Elektronika w technice mobilne;
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Elektronika do pojazdéw i maszyn
roboczych oferuje elementy, ktore w
petnym zakresie spetniajg wymagania
stawiane przy ich stosowaniu w
pojazdach i maszynach roboczych.
Wysoka niezawodno$¢ dziatania przy
wysokim obciazeniu mechanicznym,
eksploatacja w ekstremalnych
warunkach lata i zimy, praca przy
zakiéceniach elektromagnetycznych i
elektrostatycznych zostaty
zabezpieczone droga testow i prob w
seryjnej eksploatacii.
Programowalnos$¢ elektroniki do
pojazddw i maszyn roboczych stanowi
baze do realizacji nowych
inteligentnych rozwigzan poza funkcjami
standardowymi oraz do powiagzania
elektronicznych urzadzen sterowniczych
droga komunikaciji z dalszymi
systemami maszynowymi.

Program elektroniki do pojazdow i
maszyn roboczych firmy Bosch Rexroth
zawiera, w postaci programowalnych
urzadzen sterowniczych, czujnikow,
zadajnikéw i dalszych elementow,
wszystkie sktadniki niezbedne do
kompletnego hydraulicznego systemu
napedowego z jednej reki. Rozwiazania
catosciowe, jako kombinacja funkgji
jazdy i funkgji roboczych, sg wzajemnie
do siebie optymalnie dopasowane.

Do prostego programowania w zasto-
sowaniu seryjnym oraz do efektywne;j
analizy usterek w przypadku serwisu,
do dyspozyciji stojg wyprobowane
narzedzia w postaci mikrokomputerow
podrecznych oraz w postaci progra-
méw aplikacyjnych do komputerow
osobistych.

Dla uzytkownika o wyzszych wyma-

Program produkcyjny elektroniki do pojazdéw i maszyn roboczych

Urzadzenia sterujace
i wzmacniacze

interfejsow

ganiach wobec elektroniki do pojazdéw
i maszyn roboczych system programo-
wania BODAS stanowi komfortowg
mozliwo$¢ opracowania oprogramo-
wania wedtug Standardu IEC 61131-3.

Jako uzupetnienie wymienionych ele-
mentow, elektronika do pojazdow i
maszyn roboczych jest dostepna jako
"System zintegrowanej elektroniki i
czujnikow" w elementach hydraul.
Wykonanie to stwarza dodatkowe
zalety m. in. w postaci oszczednosci w
okablowaniu, minimalizacji przestrzeni
konstrukcyjnej i wstepnej kontroli
systemu czesciowego. Opisy
dotyczace "Zintegrowanej elektroniki"
mozna znalez¢ kazdorazowo przy
elementach hydraulicznych.

* Urzadzenia sterujace, sktadajace sie z pakietow elektronicznych w obudowie metalowej lub z tworzywa

sztucznego, z jednym lub wielom ztaczami wtykowymi. Rdzne wykonania o réznej liczbie wejs¢/wyjs¢ i

* Urzadzenia sterujace ze standardowym oprogramowaniem uzytkowym lub oprogramowaniem specjalnym,

specyficznym dla danego urzadzenie, zgodnie z zeszytem wymagan

* Adaptery pomiarowe i skrzynki testowe do rozruchu wstepnego i wyszukiwania usterek

Czujniki, przetworniki
pomiarowe i elementy

obstugowe

kata lub temperatury

» Zadajniki reczne (Joysticks) o roznych uchwytach

* Czujniki o mocnej budowie do zastosowan mobilnych, np. do pomiaru cisnienia, predkosci obrotowe;j,

* Elementy obstugowe z wyswietlaczem i klawiaturg do zastosowania uniwersalnego i specjalnego

Narzedzia do parametry-

» Mikrokomputery podreczne i oprogramow. komputerowe, wskaznik wielkosci procesowych i tekstow usterek

zowania i programowania * Urzadzenia typu flash-tools do tadowania programu do urzadzen sterujacych

* System programowania BODAS do komfortowego opracowywania oprogramowania do urzadzen sterujgcych

Oprogramowanie uzytkowe < Programy do urzadzen oraz programy funkcjonalne do urzadzen sterujacych na bazie biblioteki modutow

i rozwigzania systemowe

* Specjalne systemy kompletne dotyczace danego zastosowania ze wszystkimi niezbednymi elementami
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Elektronika do samojezdnych maszyn roboczych

Urzadzenia sterujgce

RC, MC, MHVD

Uniwersalne elektroniczne urzgdze-

nia sterujgce (electronic control

units ECU) jako modularne zespoty

do inteligentnych systemow

napedowych:

= Urzadzenie sterujgce jest do-
bierane w zaleznosci od wyma-
gan, z odpowiednig liczbg
wej$¢ i wyjs¢ oraz interfejsow
(szybka i tania realizacja bez
opracowywania sprzetu)

= Gdy wymagania przekraczajg
pojemnos$¢ jednego urzadzenia
sterujgcego, stosuje sie dwa
lub wiecej urzagdzen sterujgcych
potaczonych komunikacyjnie

= Oprogramowanie standardowe
lub specjalne dopasowane do
danego urzadzenia zgodnie z
zeszytem wymagan

EHR, EHL, MHVDL

= Specjalne urzadzenia steru-
jace dostosowane do danego
zastosowania, z oprogramowa-
niem dla zoptymalizowanych
rozwigzan systemowych, jak
np. elektrohydrauliczna regula-
cja mechanizméw podnosnika
w ciggnikach rolniczych (EHR)

Wiasciwosci urzadzen

sterujacych

= Obudowy metalowe lub z two-
rzyw sztucznych, dostosowane
do zastosowania w samojezd-
nych maszynach roboczych

= Zasilanie napieciowe bezpos-
rednio z instalaciji elektr. poj.
samochod. (12 V lub 24 V)

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

Parametry urzadzen sterujacych

Typ/Odmiana Liczba wejs¢/wyjsc i interfejsow Stopien
konstr. Wejscia Wejscia Wejscia Wyjscia Wyjscia Magistr. ochrony
analog. przelacz. pr.obr. proporc. przelacz. CAN
RC2-1/12 2 4 1 2 1 1 IP65
RC6-9/10 8 7 ) 6 9 2 IP65
MC6H/32 6 6 4 6 3 1 IP65
MC6E/32 10 12 8 12 6 2 IP65
MC8/12 4 6 2 3 1 1 IP65
MHVD 4-4 12 8 2 4 4 1 IP30/1P65
MHVD 9-3 14 8 2-4 9 3 1 IP30/IP65
EHR maks. 14 maks. 6 maks. 4 maks.5 maks.4 maks. 1 IP54A
EHL, MHVDL maks. 4 maks. 4 maks. 2 maks. 2 1 maks. 1 IP65
IP30

= Whasciwosci zabezpieczen jak

kontrola przerw i zwar¢ w
kablu, wejscia redundancyjne,
sprzez. zwrotne wyjs¢ i
programy typu watchdog
Stopnie koncowe do
bezposredniego sterowania
elektromagnesami
proporcjonalnymi; regulacja
pradowa i modulacja
szerokosci impulsow
Interfejsy komunikacyjne i ser-
wisowe RS232 i magistrala
CAN

= Wysoka odpornosc¢

elektromagnetyczna (EMV)

= tadowanie oprogramowania z

komputera PC do pamigci
Flash, bez otwierania obudowy

Dziedzina Informacje
zastosow. szczego6towe
uniwersalne RD 95051
uniwersalne w przygotowaniu
uniwersalne RD 95050
uniwersalne RD 95050
uniwersalne RD 95050
uniwersalne RD 29872
uniwersalne RD 29873

Regul. mechan. podn. 1 987 760 507
do ciagnikow rolniczych

Regul. wentylatorow 1 987 761 700

RD 29885



Osprzet | wzmacniacze

Osprzet do urzadzen sterujacych

Wzmacniacze
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= Adaptery pomiarowe do rozru-
chu wstepnego lub wyszukiwa-
nia usterek w pojezdzie lub
maszynie: pomiar wszystkich
sygnatow elektrycznych na
wejsciach, wyjsciach i interfej-

stuza do prostego wysterowania
elektromagnesow proporcjonal-
nych w pompach i silnikach hydr. o
zmiennej objetosci roboczej lub
zaworach.

=> Zasilanie napigciowe bezpos-

sach urzadzenia sterujgcego

= Skrzynki testowe do opracowy-
wania oprogramowania i ser-
wisu: symulacja sygnatow we./
wy. urzadzenia sterujgcego w
warunkach laboratoryjnych

= Narzedzie Flash do tadowania
oprogram. z komputera PC do
urzadzenie sterujgcego

= Dalsze narzedzia zostaly opisa-
ne w punkcie “Narzedzia do
parametryzowania i program.”

Osprzet do urzadzen sterujgcych

=
=

rednio z instalacji elektr. poj.
samochod. (12 V lub 24 V)
Napiecie ster. jako sygnat we.
Mozliwos¢ wyposazenia wejs¢
w potencjometr (np w zadaj-
niku recznym)

Minimalne i maksymalne prady
wyj$ciowe oraz czasowe
sygnaly rampy sg nastawialne
Dostepne sg specjalne wyko-
nania z wiasciwosciami zabez-
pieczajacymi, jak wykrywanie
przerw i zwar¢ w kablach

Typ Dziedzina zastosowania Inf. szczegotowa
MA Adapter pomiarowy do sygnatow urzadzenia sterujgcego RD 95090
B Skrzynki testowe do opracowania oprogramowania do urzadzen sterujacych RD 95091
FT Narzedzie Flash do tadowania programéw do urzadzen sterujacych RD 95082

Wskazowki dot. instalaciji

Dokumentacja uzupetniajgca do instalacji i eksploatacji urzadzen sterujgcych

w samojezdnych maszynach roboczych

Parametry wzmacniaczy

RD 90300-01-B

Typ Liczba Liczba Dziedzina zastosowania Inf. szczegétowa
wej$é analog. wyj$é 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
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Czujniki

Czujniki Czujniki dla roznych wielkosci Wiasciwosci czujnikow
Czujniki do pojazddw i maszyn pomiarowych bazujg na mocnych, = Wysoki zakres temperatur
roboczych muszg wytrzymywac odpornych na zakiocenia, a czgsto roboczych
ekstremalnie wysokie obcigzenia bezdotykowych, zasadach = Odpornos¢ na zwarcie i
$rodowiska, w szczegolnoéci, gdy pomiaru. Elementy czujnikow sa zabezpieczenie przed zmiang
sg one zamontowane w zespofach odporne na drgania, wstrzasy oraz biegunowosci (czesciowo)
hydraulicznych i silnikach agresywne ciecze i sg one = Zasilanie napieciowe bezpos-
napedowych. wbudowane w odpowiednie rednio z instalacji elektr. poj.
obudowy wyposazone w przytacze samochodowego (cze$ciowo)
kablowe lub zlacza wtykowe = Dopasowane do elementow
przenaczone do pojazdéw i maszyn hydraulicznych i urzadzen
roboczych.

sterujacych
= Wysoka odpornos¢
elektromagnetyczna (EMV)

Parametry czujnikow

Typ Wielk. mierz. Wart.min. Wart.maks. Zasilanie Dziedzina zastosow. (typowa) Inf. szczeg6towe
KMB Sita uciagu 25 kW 150 kW 8.12V elektrohydr. regulacja mechan. 1987760507
podnosz. do ciagnikéw rolniczych
WSA Kat -90° +90° 5V uniwersalne RD 95140
WSC Kat —-45° +45° 8.12V elektrohydr. regulacja mechan. 1987 760507
podnosz. do ciagnikoéw rolniczych
MHVES Kat - 75° +75° uniwersalne RD 29887
DSR Cisnienie 500 bar 9..32V uniwersalne RD 95137
DSC Cisnienie 250 bar 8.12V elektrohydr. regulacja mechan. 1987760507
podnosz. do ciggnikow rolniczych
WEA, WEB Przemieszczenie 10 mm 8..12V elektrohydr. regulacja mechan. 1987760507
podnosz. do ciagnikéw rolniczych
HDD Predk. obrotowa 2 Hz 6000 Hz 8..32V do wbud. do maszyn ttok. osiowych, RD 95135
z rozpoznawaniem kier. obrotow
TSB Temperatura -30°C 130°C uniwersalne 1987 761 707
TSC Temperatura -40°C 160° C uniwersalne 1987 761 707
TS Temperatura 87°C 92°C = przetaczanie, uniwersalne RD 95145

VS Zanieczyszczenie = = = przetaczanie, uniwersalne RD 95148



Zadajniki | elementy obstugowe

Zadajniki

Grupa produktow ,zadajniki“
stanowi termin nadrzedny dla
roznych elementéw obstugowych
stuzacych do wprowadzania
wartosci zadanych.

Wiasciwosci zadajnikow

= Budowa kompaktowa i mate
wymiary montazowe

= Dostosowane do sterowania
doktadnego funkcjami jazdy i
funkcjami roboczymi

= Wewnetrzne czujniki
bezdotykowe

= Inne wykonania specjalne na
zapytanie

Parametry zadajnikow

Tvwp Odm. konstr. Jednostka

M-Control  Joystick  Kat wysterowania

Parametry elementéw obstugowych

Typ Odm. konstr.

Liczba Znaki/ Liczba Zasilanie

Elementy obstugowe

Elementy obstugowe z wyswiet-
laczem, klawiaturg i przetacznikami
stuzg do przedstawiania stanow
roboczych, wielkosci procesowych
i komunikatéw o usterkach. Przez
klawiatrure mozna wybiera¢ funkcje
specyficzne dotyczace danego
zastosowania. Elementy obstugo-
we sg dostosowane do wbudowa-
nia do konsoli operatora samojezd-
nych maszyn roboczych, a od
strony czotowej sg one zabezpie-
czone przed przedostawaniem sig
wody.

Wiasciwosci elementow

obstugowych

= Prosta obstuga za pomocg
klawiszy funkcyjnych

= Funkcje zwigzane z zastoso-
waniem sg programowalne

= Oswietlenie tta

= Magistrala CAN

= Plyta czotowa IP65

Wart. min. Wart maks. Zasilanie Dziedzina zastosow. Inf. szczegolowe

ok. £22° 8.12V uniwersalne RD 29886

Dziedzina zastosow. Inf. szczegolowe

wierszy  wiersz klawiszy

DIA/2 Wyswietlacz z klaw. 4

BT-EHR  Specjalne taczniki
obrot. i potencjometry
opcjonalnie z wyswietl.

grafika 6 8..32V uniwersalne W przygotowaniu

elektrohydr. regulacja 1 987 760 507
mech. podnosszenia
do ciagnikéw rolniczych
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Narzedz

T TR

Parametryzowanie za pomoca
BB-3 lub BODEM
Parametryzowanie oprogramowa-

nia uzytkowego dla urzagdzen steru-

jacych odbywa sig¢ w ramach
opracowania i optymalizowania
prototypdw oraz przy rozruchu
wstepnym pojazdow lub urzadzen
seryjnych. Za pomocg narzedzi do
parametryzowania moga by¢
nastawione np. wartosci sygnatow
rampy dla przyspieszania i hamo-
wania oraz inne wartosci odnoszg-
ce sie do danego zastosowania.
Ponadto narzedzia te umozliwiajg
obserwowanie i wykonywanie
aktualnych wartosci procesowych
(tylko przy uzyciu oprogramowania
komputerowego BODEM) oraz
wyprowadzanie opisu usterek
otwartym tekstem.

Wiasciwosci mikrokomputera

podrecznego BB-3

= Prosta obstuga

= Komunikacja przez interfejs
szeregowy

= Wielojezyczny

Wiasciwosci oprogramowania

komputerowego PC BODEM

= Funkcja jak BB-3, z
dodatkowymi elementami

= Komfortowe prowadzenie uzyt-
kownika w systemie Windows

= Przedstawianie online wielkosci
procesowych z urzagdzenia
sterujgcego

= Funkcja rejestracji danych

la do parametryzowania | programowania

Programowanie za pomoca
BODAS

Graficzna powierzchnia programo-
wania BODAS (zorientowany
blokowo projekt oprogramowania
uzytkowego) stuzy do
komfortowego i bezpiecznego
programowania uniwerslanych
urzadzen sterujgcych.
Opracowanie oprogramowania
odbywa si¢ w komputerze PC w
jezykach programowania standardu
IEC 6 1131-3 i z uzyciem dodat-
kowych programow jak debugg i
symulacja. Po zakonczeniu
opracowywania programu kod
programu moze by¢ zatadowany z
komputera PC do pamigci
urzadzenia sterujgcego.

Wiasciwosci systemu

programowania BODAS

= Komfortowa powierzchnia
obstugi w systemie Windows

= Standard IEC 6 1131-3

= ,Podktadki” dla prostego startu
opracowania oprogramowania

= Biblioteka modutéw dla funkgji
standardowych

= Dokumentatcja w postaci
struktur blokowych

Typ Rodzaj Dziedzina zastosowania Inf. szczegotowe
BB-3 Handheld Parametryzowanie, wskazywanie wielk. proces. i usterek dla urzadz ster. MC, RC, MHVD RD 95080
BODEM Program PC  Parametryzowanie, wskazywanie wielk. proces. i usterek dla urzadz ster. MC, RC, MHVD RD 95085
BODAS  Program PC  Opracowywanie oprogramowania dla uniwersalnych urzadzen ster. MC6 i RC RD 95110

RD 98230



Oprogramowanie uzytkowe dla urzagdzen sterujgcych

“?" 0‘ © ©

Oprogramowanie standardowe
Oprogramowanie standardowe dla
zrzgdzen sterujgcych zawiera

Moduty oprogramowania
Moduty oprogramowania sg modu-
tami funkcjonalnymi do indywidu-
alnego opracowania lub uzupet-

Oprogramowanie specjalne dla
urzgdzen sterujgcych wg
zyczen klienta

Wychodzac z istniejgcego oprogra-

funkcje dostosowane do danego
zastosowania, ktore moga byc¢
dopasowane, bez wiekszego
naktadu na opracowanie, przez
nastawienie parametrow.
Wiasciwosci
= Pakiety oprogramowania
dostosowanego do danego
zastosowania dla samojezd-
nych maszyn roboczych
= Uklady sterowania i regulacji
= Napedy jazdy i funkcje robocze
= Optymalne sterowanie
bezposrednie elementow
hydrauliki

nienia oprogramowania

Wiasciwosci

= Przetestowana funkcjonalnos¢

= Opis wszystkich interfejsow i
mozliwos$¢ parametryzaciji

=> Zastosowanie w roznych
dziedzinach

Przyktady modutéw

oprogramowania funkcyjnego

= Funkcja samojezdna

= Constant-Speed-Drive (CSD)

= Regulacja graniczn. obciazenia
silnika napedowego (GLR)

= Regulacja poslizgu napedu
(ASR)

= Redukcja zuzycia paliwa
(ECO-Drive)

= Doktadne sterowanie funkcjami
roboczymi sterowanymi przez

Oprogramowanie uzytkowe1) zawory

Typ Opis Dziedzina zastosowania
FZA Program jazdy dla ~ Napedy gasienicowe
napedéw dwuobw.
FGR Program jazdy z reg. Hydrostatyczne napedy jazdy
gran. obcigzenia
GLR Regul. gran. obc. Regul. gran. obcigzenia maszyny spalinowej powigzanej
dla funkciji rob. z pompa ttokowg osiowg w obiegu otwartym
ASR Sterowanie napedu Pojazdy do przewozenia cigzkich tadunkéw
dla pojazdéw z nie- i urzadzenia Off-Road
zalez. napedem kot Regulacja poslizgu napedu
EHV Elektrohydraulicze ~ Funkcje robocze ster. zaworami, obstuga przez zadajniki

sterow. zaworami elektroniczne manipulatory drazkowe lub pedaty

? dalsze oprogramowanie na zapytanie

mowania standard. i modutéw
oprogram. uzytk., mozna zrealizo-
wac¢ nowe idee funkcji pojazdow
lub urzadzen. Na podstawie zeszy-
tu wymagan opracowane zostaje
indywidualne oprogram. uzytkowe,

ktére zostaje wyprébowane i zopty-

malizowane na prototypie.

Catkowicie nowe rozwigzania sg

opracowywane i wyprobowywane

w naszych “centrach kompetencyj-

nych” we wspoftpracy z najrozniej-

szymi branzami.

Wiasciwosci

= Specyfikacja wg zeszytu
wymagan

= Opracowanie struktury i kodu
programu

= Proby i optymaliz. na prototy-
pie w realnych warunkach

Zawarte modus3y Inf. szczegotowe

Funkjc samojezdna, reg. ~ RD 95065
jazda na wprost, kierowanie,

regulacja gran. obcigzenia

Funkcja samojezdna, RD 95057
petzanie/hamowanie, RD 95058
regul. gran. obcigzenia RD 95059
Charakterystyki, rampy, RD 95055
regulator PID

Funkcja samojezdna, RD 95070

regulacja gran. obcigzenia,
regulacja poslizgu napedu

Charakterystyki, rampy na zapytanie
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Rozwigzania systemowe

d F--I:l @
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Elektrohydrauliczna regulacja | Wiasciwosci = Jako alternatywa do
mechanizméw podnosnika do = Rozne konfiguracje systemu do oddzielnych urzgdzen
ciagnikow rolniczych ciggnikow rolniczych roznych sterujgcych EHR-D i EHR-C
EHR-D, EHR-C, EHR-B klas mocy dostepne sg zawory EHR5-
Elektrohydrauliczny uktad regulaciji = System bazowy EHR-B o OBE i EHR23LS-OBE z
do urzadzenia podnoszacego do zredukowanej funkcjonalnosci wbudowang elektronikg (On-
ciagnikow rolniczych jest do ciagnikéw rolniczych o Board-Electronic).
zoptymalizowanym kompletnym $redniej i matej mocy napedu
systemem, sktadajagcym sie z = EHR-C z komunikacjg przez
hydraulicznych i elektronicznych magistrale CAN

elementow, ktore zostaty
opracowane specijalnie do
trudnych warunkow eksploataciji
rolnicze;

Elementy urzagdzenia EHR

Typ Elementy Inf. szczegotowe
EHR23 Zawory, opcjonalnie z OBE
KMB, DSC, WE, WSC Czujnik sity, cisnienia, przemieszczenia lub kata

) _ i o 1987 760 507
EHR Urzadzenie sterujace EHR (nie stosuje sie przy OBE)
BT-EHR Element obstugowy BT-EHR

Funkcje urzadzenia EHR

Funkcja Typ urzadzenia sterujagcego z oprogramowaniem
EHR-B EHR-D EHR-C EHR...-OBE

Regulacja sity uciagu, potozenia, mieszana . . . .
Regulacja zewnetrzna (regulacja urzadzenia nabudowanego) . . .
Regulacja cisnienia . . .
Regulacja poslizgu podczas jazdy . . .
Ttumienie drgan . . . .
Regulacja przod/tyt alternatywnie . .
Regulacja przéd/tyt jednoczesna .

Diagnostyka uktadu . . . .
Magistrala CAN . .
Sterowanie bezposrednie tytem . . . .

Programowanie Flash przez magistrale CAN .



Rozwigzania systemowe

Elektrohydrauliczna regulacja
stotu koszacego kombajnu
zbozowego EMR

Uzupetnienie hydrauliki o czujniki
elektronike zwigksza zakres
zastosowania kombajnu
zbozowego i efektywnos¢ jego
pracy podczas zniw. Przez
kompleksowg regulacje zapewnia
wigksze bezpieczenstwo i utatwia
prace operatora kombajnu.

Rozwigzania systemowe

Typ Opis

Urz. ster.

Funkcje

= Prowadzenie stotu tngcego
rownolegle do podtoza

= Wyréwnanie przechytu
poprzecznego stotu tngcego,
opcjonalnie z urzadzeniem
sterujgcym EMR-D

Tryby pracy urzagdzenia EMR

1. Tryb transportowy:

Aktywne ttumienie drgan stotu

tngcego podczas jazdy

2. Regulacja potozenia:

Stot tnacy jest ustawiany w

zadanym potozeniu

3. Regulacja odstepu:

Stot tnagcy jest ustawiany na

zadanej wysokosci cigcia

4. Regulacja docisku przylegania

Stot tnacy jest ustawiany w sposob

ciagly w celu uzyskania statego
docisku przylegania do podfoza

Dziedzina zastosowania

Elektrohydrauliczne
urzgdzenie regulacji
wentylatora EHL
Mozliwos¢ dowolnego
rozmieszczenia zespotow jest
istotng zaletg hydraulicznych
napedéw wentylatorow. Dzieki
regulacji elektronicznej tych
systemdéw powstajg dalsze zalety,
takie jak:
= Najmniejsze odchytki
temperatury przez wysokg
jakos¢ regulaciji:
= Redukgja zuzycia paliwa
= Mniejsza emisja hatasu
i spalin

Dla réznych dziedzin zastosowania

dostepne s3 rézne rozwigzania
systemowe.

Inf. szczegélowe

RD 98071
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EMR Regulacja stotu tnagcego cyfrowe Kombajn zbozowy

EHL1 Regul. wentylatora, jednokanat.  analogowe Regulacja temp. wody chfodzacej 1987 761 700

EHL2  Regul. wentylatora, dwukanat. analogowe Regulacja temp. wody chodzacej i 1987 761 700
dwach innych wartosci temperatury
MHVDL Regul. wentylatora, parametr. cyfrowe Uniwersalne, parametr. RD 29885

Regulacja maks. 4 warto$ci temperatury
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Elektronika do pojazdéw i maszyn roboczych

Interfejsy elektroniki do pojazddw | maszyn

roboczych

= Pompy, silniki i zawory o pro-
porcjonalnym i stopniowym

elektrohydraulicznym sterowa-

niu moga by¢ wysterowane

bezposrednio z wyjs¢ elektro-

niki do pojazdow i maszyn
roboczych
= Elektronika wbudowana do

elementow hydrauliki jest prze-
waznie sterowana przez magi-

strale CAN lub za pomocg
napie¢ analogowych
= Zadajniki, jak manipulatory

drazkowe i pedaly, dostarczaja

jako wartosci zadane sygnaty
wejsciowe, ktére zostajg

=

sterujace lub wbudowane urz.
elektroniczne. | w tym wypadku
magistrala CAN daje alterna-
tywnie wzgledem napig¢ ana-
ogowych, istotne zalety, np. w
postaci zredukowanego okab-
lowania i rozszerzonych moz-
liwosci diagnozy

Inne sygnaly wejsciowe dla
urzadzen sterujgcych lub
wzmacniaczy pochodzg z roz-
nych czujnikow. Przy tym trans-
misja sygnatow w postaci na-
pig¢ lub pradow analogowych
ma czesto zalete nieograniczo-
nej predkosci dla funkgcji regu-

Sporadycznie jednak i tutaj
wykorzystywana jest magistrala
CAN

Elementami obstugowymi z
wyswietlaczem i klawiaturg sa
samodzielne komputery cyfro-
we, ktore moga sie komuniko-
wac z urzagdzeniami sterujgcymi
przez magistrale CAN

Ponadto magistrala CAN
umozliwia komunikacje migdzy
wieloma urzgdzeniami steruja-
cymi, majacymi rézne zadania
w calym uktadzie (sterowanie
jazda, funkcjami roboczymi,
wtryskiem paliwa, funkcjami

przetworzone przez urzagdzenie lacji w czasie rzeczywistym. SPS itp.)

merfejs cztowiek-maszyna

Mechatronika _I

Pompy  Silhki  Zawory | o
Hydraulika elektronika
czujniki
|
— I— d
1
Zadajniki Wzmac- Urzadz. Czujniki 1
wart. zad. niacze sterujace 1
predk. obr. :
Elektronika Joystick iSnieni
;}gsdz ° Q;Enle I | Elektronika
> 4—przemiesz. : zewnetrzna
» it
> e . Silnik
1 ysokoprezn
1 SPS
1
1
-

Magistrala GAN

Interfejs systemowy

Parametry magistrali CAN

Oprogramowanie | Oprogramow. standard. i programy specyficzne dla zastosowania | Oprogramowanie uzytkowe

ISO/DIN 11898 (High-Speed)

| System programowania BODAS | Opracowanie oprogramownia Specyfikacja CAN 2.0 B aktywne
| Parametryzowanie oprogramowaniem PC BODEM | Rozruch wstepny/serwis SZybk' WSl 50 kbit/s —1 Mbit/s
Protokot SAE J1939

Protokoty specyficzne klienta



