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Elektronika w technice mobilnej

6
Elektronika do pojazdów i maszyn
roboczych oferuje elementy, które w
pe³nym zakresie spe³niaj¹ wymagania
stawiane przy ich stosowaniu w
pojazdach i maszynach roboczych.
Wysoka niezawodnoœæ dzia³ania przy
wysokim obci¹¿eniu mechanicznym,
eksploatacja w ekstremalnych
warunkach lata i zimy, praca przy
zak³óceniach elektromagnetycznych i
elektrostatycznych zosta³y
zabezpieczone drog¹ testów i prób w
seryjnej eksploatacji. 
Programowalnoœæ elektroniki do
pojazdów i maszyn roboczych stanowi
bazê do realizacji nowych
inteligentnych rozwi¹zañ poza funkcjami
standardowymi oraz do powi¹zania
elektronicznych urz¹dzeñ sterowniczych
drog¹ komunikacji z dalszymi
systemami maszynowymi.

Program elektroniki do pojazdów i
maszyn roboczych firmy Bosch Rexroth
zawiera, w postaci programowalnych
urz¹dzeñ sterowniczych, czujników,
zadajników i dalszych elementów,
wszystkie sk³adniki niezbêdne do
kompletnego hydraulicznego systemu
napêdowego z jednej rêki. Rozwi¹zania
ca³oœciowe, jako kombinacja funkcji
jazdy i funkcji roboczych, s¹ wzajemnie
do siebie optymalnie dopasowane. 

Do prostego programowania w zasto-
sowaniu seryjnym oraz do efektywnej
analizy usterek w przypadku serwisu,
do dyspozycji stoj¹ wypróbowane
narzêdzia w postaci mikrokomputerów
podrêcznych oraz w postaci progra-
mów aplikacyjnych do komputerów
osobistych. 
Dla u¿ytkownika o wy¿szych wyma-

ganiach wobec elektroniki do pojazdów
i maszyn roboczych system programo-
wania BODAS stanowi komfortow¹
mo¿liwoœæ opracowania oprogramo-
wania wed³ug Standardu IEC 61131-3.

Jako uzupe³nienie wymienionych ele-
mentów, elektronika do pojazdów i
maszyn roboczych jest dostêpna jako
"System zintegrowanej elektroniki i
czujników" w elementach hydraul. 
Wykonanie to stwarza dodatkowe
zalety m. in. w postaci oszczêdnoœci w
okablowaniu, minimalizacji przestrzeni
konstrukcyjnej i wstêpnej kontroli
systemu czêœciowego. Opisy
dotycz¹ce "Zintegrowanej elektroniki"
mo¿na znaleŸæ ka¿dorazowo przy
elementach hydraulicznych.

Program produkcyjny elektroniki do pojazdów i maszyn roboczych

Urz¹dzenia steruj¹ce • Urz¹dzenia steruj¹ce, sk³adaj¹ce siê z pakietów elektronicznych w obudowie metalowej lub z tworzywa 

i wzmacniacze sztucznego, z jednym lub wielom z³¹czami wtykowymi. Ró¿ne wykonania o ró¿nej liczbie wejœæ/wyjœæ i 

interfejsów

• Urz¹dzenia steruj¹ce ze standardowym oprogramowaniem u¿ytkowym lub oprogramowaniem specjalnym,

specyficznym dla danego urz¹dzenie, zgodnie z zeszytem wymagañ 

• Adaptery pomiarowe i skrzynki testowe  do rozruchu wstêpnego i wyszukiwania usterek 

Czujniki, przetworniki • Czujniki o mocnej budowie do zastosowañ mobilnych, np. do pomiaru ciœnienia, prêdkoœci obrotowej, 

pomiarowe i elementy k¹ta lub temperatury

obs³ugowe • Zadajniki rêczne (Joysticks) o ró¿nych uchwytach

• Elementy obs³ugowe z wyœwietlaczem i klawiatur¹ do zastosowania uniwersalnego i specjalnego

Narzêdzia do parametry- • Mikrokomputery podrêczne i oprogramow. komputerowe, wskaŸnik wielkoœci procesowych i tekstów usterek

zowania i programowania • Urz¹dzenia typu flash-tools do ³adowania programu do urz¹dzeñ steruj¹cych

• System programowania BODAS do komfortowego opracowywania oprogramowania do urz¹dzeñ steruj¹cych

Oprogramowanie u¿ytkowe • Programy do urz¹dzeñ oraz programy funkcjonalne do urz¹dzeñ steruj¹cych na bazie biblioteki modu³ów

i rozwi¹zania systemowe • Specjalne systemy kompletne dotycz¹ce danego zastosowania ze wszystkimi niezbêdnymi elementami
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Urz¹dzenia steruj¹ce

6
RC, MC, MHVD
Uniwersalne elektroniczne urz¹dze-
nia steruj¹ce (electronic control
units ECU) jako modularne zespo³y
do inteligentnych systemów
napêdowych:
�⇒ Urz¹dzenie steruj¹ce jest do-

bierane w zale¿noœci od wyma-
gañ, z odpowiedni¹ liczb¹ 
wejœæ i wyjœæ oraz interfejsów 
(szybka i tania realizacja bez 
opracowywania sprzêtu)

�⇒ Gdy wymagania przekraczaj¹ 
pojemnoœæ jednego urz¹dzenia 
steruj¹cego, stosuje siê dwa  
lub wiêcej urz¹dzeñ steruj¹cych
po³¹czonych komunikacyjnie

�⇒ Oprogramowanie standardowe
lub specjalne dopasowane do
danego urz¹dzenia zgodnie z
zeszytem wymagañ

EHR, EHL, MHVDL
�⇒ Specjalne urz¹dzenia steru-

j¹ce dostosowane do danego
zastosowania, z oprogramowa-
niem dla zoptymalizowanych
rozwi¹zañ systemowych, jak
np. elektrohydrauliczna regula-
cja mechanizmów podnośnika
w ci¹gnikach rolniczych (EHR)

W³aściwosci urz¹dzeñ
steruj¹cych
�⇒ Obudowy metalowe lub z two- 

rzyw sztucznych, dostosowane
do zastosowania w samojezd- 
nych maszynach roboczych

�⇒ Zasilanie napiêciowe bezpoœ-
rednio z instalacji elektr. poj.
samochod. (12 V lub 24 V)

�⇒ Sprawne mikroprocesory o
wysokim stopniu integracji
np. 80C167, 16 Bit

�⇒ W³aœciwoœci zabezpieczeñ jak
kontrola przerw i zwaræ w
kablu, wejœcia redundancyjne,
sprzê¿. zwrotne wyjœæ i
programy typu watchdog

�⇒ Stopnie koñcowe do
bezpoœredniego sterowania
elektromagnesami
proporcjonalnymi; regulacja
pr¹dowa i modulacja
szerokoœci impulsów

�⇒ Interfejsy komunikacyjne i ser-
wisowe RS232 i magistrala
CAN

�⇒ Wysoka odpornoœæ
elektromagnetyczna (EMV)

�⇒ £adowanie oprogramowania z
komputera PC do pamiêci
Flash, bez otwierania obudowy

Typ/Odmiana                    Liczba wejsæ/wyjsæ i interfejsów                             Stopieñ              Dziedzina               Informacje 
konstr.                     Wejscia  Wejscia   Wejscia  Wyjscia  Wyjscia    Magistr.   ochrony               zastosow.                szczegó³owe

analog. prze³¹cz. pr. obr. proporc. prze³¹cz. CAN

RC2-1/12 2 4 1 2 1 1 IP65 uniwersalne RD 95051

RC6-9/10 8 7 5 6 9 2 IP65 uniwersalne w przygotowaniu

MC6H/32 6 6 4 6 3 1 IP65 uniwersalne RD 95050

MC6E/32 10 12 8 12 6 2 IP65 uniwersalne RD 95050

MC8/12 4 6 2 3 1 1 IP65 uniwersalne RD 95050

MHVD 4-4 12 8 2 4 4 1 IP30/IP65 uniwersalne RD 29872

MHVD 9-3 14 8 2 – 4 9 3 1 IP30/IP65 uniwersalne RD 29873

EHR maks. 14 maks. 6 maks. 4 maks. 5 maks. 4 maks. 1 IP54A Regul. mechan. podn. 1 987 760 507
do ci¹gników rolniczych

EHL, MHVDL maks. 4 maks. 4 maks. 2 maks. 2 1 maks. 1 IP65 Regul. wentylatorów 1 987 761 700
IP30 RD 29885

Parametry urz¹dzeñ steruj¹cych
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Osprzêt i wzmacniacze
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Osprzêt do urz¹dzeñ steruj¹cych
�⇒ Adaptery pomiarowe do rozru-

chu wstêpnego lub wyszukiwa-
nia usterek w pojeŸdzie lub
maszynie: pomiar wszystkich
sygna³ów elektrycznych na
wejœciach, wyjœciach i interfej-
sach urz¹dzenia steruj¹cego

�⇒ Skrzynki testowe do opracowy-
wania oprogramowania i ser-
wisu: symulacja sygna³ów we./
wy. urz¹dzenia steruj¹cego w
warunkach laboratoryjnych

�⇒ Narzêdzie Flash do ³adowania 
oprogram. z komputera PC do
urz¹dzenie steruj¹cego

�⇒ Dalsze narzêdzia zosta³y opisa-
ne w punkcie “Narzêdzia do 
parametryzowania i program.”

Wzmacniacze
s³u¿¹ do prostego wysterowania
elektromagnesów proporcjonal-
nych w pompach i silnikach hydr. o
zmiennej objêtoœci roboczej  lub
zaworach. 
�⇒ Zasilanie napiêciowe bezpoœ-

rednio z instalacji elektr. poj.
samochod. (12 V lub 24 V)

�⇒ Napiêcie ster. jako sygna³ we.
�⇒ Mo¿liwoœæ wyposa¿enia wejœæ 

w potencjometr (np w zadaj-
niku rêcznym)

�⇒ Minimalne i maksymalne pr¹dy
wyjœciowe oraz czasowe
sygna³y rampy s¹ nastawialne

�⇒ Dostêpne s¹ specjalne wyko-
nania z w³aœciwoœciami zabez-
pieczaj¹cymi, jak wykrywanie
przerw i zwaræ w kablach

Typ Liczba Liczba Dziedzina zastosowania Inf. szczegó³owa
wejśæ analog. wyjśæ prop.

MHVA 1 ... 12 1 – 12 1 – 12 uniwersalne RD 29874
RD 29875
RD 29882
RD 29883

PV, PVR 1 – 2 1 – 2 uniwersalne RD 95022
RD 95023

Parametry wzmacniaczy

Typ Dziedzina zastosowania Inf. szczegó³owa

MA Adapter pomiarowy do sygna³ów urz¹dzenia steruj¹cego RD 95090

TB Skrzynki testowe do opracowania oprogramowania do urz¹dzeñ steruj¹cych RD 95091

FT Narzêdzie Flash do ³adowania programów do urz¹dzeñ steruj¹cych RD 95082

Wskazówki dot. instalacji Dokumentacja uzupe³niaj¹ca do instalacji i  eksploatacji urz¹dzeñ steruj¹cych RD 90300-01-B
w samojezdnych maszynach roboczych

Osprzêt do urz¹dzeñ steruj¹cych
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Czujniki
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Czujniki
Czujniki do pojazdów i maszyn
roboczych musz¹ wytrzymywaæ
ekstremalnie wysokie obci¹¿enia
œrodowiska, w szczególnoœci, gdy
s¹ one zamontowane w zespo³ach
hydraulicznych i silnikach
napêdowych.

Czujniki dla ró¿nych wielkoœci
pomiarowych bazuj¹ na mocnych,
odpornych na zak³ócenia, a czêsto
bezdotykowych, zasadach
pomiaru. Elementy czujników s¹
odporne na drgania, wstrz¹sy oraz
agresywne ciecze i s¹ one
wbudowane w odpowiednie
obudowy wyposa¿one w przy³¹cze
kablowe lub z³¹cza wtykowe
przenaczone do pojazdów i maszyn
roboczych.

W³aściwości czujników
�⇒ Wysoki zakres temperatur

roboczych
�⇒ Odpornoœæ na zwarcie i

zabezpieczenie przed zmian¹
biegunowoœci (czêœciowo)

�⇒ Zasilanie napiêciowe bezpoœ-
rednio z instalacji elektr. poj.
samochodowego (czêœciowo) 

�⇒ Dopasowane do elementów
hydraulicznych i urz¹dzeñ
steruj¹cych

�⇒ Wysoka odpornoœæ
elektromagnetyczna (EMV) 

Typ Wielk. mierz. Wart. min. Wart. maks. Zasilanie Dziedzina zastosow. (typowa) Inf. szczegó³owe

KMB Si³a uci¹gu 25 kW 150 kW 8...12 V elektrohydr. regulacja mechan. 1987760507
podnosz. do ci¹gników rolniczych

WSA K¹t –90° +90° 5 V uniwersalne RD 95140

WSC K¹t –45° +45° 8...12 V elektrohydr. regulacja mechan. 1987760507
podnosz. do ci¹gników rolniczych

MHVES K¹t –75° +75° uniwersalne RD 29887

DSR Ciœnienie 500 bar 9...32 V uniwersalne RD 95137

DSC Ciœnienie 250 bar 8...12 V elektrohydr. regulacja mechan. 1987760507
podnosz. do ci¹gników rolniczych

WEA, WEB Przemieszczenie 10 mm 8...12 V elektrohydr. regulacja mechan. 1987760507
podnosz. do ci¹gników rolniczych

HDD Prêdk. obrotowa 2 Hz 6000 Hz 8...32 V do wbud. do maszyn t³ok. osiowych, RD 95135
z rozpoznawaniem kier. obrotów

TSB Temperatura –30° C 130° C uniwersalne 1 987 761 707

TSC Temperatura –40° C 160° C uniwersalne 1 987 761 707

TS Temperatura 87° C 92° C -- prze³¹czanie, uniwersalne RD 95145

VS Zanieczyszczenie -- -- -- prze³¹czanie, uniwersalne RD 95148

Parametry czujników



Fotos: 
Czujniki EHR, HDD,
M-Control, DIA
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Zadajniki i elementy obs³ugowe

6
Zadajniki
Grupa produktów „zadajniki“
stanowi termin nadrzêdny dla
ró¿nych elementów obs³ugowych
s³u¿¹cych do wprowadzania
wartoœci zadanych.

W³aściwości zadajników
�⇒ Budowa kompaktowa i ma³e 

wymiary monta¿owe
�⇒ Dostosowane do sterowania

dok³adnego funkcjami jazdy i
funkcjami roboczymi

�⇒ Wewnêtrzne czujniki 
bezdotykowe

�⇒ Inne wykonania specjalne na
zapytanie 

Elementy obs³ugowe
Elementy obs³ugowe z wyœwiet-
laczem, klawiatur¹ i prze³¹cznikami
s³u¿¹ do przedstawiania stanów
roboczych, wielkoœci procesowych
i komunikatów o usterkach. Przez
klawiatrurê mo¿na wybieraæ funkcje
specyficzne dotycz¹ce danego
zastosowania. Elementy obs³ugo-
we s¹ dostosowane do wbudowa-
nia do konsoli operatora samojezd-
nych maszyn roboczych, a od
strony czo³owej s¹ one zabezpie-
czone przed przedostawaniem siê
wody.

W³aściwości elementów
obs³ugowych
�⇒ Prosta obs³uga za pomoc¹

klawiszy funkcyjnych
�⇒ Funkcje zwi¹zane z zastoso-

waniem s¹ programowalne
�⇒ Oœwietlenie t³a
�⇒ Magistrala CAN
�⇒ P³yta czo³owa IP65

Typ Odm. konstr. Jednostka Wart. min. Wart. maks. Zasilanie Dziedzina zastosow. Inf.  szczegó³owe

M-Control Joystick K¹t wysterowania ok. ± 22° 8...12 V uniwersalne RD 29886

Parametry zadajników

Typ Odm. konstr. Liczba Znaki/ Liczba Zasilanie Dziedzina zastosow. Inf.  szczegó³owe
wierszy wiersz klawiszy

DIA/2 Wyœwietlacz z klaw. 4 grafika 6 8...32 V uniwersalne w przygotowaniu

BT-EHR Specjalne ³¹czniki elektrohydr. regulacja 1 987 760 507
obrot. i potencjometry mech. podnosszenia 
opcjonalnie z wyœwietl. do ci¹gników rolniczych

Parametry elementów obs³ugowych
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Narzêdzia do parametryzowania i programowania
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Typ Rodzaj Dziedzina zastosowania Inf. szczegó³owe

BB-3 Handheld Parametryzowanie, wskazywanie wielk. proces. i usterek dla urz¹dz ster. MC, RC, MHVD RD 95080

BODEM Program PC Parametryzowanie,  wskazywanie wielk. proces. i usterek dla urz¹dz ster. MC, RC, MHVD RD 95085

BODAS Program PC Opracowywanie oprogramowania dla uniwersalnych urz¹dzeñ ster. MC6 i RC RD 95110
RD 98230

Parametryzowanie za pomoc¹
BB-3 lub BODEM
Parametryzowanie  oprogramowa-
nia u¿ytkowego dla urz¹dzeñ steru-
j¹cych odbywa siê w ramach
opracowania i optymalizowania
prototypów oraz przy rozruchu
wstêpnym pojazdów lub urz¹dzeñ
seryjnych. Za pomoc¹ narzêdzi do
parametryzowania mog¹ byæ
nastawione np. wartoœci sygna³ów
rampy dla przyspieszania i hamo-
wania oraz inne wartoœci odnosz¹-
ce siê do danego zastosowania.
Ponadto narzêdzia te umo¿liwiaj¹
obserwowanie i wykonywanie
aktualnych wartoœci procesowych
(tylko przy u¿yciu oprogramowania
komputerowego BODEM) oraz
wyprowadzanie opisu usterek
otwartym tekstem.

W³aściwości mikrokomputera
podrêcznego BB-3 
�⇒ Prosta obs³uga
�⇒ Komunikacja przez interfejs

szeregowy
�⇒ Wielojêzyczny
W³aściwości oprogramowania
komputerowego PC  BODEM 
�⇒ Funkcja jak BB-3, z

dodatkowymi elementami
�⇒ Komfortowe prowadzenie u¿yt-

kownika w systemie Windows
�⇒ Przedstawianie online wielkoœci

procesowych z urz¹dzenia
steruj¹cego

�⇒ Funkcja rejestracji danych

Programowanie za pomoc¹
BODAS
Graficzna powierzchnia programo-
wania BODAS (zorientowany
blokowo projekt oprogramowania
u¿ytkowego) s³u¿y do
komfortowego i bezpiecznego
programowania uniwerslanych
urz¹dzeñ steruj¹cych.
Opracowanie oprogramowania
odbywa siê w komputerze PC w
jêzykach programowania standardu
IEC 6 1131-3 i z u¿yciem dodat-
kowych programów jak debugg i
symulacja. Po zakoñczeniu
opracowywania programu kod
programu mo¿e byæ za³adowany z
komputera PC do pamiêci
urz¹dzenia steruj¹cego.

W³aściwości systemu
programowania BODAS
�⇒ Komfortowa powierzchnia

obs³ugi w systemie Windows
�⇒ Standard IEC 6 1131-3
�⇒ „Podk³adki“ dla prostego startu

opracowania oprogramowania 
�⇒ Biblioteka modu³ów dla funkcji

standardowych
�⇒ Dokumentatcja w postaci

struktur blokowych
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Oprogramowanie standardowe
Oprogramowanie standardowe dla
zrz¹dzeñ steruj¹cych zawiera
funkcje dostosowane do danego
zastosowania, które  mog¹ byæ
dopasowane, bez wiêkszego
nak³adu na opracowanie, przez
nastawienie parametrów. 
W³aściwości
�⇒ Pakiety oprogramowania

dostosowanego do danego
zastosowania dla samojezd-
nych maszyn roboczych

�⇒ Uk³ady sterowania i regulacji
�⇒ Napêdy jazdy i funkcje robocze
�⇒ Optymalne sterowanie

bezpoœrednie elementów
hydrauliki

Modu³y oprogramowania
Modu³y oprogramowania s¹ modu-
³ami funkcjonalnymi do indywidu-
alnego opracowania lub uzupe³-
nienia oprogramowania
W³aściwości
�⇒ Przetestowana funkcjonalnoœæ
�⇒ Opis wszystkich interfejsów i 

mo¿liwoœæ parametryzacji
�⇒ Zastosowanie w ró¿nych 

dziedzinach
Przyk³ady modu³ów
oprogramowania funkcyjnego
�⇒ Funkcja samojezdna
�⇒ Constant-Speed-Drive (CSD)
�⇒ Regulacja graniczn. obci¹¿enia

silnika napêdowego (GLR)
�⇒ Regulacja poœlizgu napêdu

(ASR)
�⇒ Redukcja zu¿ycia paliwa

(ECO-Drive)
�⇒ Dok³adne sterowanie funkcjami

roboczymi sterowanymi przez
zawory

Oprogramowanie specjalne dla
urz¹dzeñ steruj¹cych wg
¿yczeñ klienta
Wychodz¹c z istniej¹cego oprogra-
mowania standard. i modu³ów
oprogram. u¿ytk., mo¿na zrealizo-
waæ nowe idee funkcji pojazdów
lub urz¹dzeñ. Na podstawie zeszy-
tu wymagañ opracowane zostaje
indywidualne oprogram. u¿ytkowe,
które zostaje wypróbowane i zopty-
malizowane na prototypie.
Ca³kowicie nowe rozwi¹zania s¹
opracowywane i wypróbowywane
w naszych “centrach kompetencyj-
nych” we wspó³pracy z najró¿niej-
szymi bran¿ami.
W³aściwości
�⇒ Specyfikacja wg zeszytu

wymagañ
�⇒ Opracowanie struktury i kodu 

programu
�⇒ Próby i optymaliz. na prototy-

pie w realnych warunkach

Typ Opis Dziedzina zastosowania Zawarte modu³y Inf. szczegó³owe

FZA Program jazdy dla Napêdy g¹sienicowe Funkjc samojezdna, reg. RD 95065
napêdów dwuobw. jazda na wprost, kierowanie, 

regulacja gran. obci¹¿enia

FGR Program jazdy z reg. Hydrostatyczne napêdy jazdy Funkcja samojezdna, RD 95057
gran. obci¹¿enia pe³zanie/hamowanie, RD 95058

regul. gran. obci¹¿enia RD 95059

GLR Regul. gran. obc. Regul. gran. obci¹¿enia maszyny spalinowej powi¹zanej Charakterystyki, rampy, RD 95055
dla funkcji rob. z pomp¹ t³okow¹ osiow¹ w obiegu otwartym regulator PID

ASR Sterowanie napêdu Pojazdy do przewo¿enia ciê¿kich ³adunków Funkcja samojezdna, RD 95070
dla pojazdów z nie- i urz¹dzenia Off-Road regulacja gran. obci¹¿enia, 
zale¿. napêdem kó³ Regulacja poœlizgu napêdu regulacja poœlizgu napêdu

EHV Elektrohydraulicze Funkcje robocze ster. zaworami, obs³uga przez zadajniki Charakterystyki, rampy na zapytanie
sterow. zaworami elektroniczne manipulatory dr¹¿kowe lub peda³y 

Oprogramowanie u¿ytkowe1)

1) dalsze oprogramowanie na zapytanie



Elektrohydrauliczna regulacja
mechanizmów podnośnika do
ci¹gników rolniczych 
EHR-D, EHR-C, EHR-B
Elektrohydrauliczny uk³ad regulacji
do urz¹dzenia podnosz¹cego do
ci¹gników rolniczych jest
zoptymalizowanym kompletnym
systemem, sk³adaj¹cym siê z
hydraulicznych i elektronicznych
elementów, które zosta³y
opracowane specjalnie do
trudnych warunków eksploatacji
rolniczej

W³aściwości
�⇒ Ró¿ne konfiguracje systemu do

ci¹gników rolniczych ró¿nych
klas mocy

�⇒ System bazowy EHR-B o
zredukowanej funkcjonalnoœci
do ci¹gników rolniczych o
œredniej i ma³ej mocy napêdu 

�⇒ EHR-C z komunikacj¹ przez
magistralê CAN

�⇒ Jako alternatywa do 
oddzielnych urz¹dzeñ 
steruj¹cych EHR-D i EHR-C 
dostêpne s¹ zawory EHR5-
OBE i EHR23LS-OBE z 
wbudowan¹ elektronik¹ (On-
Board-Electronic).
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Typ Elementy Inf. szczegó³owe

EHR23 Zawory, opcjonalnie z OBE

KMB, DSC, WE, WSC Czujnik si³y, ciœnienia, przemieszczenia lub k¹ta
1 987 760 507

EHR Urz¹dzenie steruj¹ce EHR (nie stosuje siê przy OBE)

BT-EHR Element obs³ugowy BT-EHR

Elementy urz¹dzenia EHR

Funkcja Typ urz¹dzenia steruj¹cego     z oprogramowaniem
EHR-B EHR-D EHR-C EHR...-OBE

Regulacja si³y uci¹gu, po³o¿enia,  mieszana • • • •

Regulacja zewnêtrzna (regulacja urz¹dzenia nabudowanego) • • •

Regulacja ciœnienia • • •

Regulacja poœlizgu podczas jazdy • • •

T³umienie drgañ • • • •

Regulacja przód/ty³ alternatywnie • •

Regulacja przód/ty³ jednoczesna •

Diagnostyka uk³adu • • • •

Magistrala CAN • •

Sterowanie bezpoœrednie ty³em • • • •

Programowanie Flash przez magistralê CAN •

Funkcje urz¹dzenia EHR
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Elektrohydrauliczna regulacja
sto³u kosz¹cego kombajnu
zbo¿owego EMR
Uzupe³nienie hydrauliki o czujniki
elektronikê zwiêksza zakres
zastosowania kombajnu
zbo¿owego i efektywnoœæ jego
pracy podczas ¿niw. Przez
kompleksow¹ regulacjê zapewnia
wiêksze bezpieczeñstwo i u³atwia
pracê operatora kombajnu.

Funkcje
�⇒ Prowadzenie sto³u tn¹cego 

równolegle do pod³o¿a
�⇒ Wyrównanie przechy³u 

poprzecznego sto³u tn¹cego, 
opcjonalnie z urz¹dzeniem 
steruj¹cym EMR-D

Tryby pracy urz¹dzenia EMR
1. Tryb transportowy:
Aktywne t³umienie drgañ sto³u
tn¹cego podczas jazdy 
2. Regulacja po³o¿enia:
Stó³ tn¹cy jest ustawiany w
zadanym po³o¿eniu
3. Regulacja odstêpu:
Stó³ tn¹cy jest ustawiany na
zadanej wysokoœci ciêcia
4. Regulacja docisku przylegania
Stó³ tn¹cy jest ustawiany w sposób
ci¹g³y w celu uzyskania sta³ego
docisku przylegania do pod³o¿a

Elektrohydrauliczne
urz¹dzenie regulacji
wentylatora EHL
Mo¿liwoœæ dowolnego
rozmieszczenia zespo³ów jest
istotn¹ zalet¹ hydraulicznych
napêdów wentylatorów. Dziêki
regulacji elektronicznej tych
systemów powstaj¹ dalsze zalety,
takie jak:
�⇒ Najmniejsze odchy³ki 

temperatury przez wysok¹ 
jakoœæ regulacji:

�⇒ Redukcja zu¿ycia paliwa
�⇒ Mniejsza emisja ha³asu

i spalin
Dla ró¿nych dziedzin zastosowania
dostêpne s¹ ró¿ne rozwi¹zania
systemowe.

Typ Opis Urz. ster. Dziedzina zastosowania Inf. szczegó³owe

EMR Regulacja sto³u tn¹cego cyfrowe Kombajn zbo¿owy RD 98071

EHL1 Regul. wentylatora, jednokana³. analogowe Regulacja temp. wody ch³odz¹cej 1 987 761 700

EHL2 Regul. wentylatora, dwukana³. analogowe Regulacja temp. wody chodz¹cej i 1 987 761 700
dwóch innych wartoœci temperatury

MHVDL Regul. wentylatora, parametr. cyfrowe Uniwersalne, parametr. RD 29885
Regulacja maks. 4 wartoœci temperatury

Rozwi¹zania systemowe
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⇒ Pompy, silniki i zawory o pro-

porcjonalnym i stopniowym 
elektrohydraulicznym sterowa-
niu mog¹ byæ wysterowane 
bezpoœrednio z wyjœæ elektro-
niki do pojazdów i maszyn 
roboczych 

�⇒ Elektronika wbudowana do 
elementów hydrauliki jest prze-
wa¿nie sterowana przez magi-
stralê CAN lub za pomoc¹ 
napiêæ analogowych

�⇒ Zadajniki, jak manipulatory 
dr¹¿kowe i peda³y, dostarczaj¹ 
jako wartoœci zadane sygna³y 
wejœciowe, które  zostaj¹ 
przetworzone przez urz¹dzenie

steruj¹ce lub wbudowane urz. 
elektroniczne. I w tym wypadku
magistrala CAN daje alterna-
tywnie wzglêdem napiêæ ana-
ogowych, istotne zalety, np. w 
postaci zredukowanego okab-
lowania i rozszerzonych mo¿-
liwoœci diagnozy 

�⇒ Inne sygna³y wejœciowe dla 
urz¹dzeñ steruj¹cych lub 
wzmacniaczy pochodz¹ z ró¿-
nych czujników. Przy tym trans-
misja sygna³ów w postaci na-
piêæ lub pr¹dów analogowych 
ma czêsto zaletê nieograniczo-
nej prêdkoœci dla funkcji regu-
lacji w czasie rzeczywistym. 

Sporadycznie jednak i tutaj 
wykorzystywana jest magistrala
CAN 

�⇒ Elementami obs³ugowymi z 
wyœwietlaczem i klawiatur¹ s¹ 
samodzielne komputery cyfro-
we, które mog¹ siê komuniko-
waæ z urz¹dzeniami steruj¹cymi
przez magistralê CAN 

�⇒ Ponadto magistrala CAN 
umo¿liwia komunikacjê miêdzy 
wieloma urz¹dzeniami steruj¹-
cymi, maj¹cymi ró¿ne zadania 
w ca³ym uk³adzie (sterowanie 
jazd¹, funkcjami roboczymi, 
wtryskiem paliwa, funkcjami 
SPS itp.)

ISO/DIN 11898 (High-Speed)

Specyfikacja CAN 2.0 B aktywne

Szybk. transmisji 50 kbit/s –1 Mbit/s

Protokó³ SAE J1939 

Protoko³y specyficzne klienta

Parametry magistrali CAN

Hydraulika
Pompy Silniki Zawory Wbudowana

elektronika

Wbudowane
czujniki

Elektronika
zewnêtrzna

Silnik
wysokoprê¿ny

SPS

Elementy
obs³ugowe

Wyœwietlacz
klawiatura

Zadajniki
wart. zad.

Joystick
peda³

Czujniki

prêdk. obr.
ciœnienie

si³a
przemiesz.

k¹t

Wzmac-
niacze

Urz¹dz.
steruj¹ce

Elektronika

Oprogramowanie Oprogramowanie u¿ytkowe

Interfejs systemowy Magistrala CAN

Oprogramow. standard. i programy specyficzne dla zastosowania

Opracowanie oprogramowniaSystem programowania BODAS

Rozruch wstêpny/serwisParametryzowanie oprogramowaniem PC  BODEM

Interfejs cz³owiek-maszyna Mechatronika


