMBER, TOE Y TRACK.

La segunda columna es de CALCOMP, (COMPENSACION DE CALIBRACION).

Es aqui donde esta la informacién de calibracion y la informacién nueva.

RAW DATA. Donde la informacion de calibracion y la nueva informacion

detectada por el sensor son combinadas para ser mostradas.
CAL ZERO. Esta columna muestra el valor basico de la lectura 6 de zero.

CAL GAIN. Esta ultima columna muestra el factor de incremento usado para

calcular los angulos de alineamiento.

3.1.1.65.1 (RAW).

Si los valores son -70 las unidades de rueda no se estdn comunicando con el

computador.

Si los valores son -69 las unidades de rueda si estan comunicando, pero los

sensores estan danados.
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En convergencia y paralelismo (TOE / TRACK). Se muestra -69 si no hubiese
presencia de un LED. Las filas del inclindmetro mostraran una cifra diferente a -
70.

Presione clic en CANCELAR para salir.

3.1.1.6.6 PRUEBA DE INCLINOMETROS. (VIAL DATA)

Fig. 3.42 Tecla de informacion de los inclinémetros

En esta pantalla se comprueba los angulos de Camber y Caster producidos por

los inclindmetros de la alineadora.

Presione la figura de borrador para poner delta a Cero.

DIRECTD CALE  VARIACION
Cmribiad 4800 @.5700 23700
al ] Pl s 11 1 B0 18040
Db !

i REF  CAMBIOX CAMEIOY  PICO
. P 17880 yreer 10488

ik | i) on opcionss ds AN part Beleccioner [pp——
L

| Cihck fogue] #n o botan dé Borme pars ponar 8 Caro el DELTA

Fig. 3.43 Servicio Info Inclinémetros

Instale y nivele cualquier unidad de rueda en la barra de calibracion, remueva
cuidadosamente el convertir de la unidad de rueda en cuestion, verifique que

todos los cables estén conectados.
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Primero debemos probar el voltaje de los conectores internos de la unidad de

rueda.

X-2 en la tarjeta principal de la unidad de rueda, si en el momento de medir los
voltajes existen diferencias, verifique la entrada del conector X-9 de la tarjeta
fuente de poder. Si no existen 12 VDC en el Pin # 1 del X-9 el problema se

encuentra en el cableado o en el teclado de la unidad de rueda.

Tabla I11.1 Valores de los conectores de la tarjeta principal y la tarjeta fuente de poder

X-2-UPC PCB X-9-UPC PCB
1. -12vDC 1. -12vDC
2. +12VDC 2. +12VDC
3. TIERRA 3. TIERRA
4. ENERGIA A (4. DATA
TIERRA 5. NIC
5. DATA 6. COMANDOS
6. N/C 7. ATENCION DE
7. ATENCION SERVICIO
DE
SERVICIO
8. +5VDC.
|

Otra manera de elegir una unidad de rueda presione clic en la ventanilla de

unidades de rueda.

D1 Derecha Izquierda.
DD Delantera izquierda.
Tl Trasera izquierda.

TD  Trasera derecha.

Para salir presione CANCELAR.

En caso de que no se encuentren 12 VDC en el X-2 de la tarjeta UPC reemplace

la tarjeta de poder.
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3.1.16.7 LECTURA DE TRAZO. (CCD TRACE).

Fig. 3.44 Tecla de la imagen detectada por el sensor

Esta pantalla nos muestra de forma grafica de la imagen detectada por el sensor.

T MU M WM 2N N TR e

& DI

cn I} "=
& TD

“Batscerons Truzo y Unidad de usda ;
Cllich { togue } #l bolon de Continue pars comenzer con o Taze
gl CCO -

e T P

e aabie

Fig. 3.45 Servicio Trazo del CCD

Para realizar ésta prueba monte dos unidades o mas en la barra de calibracion.
Esta prueba se puede realizar con las unidades de rueda en un vehiculo de modo

que las utilidades estén cerca cara a cara.

Seleccione la unidad de rueda si son delanteras puede elegir entre sefial de TOE
o TRACK y si son traseras solo TRACK.

No es necesario montar todas las unidades de rueda, pero las que estén

instaladas deberan estar cara a cara.
En esta pantalla podemos determinar dos aspectos importantes:

A: La cantidad de luminosidad que produce el diodo.
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B: Como esta leyendo el sensor CCD al diodo.

. 1 4 | L /|
———f—— i ——————]
y 15'35 1;5? 201‘!3 Ur 2&3 812 TEB 1024 1280 1536 1792 2048

i
o 26 €12 Te8 1024 1200

530 562 594 626 658 630 722 754 786 530 562 594 b26 698 630 722 754 7686

Sefal buena Sefal Mala

Fig. 3.46 Calidad de sefial de lectura del sensor

Para salir presione CANCELAR.

3.1.1.6.8 CALIBRACION DE LAS UNIDADES DE RUEDA.

Fig. 3.47 Tecla de la barra de calibracion

Para ingresar a menu de servicio haga clic en la figura de barra de calibracion.

- SELECCIONE TIPO DE CA_UERACION
Click flaqun)on ol boton de camber rcor'nwrg-nnin para iniclar la
cali ¥

Fig. 3.48 Servicio - Calibracion
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Antes de ingresar al procedimiento de calibracion el software tiene que reconocer

las unidades de rueda.

Si se selecciona CAM/CAS Camber y Caster, se desplegaran en la pantalla las

lecturas anteriores de calibracién Fig.3.50

Luego monte y nivele la barra de calibracion, coloque cualquier unidad de rueda

en el extremo movil de la misma. Como se muestra en la Fig.3.49

Cuando la unidad de rueda y la barra estén niveladas.

3.1.1.6.8.1 UNIDAD DE RUEDA DELANTERAS.

Presione tecla de Camber y Caster de la unidad de rueda que esta en la barra de

calibracion.

b=

Fig. 3.49 Barra de calibracion con unidad de rueda delantera

- —— — “

‘ |
Sl
= } |
Camber Cero 18000 16020 16000

" CALIBRACION DEL INCLINOMETRO
7_,7j [l

|

|

|

|
1| Gensncia Camber 3900 3900

Vieln Nueva Viejs Musva

Frctor Cero 18000 18000

Tras lzquierdo Tras. Derechro

|
Geancia del Factor 3200 3800 |
Viefa Nueva Vieja Nusvs [

|
| Camber Cero 16000 16000

| Ganancia camber 2900 3800

| Camber/ calibration del Delta

Toque el boton de OK para continuar :]

Fig. 3.50 Pantalla de calibracion del inclinémetro

Luego de que las lecturas han sido tomadas aparecera un mensaje que significa

que se debe inclinar 8 grados la barra en su extremo mévil y nivele la barra.
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Fig. 3.51 Barra de calibracion inclinada ocho grados

Se debe nivelar a cero nuevamente la barra, luego coloque el nivel de precision
en el brazo de la unidad de rueda y nivele la unidad de rueda a cero. NIVEL DE
PRECISION.

Fig. 3.52 Nivel de precision

Terminado este paso apliquese un clic en la tecla de Cam/Cas.

Sin realizar ningun movimiento en la barra de calibracion, eleve el brazo 8 grados,

y ajuste el nivel de precision.

Fig. 3.53 Nivel de precision con el brazo elevado ocho grados

Terminado este paso se aplica la tecla de Cam/Cas.

Este procedimiento se repite en ambas unidades de ruedas delanteras. Para las

unidades de ruedas traseras es un procedimiento diferente.
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CALIBRACION DEL INCLINOMETRO |
BT Dol Derscho |
Vieju Nusva Vinjn Nusve
Camber Caro 16000 1eca0 16000 ‘
Ganancia Camber 3900 E 2 3900
“Factor Cero 16000 14020 16000 I
Ganancia del Factor 3900 e 3800
i Tras. Darvche
Visjs Nusva Viejs  Nusva
Cambar Cero 18000 14020 18000
Ganancia Cambir 9900 3900
Camber / calibration del Delta
Toque el boton de OK para continuar
1

| B & i Bicila =l _J

Fig. 3.54 Pantalla de calibracion del inclinémetro

3.1.1.6.8.2 UNIDADES DE RUEDAS TRASERAS.

Monte una de las unidades traseras en el extremo movil de la barra de

calibracion.

[

Fig. 3.55 Barra de calibracién con unidad de rueda trasera

Cuando la unidad de rueda y la barra de calibracion se encuentren perfectamente

niveladas, presione la tecla de Camber y Caster.

Luego de que las lecturas han sido tomadas aparecera un mensaje que significa
que se incline 8 grados la barra de calibracidn en su extremo movil y se debe

nivelar.

g o

Fig. 3.56 Barra de calibracion inclinada ocho grados con unidad de rueda trasera
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CAL'BRAClON DEL INCLINOMETRO
EAENTRE Del. Deracho

Wisja Nueva | Yisja Nueva

! Camber Caro [ "' 1e000  reazo 16000

| Camber Cero ) 18000 je020 16000

Ganancis Cambar 3900 @00

Camber / calibration dﬁl Dolta ;

Toque el boton de OK para continuar I:I

Fig. 3.57 Pantalla de calibracion del inclindmetro en unidades de ruedas traseras

Presione la tecla Camber y Caster en la unidad de rueda.

Luego de terminada la operacion de Camber y Caster.
Presione OK para aceptar los nuevos datos de calibracion.

Si desea guardar los datos de calibracion en las unidades de rueda presione la

tecla de guardar (Fig.3.58)

Fig. 3.58 Tecla de guardar

Recuerde que se deben calibrar todas las unidades de rueda.

En el proceso de calibracion de Camber y Caster el orden en que se elijan las
unidades de rueda no afecta los resultados de la calibracién, pero si se deben

cumplir todos los pasos correctamente.
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CALIBRACION DE TOE/TRACK.

Para continuar con la calibracion de las unidades de rueda.

Presione la tecla TOE/TRACK.

SELECCIONE TIPO DE CALIBRACION !

Cnck_(ioqte) o-n SI hot;ﬁ d; camber / convergencia para iniciar la

calibracion :j 5

NES

Fig. 3.59 Seleccion de calibracion TOE/TRACK

Luego de seleccionada la opcién de TOE/TRACK se desplegaran los valores de la
ultima calibracion. (fig.45).

CALIBRACION CONVER.
patos |
Visle " Fiave
@ DEL. 20, a2 ____{'
DEL DER. ew
sha:

(Calibracion ConvePuraelismo

' Toque el boton de OK para continuar :

Fig. 3.60 Calibracién convergencia/paralelismo

Coloque cuatro unidades de rueda en la barra de calibracion, como se muestra en
la Fig.3.61, nivele la barra y las unidades.
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Presione la tecla de TOE/TRACK.

—-

|_. -

Fig. 3.61 Barra de calibracién con cuatro unidades de ruedas

Para continuar en el procedimiento de calibracion deberan remover las unidades
de la barra.

i . CALIBRACION CONVER.

i DATOS |
| Visja ™" Fireva
DEL. Z0. 8192 |
"DEL. DER. 0192

DEL. ZQ. Paralelismo 8192

@]« ]

| DEL.DER. 8192
| TRAS. IO, 8192 |
i TAS. DER Parslellsmo 8192 : .

Monte }"nlnle todas las unidades de rueda en los pemos de

paralelismo
Toque el boton de OK para continuar E

Fig. 3.62 Monte y nivele las unidades de rueda en los pernos de paralelismo

Después gire la barra de calibracion 180 sobre el eje de la barra.

K\
u L B

Fig. 3.63 Barra de calibracion girada 180°

Nuevamente se deberan montar las unidades en la barra de calibracion nivele y
presione la tecla TOE/TRACK.
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Siguiendo esta pantalla las unidades de rueda deben ser montadas a los

extremos de la barra de calibracion (Fig.3.64).

Fig. 3.64 Unidades de rueda frontales montadas en los extremos de la barra de calibracién

2 EAUBRACIDN CONVER.

| DATOS i
Al ket

H Vieja fitseva

| pELIZO. 92 !

R

| DEL.zO, Parwefismo 8192 B213

DEL. DER. . 8192 ®BIT4

TRAS.ZQ. ez 8T8 '

TAS. DER Parslelismo 8192 8185 | I
-

el

teras; y gire la barra de calibracion

| 180 grados
Vuelva a montar y nivele las unidades de rueda delanteras I——_]

Fig. 3.65 Afloje unidades de ruedas delanteras y gire la barra de calibracién 180°

Presione la tecla TOE/TRACK.

Afloje las unidades de ruedas delanteras y gire la barra de calibracién 180 grados

sobre el eje largo de la barra.

4—@-94

Fig. 3.66 Barra de calibracién girada 180°

Presione la tecla de TOE/TRACK.
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Cuando termine este paso de la calibracién se despliega un mensaje el cual nos

indica que la calibracion esta completa.

DEL. zQ.
DEL. DER.

DEL. DER.

TRAS. ZQ.

DEL. ZQ. Paralelismo 8192 8213

a192 8174
a192 8178 .
TAS. DER Paralslismo 9192 8166

CALIBRACION CONVER.

DATOS
ariDBAIL
Vieja  Nueva

8192 ei7e
8192 201

Calibracion completa

Click {toque) en boton OK para aceptar [a informacion de caﬁbucl[f {

Fig. 3

Haga clic en OK para aceptar los

.67 Calibracién Completa

nuevos datos de calibracion.

Presione ENTER en el teclado de la computadora.

Si desea guardar en las unidades de rueda los datos anteriores presione la tecla

de guardar.

b |

il

Fig. 3.68 Tecla de guardar

3.1.1.6.8.3 SOLO PARA ALINEADORAS DE OCHO SENSORES.

Siguiendo esta pantalla, las unidades de rueda traseras deben ser montadas a los

extremos de la barra de calibracion.

—

Fig. 3.69 Unidades de ruedas traseras montadas en los extremos de la barra de calibracion
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Presione la tecla TOE/TRACK.

Afloje las unidades de ruedas delanteras y gire la barra de calibracién 180 grados
sobre el eje largo de la barra y nivele.

| CJ

Fig. 3.70 Barra de calibracion girada 180°

Presione la tecla de TOE/TRACK.

Cuando se termine este paso de la calibracion se despliega un mensaje el cual
nos indica que la calibracion esta completa.

Presione OK para aceptar los nuevos datos de calibracion.

Tenemos que tener como un aspecto de mucha importancia, que se deben nivelar

bien la barra calibracién y las unidades de rueda a cada paso del procedimiento.

Como ultima opcion en el menu de calibracién es la impresion de resultados.

SELECCIONE TIPO DE CALIBRACION
%

(o /2
7R

ot

Click (toque) en el boton de camber / convargencia para iniciar la

calibracion :| |

Fig. 3.71 Seleccidn de calibracion - impresién

Presione la tecla de la figura de puerta para salir en el menu principal.
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3.1.1.6.9 PRUEBA DE TECLADO. (KEY TEST).

Fig. 3.72 Tecla de pruebas de teclado

Esta opcion nos permite ver el funcionamiento de las diferentes teclas ya sea del
teclado de la computadora como el de las unidades de rueda, ademas nos indica

el nombre de la funcién del teclado de alineamiento.

Haga clic en la tecla de cancelar para salir.

11 = e r‘ = -
= I La Tecla oprimida es:

Oprima una Tecla; o Cancelar

2 Delantern  Jtraseras

Prusbe |a operacion de las teclas

Fig. 3.73 Servicio prueba de teclas

3.1.1.6.10 PRUEBA DE LEDS (LIGTH TEST).

- ————1

P

Fig. 3.74 Tecla de prueba de leds

Al seleccionar este icono usted podra controlar manualmente y comprobar
visualmente los LEDs en el teclado de membrana de cada unidad de rueda de la

alineadora, asi también se pueden probar los diodos Emisores.
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Existen dos elecciones para probar los LEDs emisores:

1) Seleccione el icono con el dibujo de un bombillo, este enciende

todos los leds al mismo tiempo.
2) Comprobar visualmente para verificar la intensidad de un LED.
3)

Una vez examinados los leds presione la tecla del bombillo apagado para

desconectar los LED.

Para examinar los diodos del teclado de membrana seleccione una unidad de

rueda con el cursor.

Seleccionar con el cursor uno de los diodos y este debe encender en la unidad de

rueda seleccionado.
Resaltar el icono del teclado de membrana para activar y desactivar los LED.

La inspeccion de los LED se realiza visualmente, después de cada reparacion en

cualquiera de los LEDs, repita la revision.

Si se cambiaron algunos diodos emisores calibre nuevamente la alineadora.

Prusba de los LED' s

Del. lzquierdo 00 00

Unidad de Rueds | Digito
& Dol lzquierdo I~ Abajo
i C Del.Derecho [~ Arriba
C Tras. lzquierdo | [ lzquisrdo
' Tras.Derecha | | [ Derecho

[ elsccions UR; Diodo; y de un click on ol boton de prusba de

Di || Diodos para prusba de los LEDs i

||/ Clk ftoque) an boton de Gjos S Ojos No pars probar ias fuces
de las Unidades de Rueda

D

Fig. 3.75 Servicio Prueba Indicadores
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3.1.1.6.11 TRANSMITIENDO RESULTADOS A EPROMS.

i

Fig. 3.76 Tecla de transmision de informacion a eproms

Esta opcion nos permite transmitir la informacién a las diferentes unidades de

rueda.

Esto nos permite retroalimentar la informacion escrita en la unidad a CPU, esta
verificacion esta disefiada para analizar la capacidad de comunicacion de los
EPROM.

Este EPROM esta ubicado en el U2 de la tarjeta de paralelismo (TRACK), este es

el que almacena los datos de calibracion de la respectiva unidad de rueda.

En este proceso no se afectan los datos de calibracion, si la prueba es exitosa

presione OK para continuar.

En el caso de que el proceso llegara a fallar se desplegara un mensaje que indica

que existe un conflicto en una de las unidades de rueda.
En caso de falla recalibre la unidad de rueda.

Si se efectuara el cambio de una tarjeta de paralelismo (TRACK,), debera calibrar

nuevamente.

3.1.1.6.12 PRUEBA DE COMUNICACION DE LAS UNIDADES DE RUEDA.

Fig. 3.77 Tecla de prueba de comunicacién de las unidades de ruedas
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Esta prueba nos indica la comunicacion de las unidades de rueda o bloqueo de

los rayos de luz de los sensores CCD.

Presione CANCELAR para salir.

3.1.1.7 CONTROL DE IMPRESORA.

Fig. 3.78 Tecla de control de impresora

Esta opcidén nos permite controlar la impresora.

Opciones Impresora

2] 4] 8)(8) &) 0] <] 8/ ?]—] %4

Incluir mensajes de
de diagnostico en el reporte.

Incluir inspeccién visual
en el reporte.

Lenguaje de impfesion

Selecciones de impresion

Fig. 3.79 Partes Opciones-Control impresora

Incluir diagnésticos: Este nos sirve para incluir el comentario de posibles dafios

que se producen cuando una medida esta fuera de parametro.

Incluir _inspecciéon visual: Si se desea introducir la inspeccion previa al

alineamiento.

Lenguaje de impresién: Este es el idioma en el que se quiere el reporte de

resultados.

Selecciones de impresion: Sirve para configurar la impresora.
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Haga clic en OK para continuar.

3.1.1.8 INFORMACION DEL COMPUTADOR.

Fig. 3.80 Tecla de informacion del computador

En esta nos despliega todas las caracteristicas de la computadora de la

alineadora, del software y la configuracion del programa.
Haga clic en OK para salir.

Si desea imprimir presione clic en la figura de la impresora.

Sandard #1102 Kary o Mcromafl
VEMLES THTY kg 8PS | e

it e Longums |

v]

Fig. 3.81 Informacién del computador

3.1.1.9 OBTENER AYUDA.

?

Fig. 3.82 Tecla de ayuda
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Esta es una ventana de informacién nos presente el significado de cada simbolo.

Presione ESC para salir.

fm E@ Bosges Diow liso i

@,Ewiml [ew T Ella

h System Uthitl- s quy

Fig. 3.83 Ayuda del sistema

3.1.1.10 CONEXION A INTERNET.

Fig. 3.84 Tecla de conexién a Internet

En esta ventanilla se ofrece la opcidén para la comunicacion via Internet, en esta

pantalla se pueden realizar los UPDATE de Especificaciones de vehiculos o
UPDATES del programa.

Presione clic en OK para aceptar la operacién, si desea abandonar la ventanilla
presione clic en la figura de SALIR.

Internat Connection

 Divwnbaud sohwars npdwias from tha Inturret

Chach varslen numbars bolos dewnlosding s |
| (e

Fig. 3.85 Conexion a Internet
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3.2 INSTRUCCIONES PARA INSTALAR LAS ACTUALIZACIONES
DEL SOFTWARE CCD.COM DE BEAR.

Antes de instalar el software de actualizacion del programa CCD.COM hay que
asegurarse que la computadora en la cual va ha ser instalado el software, es
compatible y cumple con los requerimientos minimos especificados por los

fabricantes del software.

Estos requerimientos son:

3.21 REQUERIMIENTOS DE SOFTWARE.

Windows 95, 98, ME, XP.

3.2.2 REQUERIMIENTOS DE HARDWARE.

Los requerimientos minimos de hardware para el software de alineacion

CCD.COM para Windows, son los siguientes:
e Tarjeta madre tipo Pentium.
e Procesador 233 Mhz (o superior).
e Memoria RAM 32 Mb. (o superior).
e Disco Duro 2 Gb. (o superior).
e CD-Rom 24X (o superior).
e Fuente de alimentacién. 300 watt (recomendado).
e 1 X puerto serial (minimo).
e 1 X puerto impresion (minimo).

e Llave de seguridad (suministrado con el kit del software o proporcionado

por la empresa proveedora del software).

Todos los demas componentes y accesorios estandar del PC.
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e EPROM version 3.12 o 2.06 en todas las tarjetas principales dentro de las

unidades de ruedas.

El software de alineacion CCD.COM para Windows en su contenido incluye:
e Equipo software para Norte América.
e Equipo software para Norte América. (sin llave de seguridad)
e Equipo software para mercados internacionales.

e Equipo software para mercados internacionales (sin llave de seguridad).

3.2.3 PASOS A SEGUIR PARA LA INSTALACION.

A continuacién se detallan las instrucciones para la instalacion de las

actualizaciones del software CCD.COM:

1. Cerrar cualquier programa que se este ejecutando en Windows.
2. Ubicar en la unidad de disco el CD del software CCD.COM.

3. El programa se debe iniciar automaticamente, si no es asi, haga clic en el botén
inicio, seleccione ejecutar y escriba la letra de la unidad correspondiente para la

unidad de CD y setup.exe. (Ejemplo: D:/setup.exe).

4. Siga las instrucciones de la pantalla (cuadro de dialogo), de la siguiente

manera:

Aparecera la siguiente pantalla:
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- BearED.COM Setup © -

Weicome 1o the BearCCD.COM S etup program. This
program will install BearCCD.COM on your computer:

It is strongly recommended that you exit dl\ufndnw: programs
before unning this Setup program. -

-CickwwmiEmpa\dﬂmdnsaawmamyou
have running. Click Next to continue with the Setup program.

WARNING: This program is protected by copyright flaw: and

Umﬁuﬂedmﬂﬁmumcﬂhﬁnnwam or any
jportion of it. may result in severe civil and criminal penalties. and
wibupum.ﬁedmhmﬂmtpm:hhmderm

Fig. 3.86 Pantalla de instalacién 1

Clic en “Next” para continuar.

Aparecera la siguiente pantalla:

= BeaCCD COM Setup

BearCCD.COM

Software Agreement

Plaats read the folowing Licenss Agresmant. Press the PAGE DOWN key o 12e
the rest of the agreement.

r;,m_m ;

INGLE DEVELOFER END-USER LICENSE AGREEMENT FOR Baa(CCD COM®

HPDR'I'AHT AEAD CAREFULLY.
This End-User mengw [EULA s & WMHEEMSNT bm-mm[edfu
indivicual or a3 the regisiered representative and on & tingle

fpou age : agree o the of this
EULA.MDI:INCII nstal cx e the SOF TWARE PRODUCT. you may, howeves, =

Do you accept ol the terms of the - b Mo, Setup
will clogs. To install BaarCCD COM, mmﬂwuw

e S o

Fig. 3.87 Pantalla de instalacién 2

Clic en “Yes” para continuar.
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Aparecera la siguiente pantalla:

" BeaiCLD.COM Setup

BearCCD.COM

Stant Copying Files

Setup haz enough informabon o start copyang the program flex.
1F pows weard 10 reviewe of change any asttings. cick Back. IF you
arm sakisfind with the seftings, chck Neod to begin copying fies.

Cutrert Setlings:
necessay i it gathered o complete netalation. |

Fig. 3.88 Pantalla de instalacién 3

Clic en “Next” para iniciar la instalacion.

Aparecera la siguiente pantalla:

< BewCED COM Setup

BearCCD.COM

Fig. 3.89 Pantalla de instalacién 4

Se inicid la instalacion.
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Aparecera la siguiente pantalla:

24 BeadD. COM Setup

BearCCD.COM

Select the Language for BearCTD.COM that the system wal come
uwn

© £
" Spanish

1 Potuguess
 Fiench

 Geman

€ Itakan

" More on nest page...

<Back [ Ned> | Concel

Fig. 3.90 Pantalla de instalacion 5

Seleccione el lenguaje.

Clic en “Next” para continuar la instalacion.

Aparecera la siguiente pantalla:

= BewCCDCOM Setup -~

BearCCD.CO, 1[ .

Select the Vehacle Speciicaton Dstabares to have avalsble.

W Austraia
F Brad
F Crina

F Eucoe

W Japan

Fig. 3.91 Pantalla de instalacién 6
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Seleccién de base de datos. Las especificaciones de camiones pesados no estan

disponibles en todas las versiones. Clic en “Next” para continuar la instalacién.

Aparecera la siguiente pantalla:

Cick Firish Io compiete Sefup.

Fig. 3.92 Pantalla de instalacion 7

Clic en “Finish” para continuar la instalacion.

Aparecera la siguiente pantalla:

Setup has completad instaling BeaCCD.COM,

% [Pes. | went o restart my cormpaer row

" No, | il sestart my computes later.

Chick Firih to met BearCCD COM wstup.

Fig. 3.93 Pantalla de instalacion final

-112 -



Clic en “Finish” para continuar la instalacion.

Reiniciar el PC para completar la instalacion.

5. Al ejecutar el programa la primera vez recibira una pantalla de seguridad con

un numero de seguridad.

Aparecera la siguiente pantalla:

@ Piatform Serial #:| - |

Name : l J
@ Version: 2007
@ Software Serial Number : { ‘

(@ security #: 8D4ABCIF4

(® Authorization#: | ’

@ Runs: 1 of 20
l - primt i ! Atharizs i | "igantmue

PLEASE CONTACT YOUR LOCAL SERYICE CENTER
OR

CONTACT CUSTOMER SERVICES:
269-382-5080 (PHONE)
268-382-5087 (FAX]

Fig. 3.94 Pantalla de seguridad

1) Numero de serie de la plataforma. Este se encuentra en la parte

trasera de la plataforma y esta en el formato A#A-###H#H#
2) Version -2008- Esta es la version que tu estas tratando de autorizar.

3) Numero de serie del software. Este numero se encuentra en el CD o
en el formulario de registro del software que se recibe. Ingresa el

numero exactamente como este se muestra.

4) Numero de seguridad. Este es un numero unico generado por tu

plataforma.

5) Numero de autorizacion. Este numero te sera dado una vez hayas

proporcionado toda la informacién necesaria.
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6) Ejecuciones. Este es el numero de ejecuciones que se tiene
permitido correr el software antes de que este sea bloqueado y
requiera que el numero de autorizacion sea ingresado en orden para

continuar con el software de alineaciéon

7) Se necesitara un unico Numero de serie de la plataforma, Version,
Numero de serie del software y Numero de seguridad para obtener
el codigo de acceso. Se tendra permitido 20 ejecuciones del

programa sin autorizacion.

Para obtener los cédigos de autorizacidn, ir a www.cartek.com vy seleccionar

Software del menu principal, luego seleccionar Autorizaciones del Software. O con
el asesor de ventas local de Cartek donde se adquirié el software para que le

proporcione los codigos de autorizacion.

6. Una vez que se haya recibido el cédigo de numero de autorizacién, ya se

puede completar el formulario de la pantalla.

Completado, su pantalla se vera asi.

(@) Piatform Sertal #: [A1A-11111 |

Narhe : ‘ ‘
@ Version: 2007
@ software Serlal Number : | 531234567820 |
(@  securtty #: 8DAAGCIF4

(® Authorization #: | 3512345678901 |
@ Runs: 1 of 20

C primt - Keithorize - - Cotiue
El Al

PLEASE CONTACT YOUR LOCAL SERVICE CENTER
OR

CONTACT CUSTOMER SERVICES:

269-392-5030 (PHONE)

269-392.5087 (FAX)

Fig. 3.95 Pantalla de seguridad llena
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Imprimir una copia de esta pantalla y archivar con tu formulario de registro

completo para una futura referencia.

7. Para continuar da un clic sobre el boton “Authorize”. Asegurarse que el sistema

autorizé el software basado en la informacién que ha introducido.

Después de seguir estos pasos, se ha instalado satisfactoriamente la instalacion

de la actualizacion del software CCD.COM de Bear al ano 2008

-115-



CAPITULO IV

4 DESENLLANTADORA DE RUEDAS LAUNCH

4.1 MANUAL DE INSTALACION, OPERACION Y
MANTENIMIENTO DE LA DESENLLANTADORA LAUNCH
TWC SERIES.

e El personal que realice la instalacion y ajustes de la maquina debe tener

entendimiento de dispositivos eléctricos.

e El equipo puede ser operado solo por personal calificado con

entrenamiento especial.
e El equipo debe ser instalado sobre terreno liso.

e Mantener el panel trasero de la maquina a 0.75m de distancia de la pared
para una buena ventilacion. Ademas debe haber suficiente espacio en la
habitacion y ambos lados de la maquina para una conveniente operacion

de la maquina.

e No ubicar la maquina en un lugar con altas temperaturas o con humedad, o
cerca del sistema de calefaccion, el grifo del agua, humidificador de aire o

el horno.

¢ No instale la maquina cerca de una ventana a la que de la luz solar. Y

proteger la unidad con un cobertor si es necesario.

e |ratravés de la lista de accesorios cuidadosamente antes de la instalacion.



411 ESTRUCTURA PRINCIPAL

M ST A .

Fig. 4.1 Partes principales de las desenllantadoras Launch TWC
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1. Tapon 2. Muelle de retorno 3. Botdn de enclavamiento 4. Manilla de
enclavamiento 5. Columna Hexagonal 6. Cilindro de sujecion 7. Caja lubricante 8.
Brazo de la grampa depresora de bordes 9. Almohadilla de goma 10. Pedal del
cilindro de sujecion 11. Pedal para inclinacion del poste 12. Manilla de la grampa
depresora de bordes 13. Zapato de la grampa depresora de bordes 14. Pedal de
la grampa depresora de bordes 15. Pedal de plataforma giratoria 16. Hexagonal
del cilindro de sujecion 17. Brazo horizontal 18. Brazo horizontal del cilindro de
sujecion 19. Poste 20. Valvula reductora 21. Cilindro para inclinacién del poste 22.
Regulador de presion de aire, medir y reunir lubricador 23. Salida del cable 24.
Cilindro de la grampa depresora de bordes 25. El cable de tierra 26. Interruptor de
encendido del motor 27. Valvula de control 28. Motor 29. Caja de cambios 30.
Plataforma giratoria 31. Mordaza de sujecion 32. Cabeza montaje/desmontaje 33.

Manija 34. Brazo oscilante.

41.1.1 BRAZO SUPLEMENTARIO.

41111 BRAZO SUPLEMENTARIO DERECHO.
1. Brazo giratorio trasero.
2. Caja de control.

3. Brazo giratorio delantero.
4. Deslizante

5. Bloque de presion.

6. Cono

7. Disco

8. Rollo

9. Guia deslizante

10. Poste soldado

11. Camisa sobre el brazo giratorio trasero
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12. Junta deslizable
13. Brazo del disco.
14. Brazo del rollo.
15. Cofre del cilindro.

16. Cilindro de elevacion.

5B Jo

-
=Y

Fig. 4.2 Partes del brazo suplementario derecho

41.11.2 BRAZO SUPLEMENTARIO IZQUIERDO.
1. Brazo giratorio trasero.

2. Caja de control.

3. Brazo giratorio delantero.

4. Gancho de enclavamiento.

5. Rollo.

6. Disco.

7. Brazo del disco.

8. Guia deslizante.

9. Pasador separador.
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10. Poste soldado.

11. Cono

12. Cofre del tablero deslizable.
13. Transportador superior.

14. Cilindro de elevacion.

15. Transportador inferior.

=

Fig. 4.3 Partes del brazo suplementario izquierdo

4.1.1.2 HERRAMIENTAS.

Para la instalaciéon de la maquina tener a la mano una caja de herramientas con
dos llaves ajustables, un conjunto de llaves, un par de alicates, un juego de

destornilladores, un multimetro (para medicion de voltaje).

4.1.2 INSTALACION.

Montaje de las partes del brazo suplementario izquierdo.
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s o

Poste y brazo giratorio Disco Cono

Fig. 4.4 llustraciones de las partes del brazo izquierdo

Montaje de las partes del brazo suplementario derecho.

Cono

Rollo Brazo giratorio delantero
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Poste, cilindro y brazo giratorio

Fig. 4.5 llustraciones de las partes del brazo derecho

4.1.2.1 INSTALACION DEL POSTE (Para desenllantadora con brazo oscilante).

Precaucion.

El aceite especial antioxidante aplicado sobre las partes delicadas puede atraer el

polvo. Limpielo cuando sea necesario.

Bolt
Cap
Return spring / - -
- T

il

Hexagonal calumn

Bolt ¢
Spring washer
Washer -~

Fig. 4.6 Instalacion del poste
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Bolt (Perno).

Cap (Tapén).

Return spring (Muelle de retorno).
Hexagonal column (Columna hexagonal).
Spring washer (Arandela del muelle).

Washer (Arandela).

e Desatornille los pernos sobre el lado del tablero de la cabina para quitar el

lado del tablero.

e Monte el poste, el muelle de retorno, columna hexagonal, tapén y las

partes relacionadas con la cabina y asegurar todos los pernos.

e Monte el lado del tablero sobre la cabina y asegure todos los pernos.

4.1.2.2 CONEXIONES DE AIRE.
Retire el plato de la cabina.

Encontrar las mangueras exteriores PU desde la unidad del brazo suplementario,
e insertar esta dentro de la union reductora. Para la desenllantadora con poste
inclinable conseguir una manguera exterior PU desde el poste inclinable dentro de

otra unioén reductora.

Con unidad de brazo suplementario Con poste inclinable.

Fig. 4.7 Conexiones de las mangueras de la desenllantadora
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Para la desenllantadora con rapido inflado, sacar la manguera de goma y
conectar esta con la valvula de desinflado, consiga el otro extremo de la

manguera exterior de la cabina a través del agujero del plato posterior.

Fig. 4.8 Valvula de desinflado

Monte el lado del plato de la cabina a su posicion original.

4.1.2.3 INSTALACION DEL TANQUE DE AIRE.

Fije el tanque de aire sobre el gabinete con dos conjuntos de pernos, tuercas,

arandelas del muelle y arandela plana.

Conecte la manguera de goma con el conjunto del tanque de aire y asegure el

tornillo de la abrazadera de la manguera.

Rubber hose
Air tank joint Hoss hoop
Fig. 4.9 Tanque de aire Fig. 4.10 Conexién al tanque de aire
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4.1.2.4 INSTALACION DEL BAROMETRO (para desenllantadora con poste
inclinable).

Instale la caja del barobmetro a un lado del poste inclinable de acuerdo a la

siguiente figura.

Fig. 4.11 Barémetro

Para conectar la pistola de inflado, use la manguera para conectar la pistola de
inflado con la salida de la cabina.

Fig. 4.12 Instalacion de la pistola de inflado

4.1.3 UBICACION DE LA MAQUINA.

El lugar para instalar la maquina debe estar de acuerdo con las normas de

seguridad.
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La maquina debe estar instalada en un lugar cercano a la alimentacién

eléctrica principal y a la fuente de aire comprimido.

Instalar la maquina sobre un terreno concreto y liso o sobre un suelo duro.
Cuatro sets de pernos de anclaje (M10 X 150) pueden ser usados para

anclar la maquina al suelo con firmeza para evitar las vibraciones y el ruido.

Dejar suficiente espacio alrededor de la maquina para poder operar sin
dificultad la maquina y darle un buen mantenimiento. El espacio no debe
ser menor que 1 metro al frente y a los lados de la maquina y 0.5 metros

detras de la misma.

Si la maquina va ha ser instalado al aire libre, un refugio protector deberia

ser construido.

Mantener la maquina fuera del alcance de gases inflamables.

Por seguridad y para una operacion adecuada, mantener la maquina al menos

0.75 metros alejado de cualquier pared.

4.1.4

FUENTE DE PODER Y CONEXIONES DE AIRE.

Antes de la instalacidon compruebe si la fuente de alimentacion y de aire
comprimido se ajustan a las especificaciones en la placa. Cualquier

conexion eléctrica debe ser realizada por personal técnico capacitado.

El enchufe de poder debe estar en un lugar dentro de la vista del operador.

La altura recomendable esta entre 0.6 — 1.7 metros.

En caso de que el voltaje principal sea inestable, un estabilizador de voltaje

debe ser usado entre la fuente de poder y la maquina.

La maquina debe estar conectada bien a tierra.
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La desenllantadora no esta equipada con proteccion contra sobrecargas.
Conectar la energia eléctrica de acuerdo con el diagrama de circuito incluido mas

adelante (ver anexos).

4.15 OPERACION INICIAL DE LA MAQUINA.

Los tres pedales deben mantenerse en la posicion original. (Cuatro pedales si la

desenllantadora posee poste inclinable).

”

para girar la plataforma giratoria en sentido de las

Presione el pedal “

agujas del reloj.

e Levante el pedal “ .7 para girar la plataforma giratoria en contra de las

agujas del reloj.

e Presione el pedal “_~” para abrir la grampa depresora de bordes, suéltelo

para restaurar.

e Presione el pedal “ " para abrir las mordazas de la plataforma giratoria.

Pedalee otra vez para moverlos hacia adentro.

Desenllantadora con poste inclinable.

“won

Presione el pedal del poste inclinable, este se inclinara hacia atras. Pedalee

otra vez para restablecer el poste inclinable en posicion vertical.

4.1.5.1 UNIDAD DE SUJECION DE LAS MORDAZAS.

La posiciéon de la mordaza sobre la plataforma giratoria es controlada por el

movimiento del vastago del pistén que a su vez es controlado por el pedal “ = .
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Son tres niveles para el pedal “ . Cuando el pedal “ = se pone en alto (high), el
vastago del pistbn se movera hacia el interior y tira las mordazas hacia dentro

moviendo hacia el interior hasta un minimo.

Cuando el pedal “ " se pone en bajo (low), el vastago del pistdbn se movera hacia

el exterior y tirara las mordazas moviendo hacia fuera hasta el maximo.

Mientras las mandibulas estan en movimiento hacia el interior, presione el pedal
“77” para mantenerlo en un nivel medio, las mandibulas se detendran en
respuesta. Hacer esta funcién flexible para traer las mordazas a cualquier lugar
entre el maximo y el minimo para diferente ruedas. (Para desenllantadora con

poste inclinable).

Fig. 4.13 Mordaza de sujecion

416 LA CADENA DE ENGRANAJE.

La cadena de engranaje en esta maquina se compone de motor, polea, reductor

sinfin, plataforma giratoria, etc.

Fig. 4.14 Conjunto cadena de engranaje
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Este motor gira cerca de 1400 rpm. La relacion de velocidad es 200. La direccion

rotativa es controlada por el pedal “ . ”. Presione el pedal para hacer girar la

plataforma (plato) en sentido horario. Suelte el pedal para detener el plato. Alzar

el pedal “ " con el pie, el motor y el plato giraran ambos en sentido antihorario.
Si sucede contrariamente a lo dicho, cambie el cable de fase del motor. Conecte
el cable de tierra a tierra. En la operacion, el disco gira generalmente en sentido
horario, solo cuando la operacion es obstruida ocasionalmente necesita girar en

sentido antihorario.

417 GRAMPA DEPRESORA DE BORDES.

La grampa depresora de bordes esta en el lado derecho de la cabina. Como el

procedimiento requiere, presione el pedal “.~” para accionar el cilindro de la
grampa depresora de bordes, el vastago del piston tirara la grampa depresora de

bordes hacia la cabina, con una fuerza alrededor de 14075 Newton. Soltar el

pedal “_~” y la grampa depresora de bordes se retrae.

La grampa depresora de bordes es capaz de oscilar dentro de un cierto rango. En
caso de que el rango de oscilacién no sea el apropiado, ajustar la tuerca (en la

siguiente fig.) en el extremo derecho de la barra del pistén.

Adjusting nul

Fig. 4.15 Grampa depresora de bordes
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4.1.8 MONTAJE DEL LUBRICADOR, INDICADOR Y REGULADOR DE LA
PRESION DE AIRE.

Como se muestra en la siguiente figura, hay un botén sobre el regulador. Cuando
se jala, la presidon puede incrementarse o decrecer por girar este en sentido
horario o antihorario. Después de realizar la operacion de ajuste de presion,

aplaste el botén para bloquearlo.

El filtro de aire trabaja con el filtro de agua y las impurezas del compresor de aire.
Cuando el agua y las impurezas van mas alla de la linea roja, girar para abrir la

valvula de vaciado para liberarlos.

El lubricador se utiliza para anadir cierta cantidad de lubricante en el gas para las

partes moviles en el cilindro y el regulador. Presionar el pedal “*” o0 “.-""de 3 a5
veces, una gota de lubricante caera dentro de la copa en el regulador. Si esto no

sucede el tornillo ajustable necesita ser ajustado.

Fig. 4.16 Lubricador, indicador y regulador de la presion de aire
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419 CABEZA MONTAJE/DESMONTAJE.

Comprobacién.

Montar un aro de rueda de 13 pulgadas de diametro de aleacién de aluminio

(preferentemente nuevos), sobre el plato giratorio.

Bajar la cabeza (montaje/desmontaje), sobre el aro de la rueda y bloquear.

Mediante el equipo medidor apropiado, comprobar medidas como se indica en las

siguientes figuras.

|
| I 7 ;
_j_-l‘ ﬂ;:—*" ffji]fﬁ'ﬂ-‘ﬂ T \
1T 47 A
¥ rr_'f-“f"‘ ',T_.,x — i : 13/ .
le T r T | ) :/

Fig. 4.18 Medidas Cabeza con insercion
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Calibracion.
Afloje todos los tornillos que sujetan la cabeza.
Bajar la cabeza (montaje/desmontaje), sobre el aro de la rueda y bloquear.

Apretar los tornillos A3-A4 (Fig.4.21 y Fig.4.22) en orden para girar la cabeza y

obtener la posicion correcta.

Apriete los tornillos A1-A2 (Fig.4.19 y Fig.4.23 cabeza con rollo; Fig.4.20 vy
Fig.4.24 cabeza con insercidén) para inclinar la cabeza y obtener la correcta

posicion y luego apretar el tornillo B.

Desbloquear y levantar la columna hexagonal, luego bajar esta sobre el aro de la

rueda y bloquear otra vez.

Primero apretar los tornillos A1-A2-A3-A4 con torque de 50 Nm (Newton metro) y

comprobar mediante calibradores que las medidas sigan siendo las mismas.

Por ultimo, apretar el tronillo B con un torque de 50 Nm y lleve a cabo

verificaciones una vez mas con los medidores.

Chequeos peridédicos.

Después del uso de la maquina durante medio afio, hacer un chequeo para
asegurarse que las medidas son las correctas como al principio. Si las medidas

son incorrectas proceder a lo siguiente:

e Chequear que los tornillos (A1-A2-A3-A4-B) estan apretados

adecuadamente

Calibracion.

e Si la medida 2 (rollo, Fig.4.19) o la medida 1 (insercién, Fig.4.20) estan

cambiadas, la causa puede ser que la tuerca i (Fig.4.25) se ha aflojado.

e Apretar o aflojar la tuerca (i), para incrementar o reducir el rango de

levantamiento.
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e Sila medida 2 (Fig.4.21) ha cambiado, esto puede ser debido a que la
tuerca e (Fig.4.25) se ha aflojado, o por la deformacion del plato de
enclavamiento ¢ (Fig.4.25), en ambos casos simplemente ajustar la tuerca,
apretar o aflojar para aumentar o reducir el rango de movimiento. Asegurar

las tuercas con un torque minimo de apriete de 70Nm.

Fig. 4.19 Calibracion de la cabeza 1 Fig. 4.20 Calibracion cabeza 2

Fig. 4.21 Calibracién cabeza 3 Fig. 4.22 Calibracion cabeza 4
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Fig. 4.23 Calibracion cabeza 4 Fig. 4.24 Calibracion cabeza 5

4.1.10 UNIDAD DE SUJECION DE LA COLUMNA HEXAGONAL Y EL BRAZO
HORIZONTAL.

Como se muestra en la figura 4.25, use (valvula de aire) el boton bloqueante J
sobre la manilla (k) para el control de movimiento del cilindro de sujecion. Cuando
se aplasta el botén las capsulas externas de los cilindros de sujecién (b, g) son
expulsadas. Sus capsulas externas tocan los tableros de enclavamiento (c, h). La

inclinacién de los tableros, cerraran el brazo horizontal y la columna hexagonal.

Fig. 4.25 Unidad de sujecién de la columna hexagonal y el brazo horizontal
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Cuando se presiona el botén, el cilindro de sujecion (b, g) se echaran atras. La
inclinacién de los tableros (c, h) se aflojara y soltara el brazo horizontal y la
columna horizontal. Cuando estos no trabajen, tuercas (e, i) apretadas o aflojadas

para el ajuste.

4.2 MANTENIMIENTO DE UNA MAQUINA DESENLLANTADORA.

e Chequear el nivel de aceite de la copa del compresor de aire
periodicamente. Si este necesita ser llenado, se debe apagar la fuente de

aire y luego llenar con aceite SAE30.

e Limpiar y lubricar todas las partes méviles de la plataforma o plato giratorio.

Fig. 4.26 Limpieza de las partes mdviles de la plataforma o plato giratorio

e Chequear todas las partes de las conexiones y pernos periddicamente y

ajustarlos si es necesario.

o Mantener el eje vertical hexagonal limpio y lubricado periédicamente.
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Fig. 4.27 Limpieza y lubricacion del eje vertical hexagonal

e Comprobar y ajustar la tension de la correa.

Fig. 4.28 Ajustar tension de la correa

e Mantenga la maquina trabajando en un area limpia para evitar la entrada

de polvo en las partes moviles.

e Lubricar todas las partes moéviles de la maquina semanalmente.
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4.3 DATOS TECNICOS DE LA DESENLLANTADORA TWC 481.

Tabla IV.1 Datos técnicos de la desenllantadora Launch TWC 481

DATOS TECNICOS

Diametro maximo del neumatico 427,

Ancho de la Rueda 3-127.
Torque de la Plataforma giratoria 204 Ibs ft
Plataforma giratoria 9 rpm.
Fuerza de la grampa depresora de bordes 5620 Ibs.
Tamano de rueda — grampa externa 10-22".
Tamanfo de rueda — grampa interna 12-24".
Requerimientos eléctricos 115V-1 fase
Motor 1.5 hp.
Peso 685 Ibs.
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Tire Diameters up to 42”

Tool Board w/ Inflation
System

Air Regulator
with Filter and

Air Bead Blast at the - Oiler
Jaws

Self Centering
Turntable

Fig. 4.29 Desenllantadora Launch TWC 481
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CAPITULO V

5 CONCLUSIONESY RECOMENDACIONES
5.1 CONCLUSIONES.

e Se logré actualizar la base de datos, hasta el afio 2008, (ya que las
actualizaciones se dan con afno de vencimiento por parte de la empresa
Cartek Vaca) de la alineadora BEAR PACE 100 funcién, con el software
CCD.COM de la empresa internacional Bear, con datos de alineacién de
ruedas de vehiculos automotrices mas utilizados en nuestro pais. Dicho

software se utiliza bajo la plataforma del Windows XP.

e El presente trabajo investigativo recopila valiosa informaciéon para los
estudiantes de la carrera de Ingenieria Automotriz para un conocimiento
mas amplio acerca de alineacion, balanceo y desenllantaje de ruedas en

un vehiculo.

e Se realizé la calibracion de la alineadora mencionada anteriormente,

comprobando ademas el buen funcionamiento de las maquinas.

e Se recopil6 informacion que ayuda al manejo y mantenimiento de los
equipos de la mecanica de patio como son la alineadora, balanceadora y

desenllantadora.

e Se logré cumplir y abarcar todas las metas planteadas inicialmente en el

plan de tesis.

e En el capitulo lll no se abarco de forma completa todo el entorno del
software CCD.COM de la empresa Bear, pero esta lo indispensable para
el uso correcto del software, asi como también abarca como realizar el
proceso de calibracion antes mencionado para calibraciones futuras de la
maquina y que asi se mantenga con un buen mantenimiento y de hecho

funcione bien.



Como la desenllantadora que existe en la mecanica de patio es
completamente nueva y recién adquirida por la universidad, dicha maquina
no requiere mantenimiento, pero se provee mantenimientos, instalaciones y

manual de operacién de la maquina desenllantadora en el Capitulo IV.

Se incluyé ademas en los anexos diagramas de circuitos y neumatico de la
maquina desenllantadora, ademas de unas vistas exploratorias de todas

Sus piezas para una correcta comprension.
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5.2 RECOMENDACIONES.

En el presente trabajo se habla de las nuevas tecnologias en el area de
alineacion de ruedas. En un futuro se recomienda adquirir dichas
tecnologias por la Universidad para el beneficio de estudiantes y docentes.
En el nuevo campus es indispensable contar con un laboratorio de

alineacion con nuevas tecnologias.

Ademas es recomendable realizar la actualizacion del software de
alineacion si es posible cada afio. Asi como la calibracion de la maquina

alineadora.

Realizar el plan de mantenimiento aqui propuesto por los estudiantes de
Sistemas Automotrices, peridédicamente como se indica para que no se

descontintie el mantenimiento del laboratorio.

Cuidar de manera responsable y consciente todos los equipos y accesorios

del laboratorio para evitar pérdidas y dafios prolongados.

Se recuerda que los equipos que posee la universidad fueron adquiridos 16
anos atras por lo que resulta conveniente adquirir mas equipos con la
tecnologia mas moderna en la alineacidn de ruedas, asi que se recomienda
adquirir el Visualiner Prism, (alineador de ruedas profesional con tecnologia
de doble camara 3D de ultima generacidn) es un alineador hibrido que
fusiona una tecnologia de camara VD3 con una portabilidad de ser
montada sobre ruedas. Cuenta comunicacién inalambrica, Bluetooth y un
dispositivo portatil en ruedas traseras que es el propio cargador de su
bateria. Otras de sus ventajas son su bajo peso (4,5 kg.), los ajustes
delanteros sin bloqueo del laser Optico al target y que no necesita
reparaciones, al no haber piezas en movimiento (tecnologia fria). utiliza
puntos de ajuste en la rueda delantera y sensores para la rueda trasera
(dispositivo portatil) para realizar la alineacién. Gracias a esta tecnologia de
doble camara la comunicacion 6ptica en el eje delantero no puede ser
interrumpida. Este alineador permite mediciones del maximo giro sin platos

giratorios electrénicos, lo cual ahorra en cierta medida inversiones, costes
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de mantenimiento y reparaciones. Gracias a la tecnologia de medicién del
Visualiner Prism, la rutina de giros se realiza rapidamente. Los sensores,
las garras de fijacion de la rueda y los puntos de ajuste son de facil uso, al
estar realizados totalmente en magnesio. En el caso de que un sensor

presente algun defecto, basta sustituirlo por otro, sin necesidad de
calibracion.
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ANEXOS.

ANEXO |

FOTOS DEL PROCESO DE CALIBRACION DE LA MAQUINA ALINEADORA.
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FOTOS DEL PROCESO DE DESENLLANTAJE.
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ANEXO I

DIAGRAMAS DE CIRCUITO DE LA DESENLLANTADORA LAUNCH TWC

SERIES.
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DIAGRAMA NEUMATICO DE LA DESENLANTADORA LAUNCH TWC SERIES.




ANEXO Il
VISTA EXPLORATORIA DE LA DESENLLANTADORA TWC SERIES
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