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Symbole stosowane w tym dokumencie

I Symbole stosowane w tym dokumencie

A NIEBEZPIECZENSTWO

Hasto ostrzegawcze NIEBEZPIECZENSTWO wskazuje na niebezpieczng sytuacje, ktéra prowadzi do powaznych obrazen
ciata lub Smierci, jezeli nie zostanie wyeliminowana.

= Informacja o sposobach zapobiezenia niebezpieczeristwu.

Hasto OSTRZEZENIE wskazuje na niebezpieczng sytuacje, ktdra moze prowadzié do powaznych obrazen ciata lub
$mierci, jezeli nie zostanie wyeliminowana.

= Informacja o sposobach zapobiezenia niebezpieczenstwu.

/\ PRZESTROGA

Hasto PRZESTROGA wskazuje na niebezpieczng sytuacje, ktéra moze prowadzi¢ do niewielkich lub umiarkowanych
obrazen ciata, jezeli nie zostanie wyeliminowana.

= Informacja o sposobach zapobiezenia niebezpieczenstwu.

UWAGA

Hasto NOTYFIKACJA wskazuje na sytuacje, ktéra moze spowodowac szkody materialne, jezeli nie zostanie
wyeliminowana.

= Informacja o sposobach zapobiezenia szkodom materialnym.

@ Ten symbol informuje o specjalnej organizacji pracy, metodach, zastosowaniu $rodkéw pomocniczych itd.

A L . . .
#mmd  (piesienie do informaciji dostepnych w Internecie

WK

Tekst opisowy
— FEtap dziatania

Etap dziatania 1 (w kolejnosci rosngcej)
Etap dziatania 2 (w kolejnosci rosngcej)
= Skutek danej czynnosci
e Lista

(o6
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Informacja dotyczgca dokumentu

| Informacja dotyczgca dokumentu

Opis ogo6iny dokumentu

Nalezy przestrzegac¢ specyfikacji wymienionych w tej dokumentacji, poniewaz stanowig one wstepny warunek
bezawaryjnego dziatania produktu i realizacji gwarancji udzielanej przez ZF Friedrichshafen AG. Dokumenty
umowne mozna w razie potrzeby uzyskac, kontaktujgc sie z przedstawicielem firmy.

W zwigzku z przejeciem Grupy WABCO 29 maja 2020 r., marka i znaki towarowe WABCO sg wiasnoscig ZF
Group i sg dla niej zastrzezone.

Cel tego dokumentu

Ten dokument jest przeznaczony do uzytku dla producentéw przyczep oraz dla warsztatdw.

Struktura tabliczki znamionowej urzadzenia

Tabliczka znamionowa zawiera ogdlne informacje pomagajgce w identyfikacji urzadzenia i jego funkciji.
Najistotniejsze informacje mozna uzyskac na podstawie numeru produktu.

Kraj pochodzenia <— , Opis cyfry stanu

Data produkcji (WWYY) WABco

Numer seryjny 4—|

Numer Typ urzadzenia 4_| ; 480 102‘&93 AR

MADE _IN_POLAND

0 = Nowe urzgdzenie (kompletne urzgdzenie)

1 = Nowe urzadzenie (podzespdt)

2 = Zestaw naprawczy lub podzespot

produktu Wariant « | 4 = Element
(PN) Cyfra stanu « 7 = Urzadzenie zamienne
Oznaczenie produkcyjne < R = Reman

Oznaczenie danych <

Nalezy wybierac tylko oryginalne czesci ZF

Oryginalne czesci ZF (w tym czesci opatrzone markag WABCO) sg wykonane z materiatbw najwyzszej jakosci

i podlegajg rygorystycznym testom przed opuszczeniem naszych fabryk. Nad gwarancjg wysokiej jakosci
produktéw ZF czuwa ponadto silna sie¢ obstugi klienta.

Jako wiodacy dostawca w branzy, ZF wspotpracuje z czotowymi Swiatowymi producentami oryginalnego
wyposazenia i wykorzystuje zdobyte do$wiadczenie i dostepne mozliwosci, aby spetni¢ najbardziej restrykcyjne
standardy produkcyjne. Na wysokg jakos¢ wszystkich oryginalnych czesci ZF wptywajg nastepujgce czynniki:

e Oprzyrzagdowanie dostosowane do seryjnej produkcji

e Systematyczne kontrole poddostawcow

e Doktadne testy na koncu linii produkcyjnej

e Standardy jakosci < 50 PPM

Montaz nieoryginalnych czesci moze kosztowaé zycie - oryginalne czesci ZF chronig twojg firme.
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Informacja dotyczgca dokumentu

Ustugi dodatkowe

Pakiet otrzymany wraz z oryginalng czescig ZF obejmuje:

* 24-miesieczng gwarancje, liczac od daty produkcji towaru,
e pomoc techniczng ZF,

e profesjonalne szkolenia w ramach ZF [pro] Academy

FAY
‘5R —  https://proacademy.zf.com/home/

e dostep do narzedzi diagnostycznych i pomocy sieci ZF[pro] Service,
* prostg obstuge reklamacgiji.
Katalog produktow on-line

271\
Anmd
“‘R - https://www.wabco-customercentre.com/catalog/

Ze strony internetowej WABCO Customer Centre mozna uzyskaé wygodny dostep do kompletnej dokumentagji
technicznej. Wszystkie dokumenty sg dostepne w formacie PDF. W celu uzyskania wersji papierowych nalezy
skontaktowac sie z przedstawicielem ZF. Nalezy pamieta¢, ze publikacje nie zawsze sg dostepne we wszystkich
wersjach jezykowych.

Router CAN / Repeater CAN — Opis uktadu 815 XX0 176 3
Oprogramowanie diagnostyki uktadu / Sprzet — Przeglad produktu i instalacja 815 XX0 037 3
Wyposazenie pneumatycznych uktadéw hamulcowych do pojazddw z przyczepa 8156 XX0 034 3
OptiTire™ — Opis uktadu 8156 XX0 229 3
SmartBoard™ — Opis ukfadu 815 XX0 260 3
SmartBoard™ — Instrukcja obstugi 815 XX0 282 3
SCALAR EVO — Telematyka przyczepy / naczepy Rozwigzania SCALAR
Katalog ztgczy 815 XX0 080 3

*Kod jezyka XX: 01 = Angielski, 02 = Niemiecki, 03 = Francuski, 04 = Hiszpanski, 05 = Witoski, 06 = Holenderski, 07 = Szwedzki, 08 = Rosyjski, 09 = Polski,
10 = Chorwacki, 11 = Rumunski, 12 = Wegierski, 13 = Portugalski (Portugalia), 14 = Turecki, 15 = Czeski, 16 = Chinski, 17 = Koreanski, 18 = Japoriski,

19 = Hebrajski, 20 = Grecki, 21 = Arabski, 24 = Dunski, 25 = Litewski, 26 = Norweski, 27 = Stoweriski, 28 = Finski, 29 = Estonski, 30 = totewski,

31 = Bulgarski, 32 = Stowacki, 34 = Portugalski (Brazylia), 35 = Macedonski, 36 = Albanski, 97 = Niemiecki/Angielski 98 = = wielojezyczny, 99 = niewerbalny
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Informacje na temat bezpieczenstwa

1]l Informacje na temat bezpieczenstwa

Przestrzeganie wszystkich wymaganych przepiséw i zalecen:

Nalezy zapozna¢ sie dokfadnie z tg publikacja.

Nalezy stosowac sie do wszystkich instrukcji, informacji i wskazéwek bezpieczenstwa, aby unikngé obrazen
ciata u 0s6b i szkdéd materialnych.

ZF gwarantuje bezpieczenstwo, niezawodnos$¢ i wydajnos$é¢ swoich produktéw i systemdw tylko pod
warunkiem przestrzegania wszystkich zalecen podanych w tej publikacji.

Zawsze przestrzegac specyfikacji i instrukcji producenta przyczepy / naczepy.

Stosowac sie do wszystkich obowigzujgcych w danej firmie przepiséw dotyczacych zapobiegania wypadkom,
a takze do przepisdw regionalnych i krajowych.

Zapewnienie bezpiecznego srodowiska pracy:

Prace przy przyczepie moze wykonywacé jedynie przeszkolony i wykwalifikowany personel techniczny.
Nalezy stosowac $rodki ochrony osobistej, jezeli jest to wymagane (gogle ochronne, wyposazenie do ochrony
drég oddechowych, srodki ochrony stuchu itd.)
Nagte zwolnienie hamulcéw lub nacisniecie pedatu moze spowodowaé powazne obrazenia ciata, jezeli w
poblizu przyczepy / naczepy znajduja sie ludzie. Sprawdzié przestrzeganie ponizszych instrukcji.

— Ustawié¢ przektadnie w potozeniu ,neutralnym” i zaciggng¢ hamulec postojowy.

— Zabezpieczy¢ przyczepe / naczepe przed toczeniem sie przy pomocy klinéw.

— Przymocowac¢ do kierownicy widoczng informacje sygnalizujaca, ze w przyczepie sg wykonywane

prace i nie mozna witgcza¢ pedatu hamulca.

Uzytkownik obstugujgcy dowolne zamontowane w przyczepie / naczepie urzadzenie sterujgce uktadem
hamulcowym musi by¢ poinformowany, iz nagte zwolnienie hamulcéw moze prowadzi¢ do szarpania
przyczepa / naczepa, a takze upewnic sie przed uruchomieniem urzgdzenia sterujgcego, ze w niebezpiecznej
odlegtosci od przyczepy / naczepy nie przebywajg zadne osoby.
Kierowca jest odpowiedzialny za kontrole stanu pojazdu i jego podzespotdw przed kazdg jazdg (np. zgodnie z
JUnfallverhltungsvorschrift DGUV Vorschrift 70: Fahrzeuge”).

Unikanie tadunkéw elektrostatycznych i niekontrolowanego wytadunku (ESD):

Wskazdwka odnoszaca sie do konstrukeji i budowy przyczepy / naczepy:

Nalezy unika¢ potencjalnych réznic pomiedzy komponentami (np. osiami) a ramg przyczepy / naczepy
(podwoziem).

Upewni¢ sie, ze opornos¢ pomiedzy metalowymi czesciami komponentdw a ramg przyczepy / naczepy
wynosi mniej niz 10 omow.

Ustanowi¢ potgczenie przewodzgce prad elektryczny pomiedzy ruchomymi lub izolowanymi czesciami
przyczepy / naczepy, jak np. osie, a rama.

Zapobiegaé wystepowaniu rdoznic potencjatu elektrycznego pomiedzy pojazdem silnikowym, a ciggnionym.
Upewni¢ sie, czy pomiedzy metalowymi czeSciami pojazdu silnikowego, a przyczepg / naczepg podtgczong
przy pomocy sprzegu (sworzen gtéwny, siodto, zaczepy z czopami) istnieje potgczenie przewodzgce prad
elektryczny, nawet bez podtagczonego przewodu.

Stosowac potgczenia Srubowe przewodzgce prad elektryczny podczas mocowania modulatora iEBS do ramy
przyczepy / naczepy.

Poprowadzi¢ przewdd w miare mozliwosci w metalowej ostonie (np. wewnatrz dyszla w ksztatcie U) lub za
metalowym, uziemionym poszyciem ochronnym, aby zminimalizowa¢ wptyw pdl elektromagnetycznych.
Unika¢ stosowania materiatow z tworzyw sztucznych, jezeli mogg one powodowaé wytadowania
elektrostatyczne.

W przypadku malowania elektrostatycznego potaczy¢ przewdd uziemienia ztgcza wtykowego ISO 7638 (styk 4)
z uziemieniem naktadanego preparatu (podwozie przyczepy / naczepy).
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Informacje na temat bezpieczenstwa

Nalezy przestrzegaé ponizszych zalecen podczas wykonywania napraw lub prac spawalniczych:

e Qdtgczy¢ akumulator (jezeli jest zamontowany w przyczepie / naczepie).

e Odfgczy¢ potaczenia przewodowe z urzgdzeniami i komponentami, a nastepnie zabezpieczy¢ ztgcza oraz
gniazda przed zanieczyszczeniem.

* Podczas spawania zawsze podtgczac elektrode uziemiajgcg bezposrednio do metalowej czesci znajdujgcej sie
obok punktu spawania, aby zapobiec powstaniu pél magnetycznych i przeptywowi pradu przez przewéd lub
komponenty.

* Upewnic sig, czy prad jest prawidtowo przewodzony, usuwajgc farbe lub slady rdzy.

e Zapobiega¢ oddziatywaniu wysokiej temperatury na urzgdzenia i przewody podczas spawania.

Informacja specjalna dotyczaca uzycia prefabrykowanych wspornikéw w instalacjach przyczep / naczep:

Prefabrykowane wsporniki (A) sg czesto instalowane w przyczepach / nachepach w ramach optymalizacji

proceséw produkeyjnych w zaktadach wytwarzajgcych przyczepy / naczepy. Wspornik jest wowczas

przymocowany do poprzeczki ramy przyczepy / naczepy (B).

Moduty wspornikdw sg czesto pokryte farba, totez gdy zostang zainstalowane w ramie przyczepy / naczepy

konieczne jest przywrdcenie przewodzenia elektrycznego pomiedzy ramag a modutem wspornika.

Zapewnienie przewodzenia elektrycznego pomiedzy wspornikiem a rama przyczepy / naczepy:

*  Przymocowaé¢ modut wspornika do ramy przyczepy / naczepy za pomocg potgczen srubowych
przewodzacych prad elektryczny, uzywajgc wkretdw samogwintujgcych z powierzchnig przewodzacy.

*  Oporno$¢ pomiedzy modutem wspornika a rama musi wynosié¢ < 10 omow.

Potgczenie stali nierdzewnej i aluminium powoduje intensywng korozje. Bezposredni montaz na belkach ze stali
nierdzewnej jest niedozwolony

Zaktocenia elektromagnetyczne (EMI) i emisje o czestotliwo$ci radiowej (RF)

Modulator iEBS, dostepny w wersjach z wbudowanymi funkcjami, takimi jak OptiTire oraz bez nich, jest w petni
zgodny z wymogami FCC.

Zasady FCC stanowig podstawe do regulacji nielicencjonowanych urzadzen radiowych (RF) w Stanach
Zjednoczonych, majgcg na celu zapobieganie szkodliwym zaktéceniom licencjonowanych ustug radiowych oraz
zapewnienie dziatania w ramach ustalonych standardéw technicznych.

System IEBS zostat poddany rygorystycznym testom i procesom certyfikacyjnym w celu zapewnienia, iz nie
wywotuje szkodliwych zaktdcen i jest odporny na wszelkie odbierane interferencje, wtgcznie z takimi, ktore
mogtyby powodowac niepozgdane dziatanie.

Zgodnie z FCC §15.21, zmiany lub modyfikacje, ktore nie zostaty wyraznie zatwierdzone przez strone
odpowiedzialng za zgodno$¢, moga spowodowad uniewaznienie uprawnien uzytkownika do obstugi sprzetu.
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Lista skrotow

v

Lista skrotow

ABS System zapobiegajacy blokowaniu kot

ADR (Z francuskiego: accord européen relatif au transport international des marchandises Dangereuses par
Route); europejskie porozumienie w sprawie transportu towaréw niebezpiecznych drogg lgdowa

BAT Akumulator

BO (Z niemieckiego: Betriebs-Ordnung); regulacje obowigzujgce w fabryce, obwdd sity BO = zdefiniowany
przepisami obwdd skrecania

BVA (z niemieckiego: BremsbelagverschleiBanzeige); wskaznik zuzycia oktadzin hamulcowych

CAN Controller Area Network; system asynchronicznej magistrali szeregowej do sieciowych modutéw
sterujgcych w pojazdach

EBS Elektroniczny uktad hamulcowy, zawierajacy zwykle ABS i RSS

ECAS Elektronicznie sterowane zawieszenie pneumatyczne

ECU Elektroniczny modut sterujgcy

ESD Whytadowanie elektrostatyczne

eTASC Elektroniczne sterowanie zawieszeniem pneumatycznym przyczepy / naczepy (zawor regulacji wysokosci
platformy z funkcja RTR) i funkcjg ECAS

GGVS (z niemieckiego: Gefahrgut-Verordnung Strale); akt regulujgcy przewozy drogowe towaréw
niebezpiecznych

GIO Programowalne wejscie/wyjscie

HDSCS Heavy Duty Sealed Connector Series, izolowane ztgcza do prac w ciezkich warunkach

iEBS Inteligentny, elektroniczny uktad hamulcowy

ILS Zintegrowany przetacznik obcigzenia do funkcji kontroli osi unoszonej

IC Sterowanie indywidualne czujnikéw kot z kazdej strony

ISO Miedzynarodowa Organizacja Normalizacyjna

ISS Whbudowany przetgcznik predkosci

TP Program Inteligentna Przyczepa

LACV-IC Zawdr sterowania 0sig unoszong, sterowanie impulsowe

LIN Lokalna sie¢ potgczen miedzysieciowych; specyfikacja dla systemu komunikacji szeregowej, nazywanego
tez magistralg LIN.

LSV Zawér wykrywania obcigzenia (funkcja regulacji sity hamowania w zalezno$ci od obcigzenia)

MAC Modyfikowane sterowanie osig; sterowanie dwoma kotami wyposazonymi w czujniki w jednej osi

MSC Modyfikowane sterowanie boczne; sterowanie dwoma kotami wyposazonymi w czujniki po jednej stronie
przyczepy

ODR Zapis danych roboczych

OVAS Zawor przeptywowy zawieszenia pneumatycznego

PDM Modut rozdzielajgcy uktadu pneumatycznego

PLC Komunikacja poprzez linie zasilania; przekazywanie danych za posrednictwem przewodu zasilania
elektrycznego

PN Numer czesci

PREV Zawor parkujaco-luzujgey z funkcjg awaryjnego hamowania

PRV Zawor parkujgco-luzujgcy

PUK Osobisty klucz odblokowujgcy

Inteligentny, elektroniczny uktad hamulcowy do przyczep i naczep
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Lista skrotow

PWM Pulse Width Modulation, modulacja szeroko$ci impulsu; typ modulacji, w ktorym wielkoé¢ techniczna (np.
natezenie pradu elektrycznego) jest modulowana w obrebie dwoch wartosci

RSD Zawor regulacji wysokoéci platformy

RSS Rollover Stability Support, stabilizacja pojazdu

RtR Return-to-Ride, powrdt do poziomu jazdy (zawieszenie pneumatyczne)

SHV Zawoér do wysterowania wyzszego ci$nienia; zawor sterowania wyzszym cisnieniem

SLV Zawor do wysterowania nizszego ci$nienia; zawor sterowania nizszym cisnieniem

TASC Sterowanie zawieszeniem pneumatycznym przyczepy; zawor regulacji wysokoséci platformy z funkcjg RtR

TCV Zawor sterujgcy przyczepy

TEBS EBS przyczepy, w postaci TEBS E i planowanego wkrétce iEBS

TLI Wskaznik dtugosci przyczepy; rzeczywista dtugo$é przyczepy

TPMS System monitorowania ci$nienia w oponach

USB Uniwersalna magistrala szeregowa

UN/ECE United Nations Economic Commission for Europe, Europejska Komisja Gospodarcza

WSS Czujnik predkoséci kot
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Zakres dokumentu

\Y Zakres dokumentu

Ten rozdziat zawiera krotkag prezentacje struktury tego dokumentu:

Rozdziat - 1 Woprowadzenie do iEBS
Opis modutu iEBS i jego wspétpracy z zestawem pojazd silnikowy-przyczepa.
Rozdziat - 2 Typowe konfiguracje uktadu hamulcowego

W tym rozdziale znajduje sie lista schematéw najbardziej powszechnych konfiguracji pojazdéw ciggnionych ich
typu.

Rozdziat - 3 Komponenty iEBS do przyczep / naczep

Opis podzespotdw zewnetrznych podtaczonych do IEBS i zapewniajgcych niezalezne hamowanie, albo
sterowanie zawieszeniem.

Rozdziat - 4 Funkcje modulatora iEBS

Opis uktaddw i zintegrowanych funkcji powigzanych ze sterowaniem sitg hamowania oraz z innymi funkcjami
pomocnymi przy gromadzeniu kompleksowych danych o stanie przyczepy / naczepy.

Rozdziat - 5 Funkcje GIO

Funkcje ogdélnych wejsé/wyjsé (GIO) sg innowacyjnymi elementami Programu Inteligentna Przyczepa. W tym
rozdziale zostaty objasnione takie funkcje, jak sterowanie zawieszeniem pneumatycznym i powigzane z nim
ukfady lub dynamiczne sterowanie rozstawem osi.

Rozdziat - 6 Przewodnik instalacji

Mozliwo$ci instalacji modulatora iEBS w przyczepie, w tym informacje na temat montazu kabli i przewodow
pneumatycznych.

Rozdziat -7 Uruchomienie

Oprdécz zasad uruchomienia i kalibracji przyczepy / naczepy, w tym rozdziale opisano réwniez sposéb konfiguraciji
parametrow przy pomocy oprogramowania diagnostycznego iEBS.

Rozdziat - 8 Wskazoéwki dotyczace pierwszego montazu i serwisu

Ten rozdziat zawiera opis sposobu instalacji i montazu pojedynczych komponentéw i przewoddw.

Rozdziat - 9 Dane kontaktowe ZF

Informacje o biurach regionalnych w poszczegdlnych krajach.
Rozdziat - 10 Dodatek

Zatgcznik zawiera schematy i oméwienia. Kompletne zestawienie wszystkich niezbednych informacji dotyczacych
iEBS.
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1 Wprowadzenie do iEBS

1 Wprowadzenie do iEBS

1.1 Inteligentny, elektroniczny uktad hamulcowy - iEBS

iEBS jest nastepng generacjg elektronicznych uktaddéw hamulcowych do przyczep. Jest on czescig Platformy

Inteligentnych Uktaddw Hamulcowych, ktéra oferuje szerokg game modulatorow zapewniajgcych funkcje ABS

i EBS, wraz ze wszystkimi niezbednymi komponentami. Dzieki znormalizowanym przewodom, platforma ta

pozwala fatwiej uzyska¢ wymiennos$¢ funkgcji na linii produkcyjne;.

Podobnie jak poprzednie generacje, iEBS zapewnia funkcje hamowania w przyczepach kategorii O3 i O4,

zgodnie z najnowszymi regulacjami UN/ECE.

System ma budowe modutowg i moze by¢ stosowany we wszystkich typach przyczep i pociggdw drogowych.

Komponenty sg dostosowane do trudnych wymogdw Srodowiskowych i bezposredniego montazu w podwoziu.

Produkt zostat opracowany zgodnie z najnowszymi normami bezpieczenstwa funkcjonalnego (ISO 26262), co

oznacza jego gotowo$¢ do wykorzystania w przysztych zautomatyzowanych systemach jazdy.

Modulator iEBS jest dostepny w réznych wariantach (Basic Steel, Basic Air, Standard i Premium) réznigcych sie

funkcjonalnoscia:

e Zintegrowana funkcja awaryjnego hamowania i przeciwdziatania sitom powodujgcym przecigzenie.

e Zintegrowany zawor przeptywowy zasilajgcy zawieszenie pneumatyczne (dotyczy tylko wariantdw dla
zawieszenia pneumatycznego).

e Zawdr zwalniania hamulca postojowego (PRV) z jednym przyciskiem, co utatwia zaréwno sterowanie
hamulcem postojowym, jak i wigczanie funkcji automatycznego, awaryjnego hamowania niepodtgczone;
przyczepy / naczepy.

* Nowa koncepcja ztgczy i przewoddw z mniejszymi koncowkami, ktdre sg tatwiejsze w instalacji.

* Nowa platforma diagnostyczna.

Podstawowe funkcje hamowania iEBS sg nastepujgce:

* Hamowanie poprzez ukfad elektronicznego sterowania z pojazdu silnikowego (za posrednictwem magistrali
danych CAN), co pozwala uzyskac lepszy czas reakgji, krétszg droge hamowania oraz automatyczna
harmonizacje pomiedzy ciggnikiem a przyczepa.

* Hamowanie zaleznie od obcigzenia, poprzez proporcjonalng regulacje cisnienia hamowania odpowiednio do
obcigzenia przyczepy / naczepy, dzieki czemu kompatybilno$¢ ciggnika z przyczepg jest najlepsza.

e System zapobiegajacy blokowaniu kot (ABS), ktéry pozwala unikngé zablokowania két i zabezpiecza stabilno$¢
przyczepy / naczepy.

* System stabilizacji (RSS), ktory ma za zadanie zapobiegac¢ przechyleniu przyczepy / naczepy podczas zbyt
szybkiej jazdy na zakretach i wspomaga kierowce w nieoczekiwanych, codziennych sytuacjach.

Uktad iEBS jest kompatybilny z Programem Inteligentna Przyczepa (ITP). Program ITP oferuje szereg

innowacyjnych funkcji przyczepy / naczepy, ktére zwiekszajg efektywnos¢ operacyjng, bezpieczenstwo i komfort

kierowcy. Program Inteligentna Przyczepa zapewnia mozliwo$¢ dodania kolejnych funkgji oraz indywidualnego
dostosowania kazdej przyczepy do konkretnych potrzeb.

Program Inteligentna Przyczepa

Lista dostepnych funkcji ITP do iEBS znajduje sie w Rozdziat ,10.7 Program Inteligentna Przyczepa,
omowienie funkgji”, strona 236

Program Inteligentna Przyczepa - Strona docelowa

W celu uzyskania dodatkowych informacji nalezy skontaktowac sie z przedstawicielem ZF.

820 010 356 3 - Program Inteligentna Przyczepa — broszura [PL]
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1 Wprowadzenie do iEBS

1.2 Konstrukcja uktadu iEBS

iIEBS zostat zaprojektowany jako sterowany elektronicznie uktad hamulcowy z funkcjg sterowania cisnieniem
hamowania zaleznie od obcigzenia, automatycznym systemem zapobiegajgcym blokowaniu két (ABS) i systemem
stabilizacji (RSS).

iEBS jest wielonapieciowym systemem obstugujgcym napiecie zasilania w zakresie od 8 do 32 V (wiecej
informacji: dziat ,4.3.1 Multi-Voltage” na stronie 113). Zewnetrzne podzespoty podtgczone do
iEBS sg domyslinie zasilane napieciem 12 V.

1.21  Zakres stosowania

Pojazdy

Kategoria O3 (Pojazdy ciggnione o masie maksymalnej przekraczajgcej 3 500 kg, lecz nieprzekraczajgcej 10 000
kg) i O4 (Pojazdy ciggnione o masie maksymalnej przekraczajacej 10 000 kg), jedno- lub wieloosiowe, ktore

zgodnie z Dyrektywg 2007/46/WE, sg wyposazone w zawieszenie pneumatyczne, zawieszenie hydrauliczne,
zawieszenie mechaniczne, hamulce tarczowe lub bebnowe.

Uktad hamulcowy

Uktad hamulcowy ze wspomaganiem oraz pneumatyczny lub pneumatyczno-hydrauliczny uktad przeniesienia
napedu, zgodnie z rozporzgdzeniem UN-ECE R13 lub przepisami lokalnymi (WE) nr 661/2009.

Opony pojedyncze, Super Single i blizniacze

Rozmiar opony ma zasadnicze znaczenie dla wyboru liczby zebow tarczy Wskaznik przypisania tarczy impulsowe;j
impulsowej oraz doktadnosci otrzymywanego sygnatu predkosci két. iEBS22 <U/7<58 [mm/zgb]
Opony o identycznym rozmiarze muszg posiada¢ tarcze impulsowe o 10000
takiej samej liczbie zebow, aby zapewnié prawidtowe dane o predkosci 9000 28
kot.
W iEBS dopuszczalny jest stosunek obwodu opony do liczby zebdw 8000
tarczy impulsowej wynoszacy od =22 do <568 [mm/zgb]. z 7000
Zakres liczby zebdw tarczy impulsowej wynosi od 50 do 160 zebow. E 6000
Dynamiczny obwod opony odpowiada odlegtosci rownorzednej z jednym, % 5000
petnym obrotem kota. <
o
Przyktad: 3 4000
Dynamiczny obwdd opon w przypadku opon o rozmiarze 385/65R22.5 § 3000
wynosi okoto 3350 mm, wiec zalecana jest tarcza impulsowa o 100 2000
zebach (zielony punkt na wykresie).
Zwigkszenie liczby zebdéw w tarczy impulsowej pozwoli uzyskac wieksza 1000
doktadnos$¢ sygnatu .pfedkosm I.<o+. | | o 06070 80%100 120 140 160
W przypadku wysokiej warto$ci obwodu opony zalecane jest wybranie - -
tarczy impulsowej o najwyzszej dozwolonej liczbie zebdw. Liczba zebow (Z)
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1.2.2 Raporty i normy zatwierdzajgce

A\

iéi‘g Raporty zatwierdzajace
PrzejdZ do https://www.zf.com/cv/approval-reports

EB188 System zapobiegajacy blokowaniu két przyczep / naczep; UN/ECE R13 - Zatgcznik 19 -
Dodatek 6.

EB189 Elektroniczny uktad hamulcowy; UN/ECE R13 - Zatgcznik 18 - Pozycja 4

EB190 Funkcja stabilizacji; UN/ECE R13, Zatacznik 19 - Dodatek 8

RDW-13R-0132780

Test porownawczy TEBS-E z iEBS

TUH TB 2020 - 139.00

Transport towardw niebezpiecznych; UN/ECE R105 - Seria 06 & ADR 2021 - zatgcznik B,
czesc 9

E1*10R06/02*9387*02

Kompatybilnoé¢ elektromagnetyczna (EMC iEBS); UN/ECE R10 - Poprawka 06

E1*10R04/03*5434703

Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna (router/repeater CAN EMC); UN/ECE R10 -
Poprawka 04

8120947107-GW

Funkcja bramy TPMS; UN/ECE R141 - Zatacznik 7 - Dodatek 3

3537 3849

SUMS SaaS; ISO 24089:2023

ISO/TR 12155
DIN 75031

Pojazdy uzytkowe i przyczepy / naczepy — Urzadzenia generujgce
ostrzezenia podczas manewrow — Wymagania i testy

DIN EN SO 228 (Czesci 1 - 2)

Gwinty rurowe do potgczen nieuszczelnianych na gwintach

UN/ECE R13

Dyrektywa nr 13 Komisji Gospodarczej Organizacji Narodéw Zjednoczonych
na teren Europy — Jednolite warunki certyfikacji pojazdéw dotyczgce
instalacji uktadow hamulcowych

UN/ECE R 48 (2008)

Dyrektywa nr 48 Komisji Gospodarczej Organizacji Narodéw Zjednoczonych
na teren Europy — Jednolite warunki certyfikacji pojazdéw dotyczgce
instalacji oSwietlenia i uktadow sygnalizacji $wietlnej

ISO 1185

Pojazdy drogowe — Pofgczenia wtykowe do elektrycznego podtaczenia
pojazddw silnikowych i ciggnietych — 7-stykowe ztgcze wtykowe typu 24 N
(normalne) do pojazdéw o napieciu znamionowym 24 V

ISO 4141 (Czedci 1 - 4)

Pojazdy drogowe — Wielozytowe przewody potgczeniowe

ISO 7638 (Czedci 1 - 2)

Pojazdy drogowe — Zfgcza wtykowe do elektrycznego podtgczenia
pojazddw silnikowych i ciagnietych — Cze$¢ 1: Ztacza wtykowe do uktaddw
hamulcowych i osprzetu uktadu hamulcowego pojazdéw pojazdéw o
napieciu znamionowym 24 V/12 V

ISO 11898 (Czeéci 1 - b)

Pojazdy drogowe — CAN

ISO 11992 (Czesci 1 - 2)

Pojazdy drogowe — Wymiana informacji cyfrowych, za posrednictwem
potaczen elektrycznych, pomiedzy pojazdami silnikowymi i ciggnietymi

ISO 12098

Pojazdy drogowe — Pofgczenia wtykowe do elektrycznego podfaczenia
pojazddw silnikowych i ciggnietych — 15-stykowe ztgcze wtykowe do
pojazddw o napieciu znamionowym 24V

Regulacja 141

Regulacja dotyczgca systemow monitorowania ci$nienia w oponach

Regulacja 1565

Cyberbezpieczenstwo i uktad zarzadzania cyberbezpieczenstwem

Regulacja 156

Aktualizacja oprogramowania i uktad zarzgdzania aktualizacjg
oprogramowania
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1 Wprowadzenie do iEBS

1.3 Interfejs pojazd silnikowy-przyczepa

1.3.1 Potgczenia elektryczne
ISO 7638
ISO 7638 jest standardem elektrycznego interfejsu pomiedzy pojazdem silnikowym a przyczepa / ciggnikiem

siodtowym a naczepg, ktory wystepuje w dwadch wersjach: 7-stykowej ISO 7638 i 5-stykowej ISO 7638.

Aby ustali¢, czy pojazd jest wyposazony w interfejs ISO 7638 7-stykowy, wystarczy jedynie obejrze¢ ztgcze i
sprawdzi¢, czy posiada 7 stykdw. Jezeli nie ma stykéw 6 i 7, przyczepa bedzie dziata¢ tylko w trybie sterowania
pneumatycznego (nizsza skuteczno$é hamowania w poréwnaniu z trybem sterowania elektrycznego).

ISO 7638 7-stykowy

ISO 7638 5-stykowy

Specjalny interfejs zasilania zawierajacy
protokdt komunikacyjny CAN (styki 6 i 7)
do funkcji EBS (zgodnie z ISO 11992-2).

To pofaczenie przewodowe NIE
obstuguje komunikacji CAN
(zgodnie z ISO 11992-2).

Obie wersje sg dostepne w wariancie 12 V lub 24 V, rézne ksztatty ztgczy zapobiegajg pomyleniu wersji 12 V
(wskaznik K" pomiedzy stykiem 3 i 4) z wersjg 24 V (wskaznik ,K” pod stykiem b5).

ISO 12098

ISO 12098 jest standardem elektrycznego interfejsu pomiedzy pojazdem a przyczepa, ktéry stuzy do zasilania
uktadu os$wietlenia przyczepy. Zastepuje on starsze wersje ISO 1185 (24N) i ISO 3731 (24S).

Potgczenie z zasilaniem zintegrowanego $wiatta stop moze by¢ uzywane jako zapasowe do zasilania iEBS.

Bardziej szczegdtowe informacje znajdujg sie w Rozdziat ,1.3.3.1 Funkcja zasilania ze $wiatet stopu”,
strona 22

UWAGA

Zanim zestaw drogowy pojazddw zostanie uruchomiony, wszystkie przewody pneumatyczne i elektryczne muszg by¢
bezpiecznie podtgczone.

Znaczenie podtaczenia przewodéw elektrycznych

Wadliwe lub niepodtaczone ztacze ISO 7638 bedzie wptywac negatywnie na @ e

dziatanie uktadu hamulcowego iEBS przyczepy / naczepy (modulator bedzie
pracowac tylko w trybie pneumatycznym, zapewniajac sterowania hamulcem

roboczym). '
Funkcje bezpieczenstwa, takie jak system zapobiegajacy blokowaniu &'

két (ABS), funkcja regulacji obciazenia (LSV), system stabilizacji (RSS), a ©EBS ©EBS

takze komunikacja CAN pomiedzy pojazdem a przyczepa / naczepa, beda ©ABS ©ABS
niedostepne. ©ALB (LSV/CDF) || ©ALB (LSV/CDF)

Numer czesci naklejki 813 000 070 3

Braking System Interface

Sygnalty utatwiajgce ustalenie, czy ztacze 1ISO 7638 jest prawidtowo zasilane

Kontrolka ostrzegawcza ABS zaczyna sie $wieci¢ zaraz po uruchomieniu silnika (zapton WYACZONY). Wigczanie
wewnetrznych zawordw elektromagnetycznych iEBS w odstepach czasowych Wk.. i WYY (odgtos podwdjnego
klikniecia). Odgtos wylotu powietrza jest styszalny po zaciggnieciu hamulcdw roboczych.

Rozwigzywanie problemow: nalezy upewnic sie, czy przewdd nie jest uszkodzony i zapewnia zasilanie.

W przypadku przewoddw z wbudowanym bezpiecznikiem (np. 449 174 .. 0), sprawdzié, czy bezpiecznik nie
jest przepalony, w razie konieczno$ci wymienic¢ bezpiecznik, zaleznie od przypadku. Dodatkowe informacije
zawiera dziat ,10.6.1 Lista przewodow iEBS” na stronie 232
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1.3.2 Przewody zasilania uktadu pneumatycznego i sterowania

Interfejs pneumatyczny pojazd silnikowy / pojazd ciggniony sktada sie z dwdch przewoddw pneumatycznych do

zasilania i sterowania, zgodnie z ISO 1728.

e Przewdd zasilania (czerwone ztacze) doprowadza cisnienie zasilajgce z pojazdu silnikowego do przyczepy i
stale utrzymuje zasilanie przyczepy na poziomie maksymalnego cisnienia w uktadzie (postoj lub jazda).

*  Przewdd sterowania (z6tte ztgcze) doprowadza cinienie z hamulcdw zasadniczych do przyczepy, zgodnie z
zapotrzebowaniem na ci$nienie hamowania pojazdu.

Kolejno$¢ podtaczania/odtaczania przewodéw pneumatycznych

Przewody pneumatyczne muszg by¢ podtaczane w nastepujgcej kolejnosci
Przytgczenie przyczepy:

e W pierwszej kolejnosci podtgczy¢ przewodd sterowania (z6tte ztgcze)

* Nastepnie podiaczy¢ przewdd zasilania (czerwone ztgcze)

Odtaczanie przyczepy:

e W pierwszej kolejnosci odtgczy¢ przewdd zasilania (czerwone ztgcze)

e Nastepnie odtgczy¢ przewdd sterowania (zotte ztgcze)

Przytgczenie lub odtaczenie w nieprawidtowej kolejnosci moze spowodowac przemieszczenie sie pojazdu ciggnionego i

wypadek ze skutkiem $miertelnym.
3 4

i

1 2
1 Linia / przewdd pneumatyczny zasilajgcy
2 Linia / przewdd pneumatyczny sterujacy
3 Zasilanie elektryczne za pomoca ISO 7638 w przypadku uktadéw hamulcowych — ABS/EBS
4 Zasilanie elektryczne za pomocg ISO 12098 w przypadku uktadu o$wietlenia przyczepy
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1 Wprowadzenie do iEBS

Przyczepa automatycznie hamuje, gdy przewdéd zasilania zostanie odtgczony

Dwuobwodowy uktad hamulcowy jest zaprojektowany w taki sposob, by w przypadku powaznego wycieku

z przewodu zasilajgcego (czerwone zifgcze) lub jego odfgczenia nastgpito automatyczne zatgczenie hamulca
sprezynowego, zanim cisnienie w przewodzie zasilajgcym spadnie ponizej 2 bardéw. Funkcja hamowania
awaryjnego jest realizowana poprzez zatgczenie hamulca sprezynowego, a nie hamulca roboczego, jak w
przypadku poprzedniej generacji TEBS. Ta funkcja awaryjnego hamowania iEBS jest wywotywana w iEBS przez
modut rozdzielajacy uktadu pneumatycznego (PDM). Gdy pojazd ulegnie zatrzymaniu, hamulec sprezynowy
(awaryjny) pozostanie aktywny.

Gdy przyczepa jedzie, hamulec awaryjny jest obstugiwany przez regulator trybu awaryjnego (EMR).
Opatentowany system EMR powoduje zatgczenie hamulcdw sprezynowych do momentu wykrycia zablokowania
két przez iIEBS. Wowcezas EMR zwalnia hamulce sprezynowe i uruchamia hamulec zasadniczy, przekazujgc
sterowanie do systemu zapobiegajgcego blokowaniu kot (ABS). Przy predkosciach ponizej 15 km/h system
ABS przestaje dziataé, a EMR jednoczes$nie zatgcza hamulce zasadnicze i sprezynowe, umozliwiajgc catkowite
zatrzymanie przyczepy. Hamulec awaryjny mozna zwolni¢ dopiero po uzyskaniu cisnienia powyzej 4 barow w
przewodzie zasilajgcym (czerwone ztgcze).

Hamowanie przyczepy z ciezaréwki odbywa sie poprzez monitorowanie wyciekéw w przewodzie sterowania

W przypadku wystgpienia intensywnego wycieku w przewodzie sterowania (zétte ztgcze) albo odtgczenia tego
przewodu, podczas zatgczania hamulca roboczego (polecenie sterowania hamowaniem w pojezdzie), hamulec
roboczy przyczepy zostanie automatycznie wigczony w petnym zakresie przez zawor sterujgey przyczepg (TCV) w
ciezardwce. Nastgpi to poprzez zmnigjszenie przeptywu powietrza do miejsca wycieku w przewodzie sterowania,
a rownoczesnie odpowietrzenie przewodu zasilania (czerwone ztgcze) za pomocg TCV. Funkcja awaryjnego
hamowania przyczepy wiaczy wtedy hamulec przyczepy podczas zaciggania hamulcdw roboczych.

Znaczenie podtaczenia przewodu sterujgcego

W przypadku niepodtgczenia przewodu sterowania (zétte ztgcze)

pneumatycznej nie bedzie dostepna. Modulator iEBS przyczepy
rozpozna brakujgce wejscie cisnienia sterowania i wigczy lampke
ostrzegawczg. Nalezy skontrolowac i prawidtowo podtgczyé potaczenia
pneumatyczne, usuna¢ nieszczelnoéci / wymienié uszkodzone czesci.

pomiedzy pojazdem silnikowym a pojazdem ciggnionym, hamowanie HAMULEC
przyczepy bedzie odbywac sie wytgcznie za pomocg przewodu A (@)
CAN (podtgczone 7-stykowe ISO 7638), ale funkcja redundancji

Znaczenie podtaczenia przewodu zasilajgcego

W przypadku niepodtgczenia przewodu zasilania (czerwone ztgcze)
pomiedzy pojazdem silnikowym a pojazdem ciggnionym, hamulce
przyczepy bedg stale wigczone. Wszelkie préby rozpoczecia jazdy
spowodujg powazne uszkodzenie opon ze wzgledu na zablokowane
hamulce.

Zwalnianie hamulcéw sprezynowych

Przyczepa zatrzymana i odtgczona od ciezardwki: jezeli poziom cisnienia powietrza w zbiorniku hamulca
pneumatycznego przyczepy jest wystarczajgcy, mozna zwolni¢ hamulce sprezynowe przyczepy, wciskajac
czerwong gatke zwalniania PRV do wewnatrz (czarny sworzen wskaznika wystaje na zewnatrz).

Przyczepa przytaczona do ciezaréwki: mozna zwolni¢ hamulce sprezynowe przyczepy, wciskajgc czerwong gatke
do wewnatrz (czarny sworzen wskaznika znajduje sie na tym samym poziomie, co czerwona gatka).

Aby uzyska¢ dalsze informacje na temat zatgczania i zwalniania hamulcoéw sprezynowych, przejs¢ do dziat ,3.1.1.1
Zawor parkujgco-luzujgcy (PRV)” na stronie 50 lub dziat ,3.1.1.2 Zawor parkujgco-luzujacy z funkcjag

awaryjnego hamowania (PREV)" na stronie 52

/\ PRZESTROGA

Przed zwolnieniem uktadu hamulcowego nalezy zawsze doktadnie zabezpieczy¢ przyczepe.
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1.3.3 Zasilanie dodatkowe

1.3.3.1 Funkcja zasilania ze $wiatet stopu

iEBS moze by¢ opcjonalnie zasilany ze $wiatta stop, poprzez port IN/OUT petnigcy funkcje zasilania zapasowego.
Zgodnie z UN/ECE R13, wykorzystywanie $wiatta stop jako jedynego Zrédfa zasilania jest zabronione.

/\ PRZESTROGA

Funkcja zasilania ze $wiatet stopu bedzie zasilaé elektrycznie modulator iEBS przy pomocy ISO 12098 w czasie, gdy
hamulce w ciezaréwce bedg wigczone.

RSS jest funkcjg uruchamiang samoczynnie, wymagajgcg ciggtego zasilania, dlatego tez nie jest ona dostepna w
przypadku zasilania modulatora iEBS przez $wiatto stop.

Ograniczenie funkcjonalnosci w przypadku zasilania tylko ze $wiatta stop:

e QOgraniczona funkcjonalnos¢ ABS, opdzniona charakterystyka sterowania

e QOgraniczona skuteczno$¢ hamowania zaleznie od obcigzenia, opdzniona charakterystyka sterowania

e QOgraniczona funkcjonalnos¢ ISS do uruchamiania zaworu regulacji wysokosci platformy przy uzyciu funkgji
RtR (TASC). Funkcja ta moze dziata¢ tylko podczas hamowania, mozliwe potencjalne uszkodzenie zawieszenia
i przyczepy w czasie, gdy hamulce nie sg wigczone.

e QOgraniczone dziatanie OptiLevel: w trakcie jazdy poziom nadwozia jest automatycznie dostosowywany
do poziomu jazdy przy kazdym zataczeniu hamulca. Uzyskanie wtasciwe] wysoko$ci moze wymagac
kilkukrotnego zatgczenia hamulca.

Jazda bez potgczenia przez ISO 7638 jest rozpoznawana jako usterka i zapisywana w ODR modulatora iEBS
Podfaczanie komponentow

1 480 102 ... 0 | Modulator iEBS
(wersja podstawowa)
2 449 361 ... 0 | Wtyk Przewod ze ztgczem bagnetowym wymagany przez funkcje $wiatta stop
przewodu IN/OUT Dtugoséci przewodu w Rozdziat ,10.6 Przeglad przewodéw”,
strona 231
3 449 321 ... 0 | Otwarta koncowka Przewdd wymagany do funkcji zasilania ze $wiatet stopu [BN =

przewodu IN/OUT Brazowy / BU = Niebieski]Dtugoéci przewodu w Rozdziat ,10.6
Przeglad przewodéw”, strona 231

3a Niedostarczany | Skrzynka kablowa Uziemienie (styk 4) i Swiatto stop (styk 7) sg podtgczone do przewodu
ISO 12098 WE/WY.

3b Niedostarczany | Skrzynka kablowa Uziemienie (styk 1) i Swiatto stop (styk 4) sg podtgczone do przewodu
ISO 11856 WE/WY.

Funkcje swiatta stop mozna wigczyé/wytaczy¢ poprzez diagnostyke systemu, w nastepujgcym dziale:
Modut parametrow > (6) Zaktadka wspdlnych funkgji > Funkcja $wiatta stop (zaznaczona/niezaznaczona)
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1.3.4 Monitorowanie uktadu

1.3.4.1 Ostrzezenia i komunikaty systemowe

Jezeli 26ty lub czerwony sygnat ostrzegawczy Swieci sie lub miga na tablicy wskaznikdw, pojawi sie
ostr;ezenie / komunikat systemowy.

e /ofty sygnat ostrzegaweczy: obstugiwany przez styk 5 ztgcza ISO 7638 oraz magistrale CAN

e (Czerwony sygnat ostrzegawczy: obstugiwany przez magistrale CAN ztgcza ISO 7638.

Wszystkie zdarzenia wystepujace podczas dziatania sg zapisywane w ECU iEBS i mogg zostaé wysSwietlone przy
pomocy oryginalnego oprogramowania diagnostycznego.

/\ PRZESTROGA

Sygnat ostrzegawczy musi by¢ monitorowany przez kierowce. Jezeli $wiecg sie kontrolki ostrzegawcze, konieczna
bedzie wizyta w serwisie. Nalezy przestrzegaé zalecent widocznych na wyséwietlaczu, zaleznie od przypadku.

Komunikaty odnoszace sie do sygnatéw Sswietlnych

Zgodnie z UN/ECE R13, podczas WEACZANIA zaptonu dopuszczalne sg dwie reakcje, ktére mozna
skonfigurowadé przy uzyciu oprogramowania diagnostycznego iEBS.

Sytuacja, w ktorej nie wykryto usterki - Opcja 1 WE
Po wigczeniu zaptonu zaczyna sie Swieci¢ kontrolka ostrzegawcza ABS
w pojezdzie silnikowym. W
W przypadku braku wykrycia usterek, kontrolka ostrzegawcza wytgczy
sie po okoto 2 sekundach. iEBS przyczepy dziata. a b
Sytuacja, w ktorej nie wykryto usterki - Opcja 2 WE
Jezeli podczas ostatniego przejazdu zostata wykryta usterka czujnika
predkos$ci kota, kontrolka ostrzegawcza WYtACZA SIE przy predkosci W I
v > 7 km/h, (przy zatozeniu, ze sygnat czujnika jest dostepny). i
a b C
Sytuacja wykrycia btedu WE.
W przypadku wykrycia usterki, np. btedu czujnika, kontrolka
ostrzegawcza pozostanie WYACZONA. WYL
a b c
Jezeli kontrolka ostrzegawcza nie WYYACZY SIE, nawet po rozpoczeciu jazdy, oznacza to, ze pojazd nie jest bezpieczny
i nie powinien by¢ dopuszczony do uzytku, kierowca musi zwroci¢ sie o pomoc techniczng do najblizszego dealera lub
serwisu.
a Stacyjka WKACZONA | b 2 sekundy po WrACZENIU zaptonu c Predkos$¢ przyczepy powyzej 7 km/h

Kolejnoé¢ sygnatéw ostrzegawczych przy zasilaniu za pomoca ISO 12098

ISO 12098 nie obstuguje zadnych swietlnych sygnatdw ostrzegawczych zwigzanych ze stanem iEBS.
Jezeli potgczenie interfejsu ISO 7638 zostanie utracone, nie bedzie mozliwe wystanie ostrzezenia.
Sygnat ostrzegawczy przy WEACZONYM zaptonie i w przypadku, gdy nie wykryto ruchu

iEBS WKACZY kontrolke ostrzegawczg na 30 minut po tym, jak zapton zostanie WYACZONY, jezeli nie beda
wykrywane zadne sygnaty predkosci két (warto$¢ progowa czasu mozna skonfigurowaé przy pomocy diagnostyki
systemu).
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Kolejnos¢ sygnatdéw ostrzegawczych w przypadku nieokreslonych usterek zgodnie z UN/ECE R 13

Po zakonczeniu procedury WEACZANIA i testu kontrolki ostrzegawczej, ostrzegawczy sygnat swietlny bedzie

migac¢ w przypadku wykrycia nieokreslonych usterek zgodnie z przepisami UN/ECE.

Kontrolka ostrzegawcza przestanie sie swieci¢, gdy predko$¢ pojazdu przekroczy 10 km/h.

Wystagpienie nastepujgcych warunkéw moze wywota¢ miganie kontrolki ostrzegawczej:

e \Wiaczony immobilizer

e \Wigczony elektroniczny hamulec postojowy

e Nadszedt termin przegladu serwisowego (np. wskaznik zuzycia oktadzin hamulcowych sygnalizuje zblizanie
sie korica okresu ich eksploataciji)

e Zuzyte oktadziny hamulcowe

e Aktualne usterki klasy 3 (np. usterki ECAS)

e Utrata ci$nienia w oponach (OptiTire/TPMS)

1.3.5  Test funkcji podczas WEACZANIA zaptonu lub przytgczania

Dwie sekundy od WXACZENIA zaptonu ciezaréwki, styk 7 lub 5 ztgcza ISO 7638 nawigzuje tgcznos¢ miedzy
pojazdem silnikowym a przyczepg. Modulator iEBS zostaje zasilony i nastepuje automatyczna kontrola
powodujgca krétkotrwate wigczanie wewnetrznych zawordw elektromagnetycznych (rozlega sie odgtos , klik-klik").
Gdy réwnoczesnie zostanie wtgczony hamulec roboczy, w krotkich odstepach czasowych bedzie stycha¢ wylot
powietrza.

/\ PRZESTROGA

Kontrola uruchomienia zaworow elektromagnetycznych MUSI by¢ styszalna po kazdorazowym WYACZENIU zaptonu,
poniewaz w przeciwnym razie moze wystgpic¢ problem zasilania pomiedzy pojazdem silnikowym a uktadem iEBS lub w
samym modulatorze iEBS.

Skutek: modulator iEBS nie bedzie zasilany. Kontrolka ostrzegawcza ABS moze nie Swieci¢ sie na desce rozdzielczej

pojazdu.

= Srodek zaradczy: udaé sie do najblizszego serwisu, zachowujac maksymalna ostrozno$é. W tych warunkach uktad
jest zasilany jedynie poprzez zapasowe zasilane pneumatyczne (funkcje ABS, RSS i wykrywania obcigzenia nie sg
dostepne)

= Rozwigzywanie probleméw: nalezy upewnié sie, czy przewdd nie jest uszkodzony i zapewnia zasilanie. Sprawdzi¢, czy
bezpiecznik nie jest przepalony, w razie koniecznosci wymienié bezpiecznik.

1.4 Tryby dziatania uktadu hamulcowego

Przyczepy wyposazone w uktad hamulcowy iEBS sg kompatybilne z pojazdami silnikowymi wyposazonymi w
klasyczny ABS lub EBS. Dostepne sg trzy tryby dziatania uktadu hamulcowego:

e Sterowanie elektryczne: wspotpraca z pojazdami silnikowymi wyposazonymi w EBS

e Sterowanie pneumatyczne: wspotpraca z pojazdami silnikowymi wyposazonymi w ABS

* Redundancja: dziatanie awaryjne

1.41  Sterowanie elektryczne

W pojazdach silnikowych wyposazonych w EBS z interfejsem ISO 7638 7-stykowym: Wszystkie funkcje EBS sg
dostepne.

Po otrzymaniu sygnatu elektrycznego sterowania hamulcami z pojazdu, IEBS wygeneruje wymagane cisnienie
hamowania dla sitownikéw hamulca roboczego przyczepy odpowiednio do stanu obcigzenia.

Sygnat sterowania elektrycznego ma zawsze priorytet nad warto$cig cisnienia sterowania pneumatycznego. Ma
to zapewnic¢ szybki czas reakcji hamulca w przyczepie. W trakcie dziatania hamulca elektrycznego, harmonizacja
pojazd silnikowy/przyczepa dokonuje sie automatycznie.

Podczas witgczania hamulcdw, pomiedzy pojazdem a przyczepa moze by¢ wyczuwalna tendencja do ,$ciggania” lub
,Spychania” w kierunku ciezaroéwki. To zjawisko moze $wiadczy¢ o utracie zasilania na linii pomiedzy pojazdem a przyczepa.

Nalezy pamieta¢ w razie potrzeby o sprawdzeniu kontrolki ostrzegawczej i uda¢ sie do najblizszego serwisu, zachowujac
najwyzszg ostroznosc.
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1.4.2 Sterowanie pneumatyczne

W przypadku pojazdéw silnikowych ABS z 5-stykowym gniazdem ISO 7638, funkcjonalno$é EBS w przyczepie/
naczepie jest zapewniona, ale z dtuzszym czasem reakcji z uwagi na brakujgce przewody sterujgce (brak
przewoddw 6 i 7 sterowanie po CAN).

W takim przypadku harmonizacja pojazd silnikowy/przyczepa nie nastepuje automatycznie i musi zostac
ustawiona recznie za pomocg zaworu sterujgcego przyczepy w pojezdzie silnikowym lub poprzez parametr w EBS
przyczepy (wymagana jest autoryzacja za pomoca PIN-u w oprogramowaniu diagnostycznym).

Polecenie kierowcy jest przesytane przez zotty przewdd sterowania (p, ). Warto$¢ odniesienia ci$nienia
hamowania jest uzyskiwana z wbudowanego czujnika cisnienia iEBS (port 4). Zewnetrzny czujnik cisnienia,
zamontowany w poblizu zottego zfgcza (p, ), zapewnia lepszy czas reakcji uktadu hamulcowego. Jest to
rozwigzanie zalecane w przypadku wyjatkowo dtugich przyczep w celu wyeliminowania opdZnienia czasu reakcji
powodowanego przez dtugie przewody.

W pordwnaniu z elektrycznym trybem sterowania, iEBS generuje wymagang skutecznosé hamowania z pewnym
opdZznieniem z uwagi na fakt, ze powietrze dociera do czujnika cisnienia z nizszg predko$cia. Dopiero potem
sygnat ci$nienia zostaje przeksztatcony w sygnat elektryczny, ktéry uruchamia petne sterowanie EBS ze wszystkimi
powigzanymi funkcjami ABS, LSV, RSS.

1.4.3 Redundancja

Funkcja zapasowa na wypadek braku zasilania elektrycznego iEBS. Funkcje EBS nie sg dostepne.

W przypadku awarii zasilania za pomocg ISO 7638, hamulce robocze sg sterowane wytgcznie pneumatycznie, a
funkcje regulacji sity hamowania zaleznie od obcigzenia, ABS i RSS nie sg dostepne.

Zalecane jest zainstalowanie dodatkowego zasilania $wiattem stop. W takim przypadku funkcje ABS i regulaciji
sity hamowania zaleznie od obcigzenia sg aktywne, lecz dziatajg z obnizong skutecznoscia.

/\ PRZESTROGA

Jazda z przyczepg dysponujacg jedynie redundantnym hamulcem moze by¢ niebezpieczna. Systemy redundancji sg
zaprojektowane jako uktady awaryjne i nie stuzg do zasadniczego dziatania.

Zawsze stosowac sie do miejscowych przepisdéw i wytycznych producenta, by zapewni¢ zgodno$¢ i bezpieczenstwo.

Zestawienie trybow dziatania uktadu hamulcowego

Sterowanie elektryczne ISO 7638; ISO 11992 (7-stykowy) Wszystkie funkcje EBS
Sterowanie pneumatyczne ISO 7638 (b-stykowy) Ograniczone funkcje EBS
Redundancja Utrata interfejsu sterowania elektrycznego BRAK funkcji EBS
Dziatanie $wiatta stop (opcjonalne) ISO 12098 Opdznione dziatanie ABS
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2 Typowe konfiguracje uktadu hamulcowego

2 Typowe konfiguracje uktadu hamulcowego

Ten rozdziat zawiera przeglad schematéw hamulcoéw pneumatycznych i zawieszenia wedtug typu przyczepy, wraz
z listg referencyjng materiatow.

Przeglad konfiguracji uktadu

2.1.1 Naczepa 3-osiowa z wersjg iEBS Basic Steel Rozdziat - patrz strona 28
2.1.2 Uktad hamulcowy z klasycznym zawieszeniem pneumatycznym Rozdziat - patrz strona 30
2.1.3 Pocigg drogowy Rozdziat - patrz strona 32
2.1.4 Przyczepa z elektronicznie sterowanym zawieszeniem pneumatycznym Rozdziat - patrz strona 34
2.1.5 Schematy przyczep samowytadowczych i skrzyniowych Rozdziat - patrz strona 36
2.1.6 Konfiguracje przyczep z dwiema osiami unoszonymi Rozdziat - patrz strona 38
2.1.7 Naczepa 3-osiowa z iEBS Premium i 3. modulatorem Rozdziat - patrz strona 40
2.1.8 Przyczepa z dyszlem z iEBS Premium i 3. modulatorem Rozdziat - patrz strona 42
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2 Typowe konfiguracje uktadu hamulcowego

2.1 Konfiguracja uktadu wedtug typu przyczepy

211 Naczepa 3-osiowa z wersjg iEBS Basic Steel

1 Zasilanie przez ISO 7638 7 Zbiornik uktadu hamulca roboczego

2 Przewdd sterowania 8 Czujnik predkosci két (ABS)

3 Przewdd zasilania 9 Przewdd przedtuzajgcy czujnika predkoéci kot

4 Modulator iEBS 10 Sitownik hamulca roboczego

5 Modut rozdzielajacy uktadu pneumatycznego (PDM) | 11 Sitowniki hamulcowe sprezynowe (np. TriStop D)
6 Zawor parkujaco-luzujacy (PRV) 12 Czujnik wysokosci

Linie obrazujg okablowanie i potagczenie pneumatyczne komponentow.

HE Zasilanie pneumatyczne | IEEEE| Zawieszenie pneumatyczne | Sygnaty elektryczne
mmmm Hamulec postojowy ———| Sterowanie pneumatyczne / Em Przewody zasilania elektrycznego
Hamulec roboczy (ISO 7638)+CAN (ISO 11992)

Funkcja ABS Stabilizacja pojazdu Pamie¢ danych I ServiceMind
=) RSS roboczych (ODR) | \umdl
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2 Typowe konfiguracje uktadu hamulcowego

Uktad hamulcowy

Przyczepa jest przytgczona do pojazdu silnikowego poprzez
» Zolte ztacze dla ciénienia sterujacego (2)

e (Czerwone zfgcze dla cisnienia zasilania (3)

* /iacze ISO 7638 7-stykowe do zasilania elektrycznego i transmisji do linii sterowania elektrycznego za
posrednictwem CAN zgodnie z ISO 11992 (1)

e Zigcze 156-stykowe (ISO 12098) do sterowania $wiattami przyczepy (niewidoczne na schemacie)

Zawor parkujgco-luzujacy (PRV, 6) kieruje ci$nienie zasilania do modulatora iEBS (4). Zawdr PRV jest wyposazony

w czerwony przycisk wigczania hamulca postojowego lub zwalniania hamulca awaryjnego. Zostaje on

automatycznie uruchomiony w przypadku, gdy przyczepa bedzie odtgczona (odtgczony przewdd zasilania).

Sprezone powietrze przeptywa ze ztgcza przewodu zasilania, przez wbudowany zawér zwrotny PRV, do modutu

rozdzielajgcego uktadu pneumatycznego (PDM, 5) modulatora iEBS.

PDM zawiera nastepujgce funkcje:

* Funkcja dziatania awaryjnego, aby zapewni¢ automatyczne hamowanie

e Zawor zabezpieczajgcy przeznaczony do ochrony hamulcéw két przed dziataniem sit powodujacych
przecigzenie — na wypadek, gdyby hamulec roboczy i postojowy zostaty rownoczesnie wigczone

*  Zawor przeptywowy zabezpieczajgcy odpowiednie cisnienia w ukfadzie hamulcowym wzgledem uktadu
zawieszenia (nie stosowany w wersjach Steel iEBS)

* Kolektor cisnienia z wbudowanymi ztgczami

Modulator iEBS steruje hamulcem roboczym i hamulcem sprezynowym. Minimalna wymagana liczba czujnikow

predkosci két (8) wynosi 2 czujniki na 0$ (czujniki gtéwnej osi C i D), jednak w przyczepach z zawieszeniem

mechanicznym zalecane jest stosowanie 4 czujnikow predkosci kot. Zapewnia to lepszg skutecznosé sterowania

ABS, ktora przyczynia sie do wydtuzenia okresu eksploatacji opon.

Opcjonalnie moze by¢ zamontowany czujnik wysokosci do funkgji wykrywania obcigzenia, zaleznie od

zapotrzebowania w pojezdzie (pojazdy z funkcja wykrywania obcigzenia).

Ztgcze do testowania cisnienia hamulcéw jest réwniez dostepne w PDM. Za posrednictwem PDM nastepuje

napemienie zbiornika uktadu hamulcdw roboczych (7) cisnieniem zasilania dostarczanym z PRV. Ten sam
przewdd jest wykorzystywany do doprowadzania do modulatora iEBS ci$nienia zasilania ze zbiornika.

Dodatkowe informacje dotyczgce zaworu parkujgco-luzujgcego znajduja sie w Rozdziat ,3.1.1.1 Zawdér parkujgco-

"

luzujgcy (PRV)", strona 50
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Typowe konfiguracje uktadu hamulcowego

21.2

Uktad hamulcowy z klasycznym zawieszeniem pneumatycznym

Dzieki wprowadzeniu nowego uktadu hamulcowego iEBS, potaczenie pneumatyczne i okablowanie hamulcow
przyczepy i uktadu zawieszenia pneumatycznego zostato znacznie uproszczone.

EE Zasilanie pneumatyczne | I Zawieszenie pneumatyczne Sygnaty elektryczne

mEmmm Hamulec postojowy —| Sterowanie pneumatyczne / Przewody zasilania elektrycznego
Hamulec roboczy (ISO 7638)+CAN (ISO 11992)
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Typowe konfiguracje uktadu hamulcowego

1 Zasilanie przez ISO 7638 10 Sitownik hamulca roboczego

2 Przewdd sterowania 11 Sitowniki hamulcowe sprezynowe (np. TriStop D)
3 Przewdd zasilania 12 Zbiornik uktadu hamulca roboczego

4 Modulator iEBS 13 /biornik zawieszenia pneumatycznego

5 Modut rozdzielajacy uktadu pneumatycznego (PDM) | 14 Zawor sterujgcy osig unoszong (LACV)

6 Zawor parkujgco-luzujgcy (PRV) 15 Zawdr poziomujgcy

7 Hamulce przy kotach (tarczowe lub bebnowe) 16 Miech noény osi

8 Czujnik predkosci kot (ABS) 17 Miech osi unoszonej

9 Przewdd przedtuzajacy czujnika predkoéci kot 18 System sterowania zawieszeniem

pneumatycznym przyczepy (np. TASC)

Linie obrazujg okablowanie i potagczenie pneumatyczne komponentow.

Funkcja ABS Stabilizacja pojazdu ¥ Powroét do poziomu Wspomaganie przy
S L

cc SN 4 jazdy (RtR) ruszaniu

Pamie¢ danych 10000 ServiceMind Kontrola osi
roboczych (ODR) ¢ 0 unoszonej

Uktad hamulcowy

Uktad hamulcowy do przyczep wyposazonych w klasyczne zawieszenie pneumatyczne dziata w taki sam sposob,
jak w przypadku zawieszenia mechanicznego. Dodatkowe informacje na temat dziatania uktadu hamulcowego
mozna znalez¢ w dziat ,Uktad hamulcowy” na stronie 29

Klasyczny uktad zawieszenia pneumatycznego
Uktad zawieszenia pneumatycznego jest niezalezny od uktadu hamulcowego.

Zbiornik uktadu zawieszenia pneumatycznego (13) jest napetniany za posrednictwem wbudowanego zaworu
regulacji cisnienia napetniania (OVAS), znajdujgcego sie w PDM. Ochronny zawor przeptywowy zapewnia
funkcjonalng skuteczno$¢ hamowania podczas potencjalnego spadku cisnienia w uktadzie zawieszenia
pneumatycznego. Uktad zawieszenia pneumatycznego bedzie zasilony cisnieniem > 6 baréw. Gtéwne cisnienie
jest utrzymywane w zbiorniku uktadu hamulcowego.

Gtéwnymi urzgdzeniami sterujgcymi zawieszenia pneumatycznego sg zawor poziomujgcy (15) i zawor
podnoszenia/opuszczania TASC (18). Oba zawory sg podtgczone do zbiornika zawieszenia pneumatycznego i
do uktadu doprowadzania cisnienia PDM (OVAS). Zawodr poziomujgcy bedzie regulowacé wysoko$¢ nadwozia
przyczepy podczas przejazddw (poziom nadwozia w czasie jazdy), korygujgc ilos¢ powietrza znajdujgcy sie

w miechach nosnych (16). Uzycie TASC na postoju jest mozliwe poprzez obrocenie dzwigni w celu zmiany
wysokosci nadwozia przyczepy, co jest przydatne podczas ustawiania wysoko$ci nadwozia przy rampie
zatadunkowej. Zapobieganiu ewentualnemu uszkodzeniu miechéw pneumatycznych podczas recznego
podnoszenia nadwozia przyczepy ponad gérny limit stuzy funkcja ograniczenia wysokosci (jedynie w przypadku
TASC i zawordw poziomujgcych dostepnych z tg opcja).

Ponadto, opcjonalny zawér sterowania osig unoszong (14), ktérego dziatanie zalezy od obcigzenia, moze by¢
sterowany przez iEBS. LACV bedzie usuwac cisnienie z miechéw zawieszenia i napetniaé miechy podnoszace
podczas podnoszenia osi oraz wykonywaé odwrotng czynnosé podczas jej opuszczania.

Zawor osi unoszonej jest rowniez zasilany ze zbiornika zawieszenia i niezaleznie doprowadza oraz odprowadza
ci$nienie (steruje) do miechéw osi unoszonej (17).
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2.1.3 Pociag drogowy

{ ©
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Funkcja ABS Stabilizacja pojazdu Pamie¢ danych 10000 ServiceMind
(@) RSS roboczych (ODR) | @

Funkcja Routera
&
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2 Typowe konfiguracje uktadu hamulcowego

1 Zasilanie przez ISO 7638 v v v

2 Przewdd sterowania v v v

3 Przewdd zasilania v v v

4 Modulator iEBS v v v

5 Zawor sterujgcy przyczepy (TCV) v v -

6 Zawor parkujagco-luzujgcy (PRV) v v v

7 Zbiornik uktadu hamulca roboczego v v v

8 Czujnik predkosci kot (ABS) v v v

9 Sitowniki hamulcowe sprezynowe (np. TriStop D) v v v

10 Sitownik hamulca roboczego - v v

11 Router; z opcjonalnym czujnikiem cis$nienia v v -

12 /facze automatycznego sterowania v v -

13 /tacze automatycznego zasilania v v -

14 Zawoér do wysterowania wyzszego ci$nienia v v -

15 Podwojny zawdr odcinajacy v v -

16 Zawor zwrotny v v -

* Potgczenie z zawieszeniem pneumatycznym (np. miechami podnoszacymi); na schematach nie pokazano

ci$nienia miechow.
Linie obrazujg okablowanie i potgczenie pneumatyczne komponentow.
legenda

E Zasilanie pneumatyczne | I Zawieszenie pneumatyczne | Sygnaty elektryczne

Emmm Hamulec postojowy ——| Sterowanie pneumatyczne / I Przewody zasilania elektrycznego
Hamulec roboczy (ISO 7638)+CAN (ISO 11992)

Uktad hamulcowy pociagu drogowego

Najlepszg wydajnos¢ dla drogowych zestawdw pociggowych mozna uzyska¢ w przypadku pojazdu silnikowego
z EBS i systemem komunikacji CAN z interfejsem przyczepy (ISO 7638, 7-stykowe). Zapewni to wszystkim
przyczepom funkcjonalnosé RSS i szybka reakcje uktadu hamulcowego. Przyczepy gtéwne sg wyposazone w
router przekazujgcy polecenia hamowania z pojazdu indywidualnie do uktadu iEBS przyczepy i dalej do kolejnej
przyczepy (przyczep).

W momencie, gdy kierowca weciska pedat hamulca, sygnat CAN jest przekazywany do wszystkich przyczep,
informujgc o koniecznosci zmniejszenia predkosci odpowiednio do sity nacisku wywieranej przez kierowce na
pedat. iEBS natychmiast realizuje to polecenie, zapewniajgc minimalny czas opdznienia pomiedzy wigczeniem
hamulcodw w pojezdzie i w przyczepie. Skraca to radykalnie droge hamowania, zwiekszajac jednoczesnie
stabilno$¢ pojazdu w poréwnaniu z klasycznym pociggiem drogowym.

Klasyczne przyczepy, z ABS lub bez, sg sterowane wytgcznie za pomoca cisnienia pneumatycznego w zéttej
gtowicy sprzegajacej. To polecenie sterujgce pneumatycznym hamulcem jest nastepnie przekazywane na
zasadzie reakcji tancuchowej z jednej przyczepy do kolejnej, przy czym w kazdej przyczepie wigczenie hamulca
jest opdzniane na podstawie histerezy dziatania uktadu pneumatycznego.

Wszystkie przyczepy gtowne (A) lub wozki (B) muszag by¢ wyposazone w zawor sterujacy przyczepg (TCV), aby
speti¢ wymogi okreslone w UN/ECE R13. Podczas witgczania hamulca roboczego TCV bedzie indywidualnie
sterowac kolejng podtgczong przyczepa, umozliwiajgc przeptyw powietrza z przyczepy gtéwnej do przyczepy
ciggnietej. Dodatkowe informacje dotyczgce dziatania TCV znajduja sie w Rozdziat ,3.1.1.56 Zawor sterujgcy
przyczepy (TCV)", strona 55
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2.1.4 Przyczepa z elektronicznie sterowanym zawieszeniem pneumatycznym

B Zasilanie pneumatyczne | BB Zawieszenie pneumatyczne | Sygnaty elektryczne
mEmmm Hamulec postojowy ——| Sterowanie pneumatyczne / mm Przewody zasilania elektrycznego
Hamulec roboczy (ISO 7638)+CAN (ISO 11992)
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2 Typowe konfiguracje uktadu hamulcowego

1 Zasilanie przez ISO 7638 12 Zbiornik uktadu hamulca roboczego

2 Przewdd sterowania 13 Zbiornik zawieszenia pneumatycznego
3 Przewdd zasilania 14 Zawor sterujgcy osig unoszong (LACV)
4 Modulator iEBS 15 Czujnik wysokosci

5 Modut rozdzielajacy uktadu pneumatycznego (PDM) | 16 Miech noény osi

6 Zawor parkujgco-luzujgcy (PRV) 17 Miech osi unoszonej

7 Hamulce przy kotach (tarczowe lub bebnowe) 18 Urzadzenie OptiLevel (np. eTASC)

8 Czujnik predkosci kot (ABS) 19 Przycisk (np. do aktywacji innych funkcji GIO)
9 Przewdd przedtuzajacy czujnika predkoéci kot 20 SmartBoard

10 Sitownik hamulca roboczego 21 Duplikator portu

11 Sitowniki hamulcowe sprezynowe (np. TriStop D) 22 Przetgcznik

Linie obrazujg okablowanie i potgczenie pneumatyczne komponentdw.

Elektronicznie sterowane zawieszenie pneumatyczne

Sterownik elektronicznie sterowanego zawieszenia pneumatycznego jest wbudowany w iEBS. Zawieszenie
pneumatyczne dziata niezaleznie od uktadu hamulcowego. Jest zasilane powietrzem przez zawor przeptywowy
(OVAS), ktory jest integralng czescig PDM.

Gtéwnymi urzadzeniami sterujgcymi zawieszenia pneumatycznego sa czujnik wysokoéci (15) i urzgdzenia
OptiLevel do podnoszenia i opuszczania (np. eTASC lub ECAS) (18).

Zawory OptilLevel sg podfaczone do zbiornika zawieszenia pneumatycznego i do portéw doprowadzania cisnienia
PDM (OVAS). Czujnik wysoko$ci monitoruje wysoko$¢ nadwozia a, kiedy trzeba, iEBS zasila urzgdzenie OptiLevel,
ktore zmienia objeto$¢ powietrza w miechach nosnych i koryguje odchytki wysokosci.

Czujniki wysokosci OptiLevel (15) zapewniajg oszczedniejszg kontrole nad wysokos$cia przyczepy w poréwnaniu z
typowymi uktadami zawieszenia pneumatycznego.

Ponadto, opcjonalny zawér sterowania osig unoszong (13), ktérego dziatanie zalezy od obcigzenia przyczepy i
ustawien, moze by¢ sterowany przez iEBS. LACV bedzie usuwac cisnienie z miechdéw zawieszenia i napetniac¢
miechy podnoszgce podczas podnoszenia osi oraz wykonywac¢ odwrotng czynnosé podczas jej opuszczania.
Zawor 0si unoszonej jest réwniez zasilany ze zbiornika zawieszenia i niezaleznie doprowadza oraz odprowadza
cisnienie (steruje) do miechdw osi unoszonej (16).

Zalety przyczep z elektronicznie sterowanym zawieszeniem pneumatycznym

Elektroniczne sterowanie zawieszeniem pneumatycznym zapewnia szybszy i ptynniejszy zatadunek i roztadunek.
Przyczepe mozna unosi¢ i opuszczacé szybciej niz w przypadku typowych zawordw podnoszenia i opuszczania.
Na rampie zatadunkowej uktad utrzymuje wymagang wysoko$¢ przyczepy niezaleznie od wykonywanych prac
zatadunkowych i roztadunkowych.

OptilLevel Inteligentna funkcja sterowania wysokoscia przyczepy, Patrz rozdziat ,5.9
ktéra ogranicza opér aerodynamiczny przyczepy i OptiLevel — elektroniczne
zuzycie powietrza w poréwnaniu do konwencjonalnego sterowanie zawieszeniem
zawieszenia pneumatycznego. pneumatycznym” na stronie
163
Wspomaganie | Funkcja pomocy przy ruszaniu podnosi unoszong o$ Patrz rozdziat ,5.2.4
przy ruszaniu naczepy, by zwiekszyé przyczepno$¢ osi napedowej Wspomaganie przy ruszaniu”
ciezaréwki na $liskich nawierzchniach i wzniesieniach, na stronie 147
poprawiajac bezpieczenstwo oraz efektywno$¢ operacyjna
Kontrola osi Automatycznie unosi osie, gdy operacja ta jest zalezna od | Patrz rozdziat ,5.2
G unoszonej obcigzenia Sterowanie o0sig unoszong”
na stronie 142
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21.5

Schematy przyczep samowytadowczych i skrzyniowych

1 Zasilanie przez ISO 7638 13 Zbiornik zawieszenia pneumatycznego

2 Przewdd sterowania 14 Zawor sterujgcy osig unoszong (LACV)

3 Przewdd zasilania 15 Czujnik wysokosci

4 Modulator iEBS 16 Miech noény osi

5 Modut rozdzielajgcy uktadu pneumatycznego (PDM) | 17 Miech osi unoszonej

6 Zawor parkujgco-luzujgey (PRV) 18 Urzadzenie OptiLevel (np. 1-punktowy eTASC)
7 Hamulce przy kotach (tarczowe lub bebnowe) 19 Przycisk (np. do aktywacji innych funkcji GIO)
8 Czujnik predkosci két (ABS) 20 SmartBoard

9 Przewdd przedtuzajacy czujnika predkoéci kot 21 (2x) Duplikator portu

10 Sitownik hamulca roboczego 22 Brzeczyk

11 Sitowniki hamulcowe sprezynowe (np. TriStop D) 23 Przetacznik (np. do aktywacji innych funkcji GIO)
12 Zbiornik uktadu hamulca roboczego

Linie obrazujg okablowanie i potagczenie pneumatyczne komponentow.

Zasilanie pneumatyczne

Zawieszenie pneumatyczne

| Sygnaty elektryczne

Hamulec postojowy

Sterowanie pneumatyczne /
Hamulec roboczy

| Przewody zasilania elektrycznego
(ISO 7638)+CAN (ISO 11992)

Inteligentny, elektroniczny uktad hamulcowy do przyczep



Typowe konfiguracje uktadu hamulcowego

Funkcje przyczep samowytadowczych i skrzyniowych
Przyczepy samowytadowcze i skrzyniowe sg najczesciej wyposazone w przetgczniki lub czujniki wykrywajgce
trwajgcy proces roztadunku (np. wykrywajg, czy przyczepa samowytadowcza jest podniesiona lub klapa
wytadowcza jest otwarta). Jezeli taka przyczepa jest wyposazona w modulator iEBS Standard lub Premium,
udostepniane sg dodatkowe funkcje.
Przyczepy samowytadowcze

OptilLevel

Inteligentna funkcja sterowania wysokoscig przyczepy,
ktora ogranicza opor aerodynamiczny przyczepy i
zuzycie powietrza w poréwnaniu do konwencjonalnego
zawieszenia pneumatycznego.

Patrz rozdziat ,5.9

OptilLevel — elektroniczne
sterowanie zawieszeniem
pneumatycznym” na stronie
163

Ostrzezenie

Gdy przyczepa samowytadowcza osigga krytyczny kat

Patrz rozdziat

0 przed przechytu, funkcja ostrzezenia przed przechytem (TiltAlert) |,56.10 Ostrzezenie przed
przechytem ostrzega kierowce, by zapobiec jej przewroceniu sie. przechytem” na stronie
Poprawia procedure bezpieczenstwa podczas roztadunku. |176
SafeStart Funkcja bezpiecznego startu (SafeStart) zapobiega Patrz rozdziat ,5.12

poruszaniu sie przyczepy (np. w trakcie zatadunku)

lub hamuje poruszajaca sie przyczepe, aby zapobiec
sytuacjom krytycznym (np. kiedy kierowca nie wie o
uniesionej skrzyni na przyczepie samowytadowczej).

SafeStart” na stronie 180

©

Wspodtpraca z
rozScietaczem
asfaltu

Hamulec rozktadarki steruje hamulcami przyczepy w celu

synchronizacji z rozktadarkg do asfaltu podczas roztadunku.

Zapobiega wysypywaniu sie asfaltu na nieréwnych
powierzchniach.

Patrz rozdziat ,5.13
Funkcja hamulca rozktadarki”
na stronie 182

Wskaznik
przecigzenia

Stale dokonuje pomiaru ciénienia powietrza w
zawieszeniu pneumatycznym i wysyta automatyczne
ostrzezenie, gdy dojdzie do przecigzenia w pordéwnaniu do
zaprogramowanych danych.

Patrz rozdziat ,5.17
Wykrywanie przecigzenia”
na stronie 188

Przyczepy skrzyniowe

OptilLevel Inteligentna funkcja sterowania wysokoscig przyczepy, Patrz rozdziat ,5.9
ktoéra ogranicza opér aerodynamiczny przyczepy i OptiLevel — elektroniczne
zuzycie powietrza w poréwnaniu do konwencjonalnego sterowanie zawieszeniem
zawieszenia pneumatycznego. pneumatycznym” na stronie

163

SafeStart Funkcja bezpiecznego startu (SafeStart) zapobiega Patrz rozdziat ,5.12
poruszaniu sie przyczepy (np. w trakcie zatadunku) SafeStart” na stronie 180
lub hamuje poruszajaca sie przyczepe, aby zapobiec
sytuacjom krytycznym (np. kiedy kierowca nie wie o
uniesionej skrzyni na przyczepie samowytadowczej).

Immobilizer Zabezpiecza przyczepe za pomocg systemu blokowania z Funkcja nie omawiana w
unikatowym kodem PIN. niniejszym dokumencie

SmartBoard tatwy w uzytkowaniu panel sterowania zapewnia Patrz rozdziat ,3.4.1

kierowcy dostep do kluczowych informacji o przyczepie,
a takze umozliwia dziatanie wielu funkcji zawieszenia
pneumatycznego.

SmartBoard™" na stronie
78

Inteligentny, elektroniczny uktad hamulcowy do przyczep
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Typowe konfiguracje uktadu hamulcowego

—_

Konfiguracje przyczep z dwiema osiami unoszonymi

Zasilanie przez ISO 7638

11

Sitowniki hamulcowe sprezynowe (np. TriStop D)

2 Przewdd sterowania 12 Zbiornik uktadu hamulca roboczego

3 Przewdd zasilania 13 Zbiornik zawieszenia pneumatycznego

4 Modulator iEBS 14 Zawor sterujacy osig unoszong (LACV)

5 Modut rozdzielajgcy uktadu pneumatycznego (PDM) | 15 Zawaor poziomujgey

6 Zawor parkujgco-luzujgcy (PRV) 16 Miech noény osi

7 Hamulce przy kotach (tarczowe lub bebnowe) 17 Miech osi unoszonej

8 Czujnik predkosci két (ABS) 18 Zawor sterujgcy osig unoszong (LACV-IC)

9 Przewdd przedtuzajacy czujnika predkoéci kot 19 Przycisk (np. do aktywacji innych funkcji GIO)
Sitownik hamulca roboczego 20 SmartBoard

Linie obrazujg okablowanie i potagczenie pneumatyczne komponentow.

Zasilanie pneumatyczne

Zawieszenie pneumatyczne

EE Sygnaty elektryczne

Hamulec postojowy

Sterowanie pneumatyczne /
Hamulec roboczy

Em Przewody zasilania elektrycznego
(ISO 7638)+CAN (ISO 11992)
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Typowe konfiguracje uktadu hamulcowego

Przyczepy z dwiema osiami unoszonymi
Taka konfiguracja umozliwia montaz osi unoszonej przed i za gtéwna osig (osiami) przyczepy. Osie unoszone
wykorzystujg miechy noéne do utrzymywania obcigzenia oraz miechy podnoszgce do podnoszenia i opuszczania
osi. Podnoszenie i opuszczanie moze by¢ obstugiwane przez zawory sterujgce osi unoszonej, przetaczniki
elektryczne lub urzadzenia PODSYSTEMOW.

Typowe zastosowania takich przyczep to lawety, $mieciarki i betoniarki.
Regulacja zawieszenia pneumatycznego przez zawor TASC i interfejsy uzytkownika, takie jak SmartBoard, jest

opcjonalna.

Wspomaganie
przy ruszaniu

Funkcja pomocy przy ruszaniu podnosi unoszong o$
naczepy, by zwiekszyé przyczepnos¢ osi napedowej
ciezaréwki na $liskich nawierzchniach i wzniesieniach,
poprawiajac bezpieczenstwo oraz efektywnoéé
operacyjng

Patrz rozdziat ,5.2.4
Wspomaganie przy ruszaniu”
na stronie 147

Kontrola osi
G unoszonej

Automatycznie unosi osie zaleznie od obcigzenia

Patrz rozdziat ,5.2
Sterowanie 0sig unoszong” na
stronie 142

SmartBoard

tatwy w uzytkowaniu panel sterowania zapewnia
kierowcy dostep do kluczowych informacji o przyczepie,
a takze umozliwia dziatanie wielu funkcji zawieszenia

pneumatycznego.

Patrz rozdziat ,3.4.1
SmartBoard™" na stronie 78

Inteligentny, elektroniczny uktad hamulcowy do przyczep
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Typowe konfiguracje uktadu hamulcowego

21.7

Naczepa 3-osiowa z iEBS Premium i 3. modulatorem

1 Zasilanie przez ISO 7638 13 Zbiornik zawieszenia pneumatycznego

2 Przewdd sterowania 14 Czujnik wysokosci

3 Przewdd zasilania 15 Miech osi unoszone;j

4 Modulator iEBS 16 Miech noény osi

5 Modut rozdzielajgcy uktadu pneumatycznego (PDM) | 17 Pojedynczy blok zaworéw ECAS
(sterowanie 1-punktowe)

6 Zawoér parkujgco-luzujgey (PRV) 18 Zawor sterujgcy osig unoszong (LACV-IC)

7 Hamulce przy kotach (tarczowe lub bebnowe) 19 Przewdd GIO dla ECAS lub LACV-IC

8 Czujnik predkoéci két (ABS) 20 3. modulator (zawor przekaznikowy EBS)

9 Przewdd przedtuzajacy czujnika predkosci kot 21 Przewod ,Y” dla 3. modulatora

10 Sitownik hamulca roboczego 22 Czujnik ci$nienia

11 Sitowniki hamulcowe sprezynowe (np. TriStop D) 23 Przewdd czujnika ci$nienia

12 Zbiornik uktadu hamulca roboczego 24 SmartBoard

Linie obrazujg okablowanie i potagczenie pneumatyczne komponentow.

Zasilanie pneumatyczne

Zawieszenie pneumatyczne

| Sygnaty elektryczne

Hamulec postojowy

Sterowanie pneumatyczne /
Hamulec roboczy

Hm| Przewody zasilania elektrycznego
(ISO 7638)+CAN (ISO 11992)
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Typowe konfiguracje uktadu hamulcowego

Naczepy wyposazone w modulator iEBS Premium
Modulatory iEBS Premium obstugujg konfiguracje ABS 45/2M lub 4S/3M, jezeli s wyposazone w zawor
przekaznikowy EBS petnigcy role 3. modulatora. Pokazana konfiguracja przyczepy jest wyposazona w 3.
modulator (20), co powoduje zmiane konfiguracji z ABS 45/2M na ABS 4S/3M. Wiecej szczegdtowych informacji

na temat réznic miedzy konfiguracjami ABS mozna znalez¢ w dziat ,4.2.1.1

92.

Konfiguracje ABS" na stronie

Ponadto, naczepa réwniez jest wyposazona w elektronicznie sterowane zawieszenie pneumatyczne (17) i
LACV-IC (18) na tylnej osi. Wszystkie trzy urzgdzenia zamontowane na naczepie umozliwiajg obstuge funkgji
takich jak OptiLoad czy OptiTurn.

Modulator iEBS Premium daje szersze mozliwosci implementacji funkgji ITP za sprawg maksymalnie 10 potgczen

GIO i wbudowanych funkcji. Dodatkowe informacje mozna znalez¢ w Rozdziat ,5.1.5

strona 140

Funkcje wbudowane”,

Kontrola osi Automatycznie unosi osie, gdy operacja ta jest zalezna od | Patrz rozdziat ,5.2
unoszonej obcigzenia Sterowanie osig unoszong” na
stronie 142.

OptiLoad Zautomatyzowana kontrola tadunku pomagajgca unikac Patrz rozdziat ,5.2.7
przecigzenia siodta Obnizenie ryzyka otrzymania OptiLoad” na stronie 153.
mandatu za przetadowanie oraz uszkodzenia tylnej osi
pojazdu silnikowego.

OptiTurn System OptiTurn zwieksza zwrotno$¢ naczepy na rondach | Patrz rozdziat ,5.2.6
i ostrych zakretach. OptiTurn” na stronie 150.

SmartBoard tatwy w uzytkowaniu panel sterowania zapewnia Patrz rozdziat ,3.4.1

kierowcy dostep do kluczowych informacji o przyczepie,
a takze umozliwia dziatanie wielu funkcji zawieszenia
pneumatycznego.

SmartBoard™" na stronie
78

Teletransmisja | Rozwigzanie telematyczne firmy ZF dla przyczep Patrz rozdziat ,3.4.3 /F
danych zwieksza bezpieczenstwo i wydajnos¢ dzieki Telematics” na stronie 82.
monitorowaniu, raportowaniu i analizowaniu wszystkich
krytycznych danych dotyczgcych przyczepy.
OptiTire Uktad monitorowania cisnienia w oponach ostrzega Patrz rozdziat ,3.4.2
przed zbyt mocnym lub zbyt stabym napompowaniem két, | OptiTire™" na stronie 80.
zwiekszajgc bezpieczenstwo i pomagajgc w oszczedzaniu
paliwa.
Immobilizer Zabezpiecza przyczepe za pomoca systemu blokowania z | Funkcja nie omawiana w
unikatowym kodem PIN. niniejszym dokumencie
TailGUARD System monitorowania tylnego martwego pola, ktory Patrz rozdziat ,4.3.12
moze automatycznie uruchomic¢ hamulce przyczepy Funkcja TailGUARD™" na
podczas cofania. stronie 132.
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2 Typowe konfiguracje uktadu hamulcowego

2.1.8 Przyczepa z dyszlem z iEBS Premium i 3. modulatorem

Konwencjonalna regulacja 2-punktowa

Konwencjonalna 2-punktowa konfiguracja sterowania zawieszeniem pneumatycznym przyczepy z
obrotnicowej dyszlem wymaga instalacji 2 zawordéw poziomujgcych (po jednym dla kazdego punktu
sterowania) i 2 urzgdzen TASC. Funkcja Return to Ride przenosi przdd i tyt przyczepy do poziomu jazdy,
podczas gdy regulacja reczna za pomocg dzwigni pozwala na niezalezne sterowanie kazdym punktem
odniesienia (pierwsze urzadzenie jest podtgczone do przedniej osi, podczas gdy drugie urzadzenie jest
podtgczone do tylnej osi).

1 Zasilanie przez ISO 7638 11 Sitowniki hamulcowe sprezynowe (np. TriStop D)
2 Przewdd sterowania 12 /biornik uktadu hamulca roboczego
3 Przewdd zasilania 13 /biornik zawieszenia pneumatycznego
4 Modulator iEBS Premium 14 3. modulator (zawor przekaznikowy EBS)
5 Zawor 3/2-drozny + zawdr jednokierunkowy 15 Przewdd ,Y” dla 3. modulatora
6 Zawor parkujgco-luzujgcy z funkcjg awaryjnego 16 Zawdr poziomowania
hamowania (PREV)
7 Hamulce przy kotach (tarczowe lub bebnowe) 17 Miech noény osi
8 Czujnik predkosci két (ABS) 18 TASC
9 Przewdd przedtuzajgcy czujnika predkoéci kot 19 Czujnik ci$nienia
10 Sitownik hamulca roboczego 20 SmartBoard

Linie obrazujg okablowanie i potgczenie pneumatyczne komponentow.

HE Zasilanie pneumatyczne | IEEEE| Zawieszenie pneumatyczne | Sygnaty elektryczne
B Hamulec postojowy ———| Sterowanie pneumatyczne / | Przewody zasilania elektrycznego
Hamulec roboczy (ISO 7638)+CAN (ISO 11992)
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Typowe konfiguracje uktadu hamulcowego

2.2

W ponizszej tabeli przedstawiono gtéwne funkcje i systemy ITP dla poszczegélnych wersji iEBS.

Przeglad funkgcji

Konfiguracja ABS 4S/2M 2S/2M 4S/2M 4S/3M

Liczba portow GIO 2 3 4 10

Porty CAN 5 V (PODSYSTEMY) 1 1 2 2

Monitorowanie obcigzenia osi v *(z czujnikiem v v v
wysokosci))

Skuteczno$¢ hamowania zaleznie od v *(z czujnikiem v v v

obcigzenia wysokosci))

CAN 24V v

Zasilanie $wiatet stopu v

Zasilanie urzgdzen zewnetrznych v (przez porty PODSYSTEMOW)

Zaawansowane urzgdzenie v

wielonapieciowe - Multivoltage

Lampka ostrzegawcza ABS przyczepy v

Zwolnienie hamulca - - v v

Dowolnie konfigurowalne funkcje (FCF) - - v v

Ustuga zasilania GIO (1 2) - - v v

System zapobiegajgcy blokowaniu kot
(ABS)

v

v

v

sterownik* *)

SmartBoard v

ZF Telematics v

OptiLink -

OptiTire V' (zewnetrzny sterownik) v’ (zewnetrzny lub wbudowany

v

Stabilizacja pojazdu RSS

Router & Repeater

Alarm hamowania awaryjnego

Ostrzezenie przed przechytem

SafeStart (z hamulcem zasadniczym)

NANENANEN

SafeStart (z hamulcem postojowym)

AU NI N NS NN

Kontrola bujania

v

TallGUARD

v (wbudowane* *)
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Typowe konfiguracje uktadu hamulcowego

Whbudowany przetgcznik predkoéci ISS1/
RtR

<

Whbudowany przetgcznik predkoéci ISS2

Wspomaganie przy ruszaniu

Sterowanie osig skretng

Wspodtpraca z rozécietaczem asfaltu

NIANENEN

ANEINE NN N

Wskazanie dtugosci przyczepy

(OptiLevel)

ServiceMind v v v
Pamie¢ danych roboczych (ODR) v v v
Wskaznik zuzycia oktadzin hamulcowych v v v
Notatnik - v v
Sterowanie wysuwaniem przyczepy - v v
OptiLevel (elektroniczne unoszenie/ - v v
opuszczanie)
Powrdét do poziomu jazdy (OptiLevel) - v v
Powrét do poziomu obciazenia (OptiLevel) - v v
Pamie¢ poziomoéw (OptiLevel) - v v
Immobilizer - v (wbudowane**) | v (wbudowane™* *)
Kontrola stanu akumulatora - - v
OptiTurn - - v
OptiLock - - v
Redukeja zuzycia paliwa femisiCO,
OptiFlow Tail v v v
OptiFlow AutoTail v v v
Kontrola osi unoszonej v v v
Liczba oddzielnych sterownikéw osi 1 2 3
unoszone;j
Zawieszenie redukujgce zuzycie paliwa - v v

Wykrywanie przecigzenia - v v
OptiLoad - - v
Sterowanie osig wleczong - - v
(ochrona miechéw pneumatycznych)

Wspétpraca z wozkiem widtowym - - v
2-punktowe sterowanie OptilLevel - - v

*Funkcja dostepna tylko w przypadku podtagczonego, skalibrowanego czujnika wysoko$ci. Funkcja monitorowania obcigzenia osi dziata w okreslonych

warunkach.

** Funkcja wbudowana w dedykowanych wariantach. Bardziej szczegdtowe informacije znajdujg sie w Rozdziat ,5.1.5  Funkcje wbudowane”, strona

140.
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Komponenty iEBS do przyczep

3 Komponenty iEBS do przyczep

funkcjg powrotu do poziomu jazdy (RtR)

311 Zawory 3.1.1.1 Zawoér parkujgco-luzujacy (PRV) Patrz strona 50
rs}terov;/ama. 3.1.1.2 Zawdér parkujgco-luzujgcy z funkcjg awaryjnego hamowania (PREV) Patrz strona 52
amulcami
3.1.1.3Zawor przekaznikowy Patrz strona 53
3.1.1.4Zawoér przekaznikowy EBS Patrz strona 54
3.1.1.6Zawdr sterujgcy przyczepy (TCV) Patrz strona 55
Zawory 3.1.2.1 Zawor sterujgcy osig unoszong (LACV) Patrz strona 56
stergvvamg 3.1.2.2  Sterowany impulsowo zawdér sterujgcy osi unoszonej (LACV-IC) Patrz strona 58
zawieszeniem — -
pneumatycznym 3.1.2.3  Zawor osi wleczonej Patrz strona 60
3.1.2.6  Sterowanie zawieszeniem pneumatycznym przyczepy (TASC) z Patrz strona 62

3.1.2.5  Zawdr poziomujacy Patrz strona 61
3.1.2.7 €eTASC Patrz strona 64
3.1.2.8  Zawdr elektronicznie sterowanego zawieszenia pneumatycznego Patrz strona 66
(ECAS)

Pozostate zawory | 3.1.3.1 Zawoér jednokierunkowy (zawodr zwrotny) Patrz strona 69
3.1.3.2  3/2-drozny kierunkowy zawor sterujgcy Patrz strona 69

3.1.3.3Zawdr do wysterowania wyzszego cisnienia (podwaojny zawdr zwrotny -
DCV)

Patrz strona 69

3.1.3.4  Zawdr do wysterowania nizszego ci$nienia (Podwajny zawor
odcinajgcy - DCOV)

Patrz strona 70

Czujniki

3.2.1 Czujnik predkosci két (Czujnik WSS - ABS)

Patrz strona 71

3.2.2 Czujnik wysokoéci

Patrz strona 72

3.2.41  Czujnik ciénienia pneumatycznego Patrz strona 75
3.2.4.2  Czujnik ciénienia hydraulicznego Patrz strona 75
Przetaczniki 3.3.1.1Przycisk Patrz strona 76
3.3.1.2  Przetgcznik obrotowy Patrz strona 76
3.3.1.3  Przetgcznik ci$nieniowy Patrz strona 77
3.3.1.4  Przetgcznik zblizeniowy Patrz strona 77
SUBSYSTEMS 3.41 SmartBoard™ Patrz strona 78
3.4.2 OptiTire™ Patrz strona 80
3.4.3 ZF Telematics Patrz strona 82
Pozostate 3.56.1 Router & Repeater Patrz strona 84
3.5.2 Brzeczyk Patrz strona 86
3.5.3 Zewnetrzna zielona lampka ostrzegawcza Patrz strona 87

Dodatkowe informacje

Dodatkowe informacje mozna znalez¢ w ponizszym katalogu.
Katalog produktowy pneumatycznych uktadéw hamulcowych do pojazddw z przyczepa
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3 Komponenty iEBS do przyczep

Urzadzenia niezaleznych producentéw

System iEBS zostat zaprojektowany z myslg o wspdtpracy z dedykowanymi podzespotami zewnetrznymi
(czujnikami predkosci két, czujnikami cisnienia zewnetrznego, zaworem sterowania osig podnoszong itp.)
dostarczanymi przez ZF.

W przypadku koniecznos$ci wymiany tych podzespotow zewnetrznych na zamienne, nie wchodzace w sktad
oferty ZF, nalezy wzig¢ pod uwage ich charakterystyke elektryczng, magnetyczng i pneumatyczna.

Uzywanie podzespotdéw spoza oferty ZF moze powodowacé problemy z dziataniem oraz pojawianie sie komunikatéw
diagnostycznych o usterkach.

Zgodnosc¢ z ISO 26262

System iEBS zostat zaprojektowany zgodnie z funkcjonalnym standardem bezpieczenstwa (ISO 26262).

W zwigzku z tym kazdy podzespét elektryczny podtgczony do uktadu musi zapewniaé pewien poziom
bezpieczenstwa okreslany przez Automotive Safety Integrity Levels (ASIL). ASIL opisuje wymagania dotyczace
minimalnego poziomu bezpieczenstwa dla danego podzespotu.

Prawdopodobienstwo usterki sprzetowej systemu iEBS zwigzanej z bezpieczenstwem zalezy od konfiguracji
uktadu (np. Basic Air z zewnetrznymi czujnikami cisnienia w miechach dla CAN 24 Vi osi podnoszonej).
Obliczenia dotyczace bezpieczenstwa zostaty przeprowadzone na podstawie typowych konfiguracji i dla
poszczegodlnych poziomdw bezpieczenstwa.

Ponizsza lista obejmuje minimalne wymagania dotyczgce mechanizmdw wykrywania usterek, jakie urzadzenie
zewnetrzne musi spemia¢ w kontek$cie iIEBS i zgodnosci z normag ISO 26262.

Czujnik hydrauliczny | ASIL B

Zwarcie do masy,

e Zwarcie do Zrodta zasilania,

* Wykrycie usterki zablokowania z uzyciem kontroli
prawdopodobienstwa przy hamowaniu w trakcie jazdy,

* Wykrywanie przebicia.

Czujnik ASILB e Zwarcie do masy,

pneumatyczny e Zwarcie do zrédta zasilania,

* Wykrycie usterki zablokowania z uzyciem kontroli
prawdopodobieAstwa przy hamowaniu w trakcie jazdy,

Wsk ie obcigzeni . o
Skazanie obclazenia * Wykrywanie przebicia.

osi
Czujnik wysokosci ASIL B e Zwarcie do masy,
(czujnik poziomu e Zwarcie do zrodfa zasilania,
dla zawieszenia e Przerwa w przewodzie sygnatowym czujnika,

mechanicznego) e Zwarcie pomiedzy przewodami sygnatowym i

zasilajgcym czujnika,

e Nadzor czestotliwosci i cyklu roboczego sygnatu
czujnika,

* Whykrycie usterki zablokowania z uzyciem kontroli
prawdopodobienstwa przy hamowaniu w trakcie jazdy

Repeater ASIL B(D) |¢ Zwarcie do masy,

* Zwarcie do Zrédta zasilania,

 Zadanie ci$nienia ponizej normy,

e Usterka blokady przesuniecia (wykrycie w
przewodzie sygnatowym z uzyciem réznych kontroli
prawdopodobienstwa).

Poprawa sygnatu
hamowania dla dtugiej
przyczepy
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funkcjg aktywnego
hamowania

cofania (czujniki
ultradzwiekowe)

Router ASILB(D) |* Monitorowanie przekroczenia czasu,

Rozdziat sygnatu « CRC,

hamowania na kilka .

modulatorow iEBS * Awaria CAN,

(zadanie ciénienia na * Wykrycie trybu jednoprzewodowego,

CAN) e Kontrola prawdopodobieristwa z czujnikiem
zapotrzebowania na ciénienie

Pomiar predkoéci Czujnik predkosci két | ASIL B(D) |» Zwarcie przewoddw czujnika,

przyczepy pod katem e Zwarcie do masy,

funkcji hamowania (np. e Zwarcie do zrodta zasilania,

funkcji ABS i RSS) * Przerwa w przewodzie,

e Skok sygnatu predkoéci jazdy,

e Grzechotanie,

e Kontrola prawdopodobienstwa pomiedzy dwoma
czujnika i predkos$cig pojazdu,

e Wady mechaniczne lub montazowe (wykraczajace
poza ISO 26262), nieosiowos$¢, wybieg, utrata zebow
tarczy impulsowej, niewtasciwa tarcza impulsowa.

Zablokowanie osi Zawory QM Nieistotne dla bezpieczenistwa
samoskretnej elektromagnetyczne
Sygnat ostrzegawczy LED lub zaréwka QM Nieistotne dla bezpieczenstwa
zwigzany ze
zdarzeniem hamowania
(np. aktywacja ABS lub
RSS)
Stan ostrzezenia Wykrywanie QM Nieistotne dla bezpieczenstwa
klockéw hamulcowych | zuzycia klockow

hamulcowych
Regulacja wysokosci Zawory zawieszenia | ASIL B e Zwarcie elektrozawordw,
nadwozia przyczepy pneumatycznego « Zwarcie do masy,

e Zwarcie do zrédta zasilania,

* Przerwa w przewodach,

* Wewnetrzne usterki PCB

* Kontrola prawdopodobieristwa Sciezki kontrolnej ECAS

Czujnik wysokoéci ASIL B e Zwarcie do masy,

e Zwarcie do Zrédta zasilania,

* Przerwa w przewodzie sygnatowym czujnika,

e Zwarcie pomiedzy przewodami sygnatowym i
zasilajgcym czujnika,

e Nadzor czestotliwoéci i cyklu roboczego sygnatu
czujnika,

e Kontrola prawdopodobienstwa $ciezki kontrolnej ECAS

Podnoszenie i Zawory osi ASIL A e /Zwarcie do masy,

opuszczanie osi unoszonej ¢ Zwarcie do zrodta zasilania,

unoszonych e Przerwa w przewodach

System cofania z Urzgdzenie systemu | QM Czujniki ultradZzwiekowe nie sg istotne dla bezpieczenstwa

Urzadzenia zewnetrzne uzywane do funkgji dodatkowych (niezwigzanych z uktadem hamulcowym) wymagaja

niezaleznej analizy.
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3.1 Zawory

3.11 Zawory sterowania hamulcami
3.1.1.1 Zawoér parkujgco-luzujacy (PRV)

Zastosowanie

Zawor parkujgco-luzujacy (PRV) zapewnia operatorowi przyczepy recznie sterowany interfejs, ktéry umozliwia

wigczanie lub zwalnianie hamulca postojowego w naczepach, przyczepach centralnoosiowych i wozkach Dolly,

wyposazonych w iEBS.

Zawor PRV jest dostepny bez funkcji hamowania awaryjnego, w zwiazku z czym ma mniejsze wymiary. Funkcja

hamowania awaryjnego jest wbudowana w modulator iEBS.

Funkcja

Zawor PRV zawiera nastepujace funkcje:

e Uzupemianie i utrzymywanie cisnienia w zbiorniku: PRV napetnia i, w przypadku przerwania przewodu
zasilajgcego, utrzymuje cisnienie w zbiorniku za pomocg zaworu zwrotnego.

e Automatyczne przetgczanie na jazde: gdy czerwone ztgcze jest podtgczone i zostata osiggnieta minimalna
wartos¢ ci$nienia powietrza (1 + 0,5 bara), zawdr PRV automatycznie przetaczy z potozenia zwolnienia
hamulca na potozenie do jazdy, bez koniecznoéci recznego sterowania.

* Ochrona przed niezamierzonym zatgczeniem funkcji zwalniania: gdy przyczepa jest przytaczona, mechanizm
pneumatycznego witgczania zamontowany w urzgdzeniu zapobiega niezamierzonemu uruchomieniu funkgcji
zwalniania hamulca.

e Automatyczne wyhamowanie przyczepy w przypadku rozszczelnienia/przerwania przewodu zasilajgcego:
podczas przerwania przewodu zasilania/przypadkowego odtgczenia przyczepy w czasie jazdy to urzadzenie
odprowadza przesytane ci$nienie, co powoduje wigczenie hamowania awaryjnego (sterowane przez iEBS).

Zwolniony (R): czarny wskaznik wystaje z czerwonej

gatki. Zwolnienie hamulca postojowego przyczepy w stanie
nieprzytgczonym.

Funkcja zwory: gdy zachodzi konieczno$¢ holowania przyczepy w
stanie odtgczonym, czerwona gatka musi by¢ wecisnieta do potozenia
zwolnionego hamulca. Port 1-2 zbiornika faczy sie z portem 2
przesytania, co powoduje zwolnienie hamulca postojowego.
Przyczepa moze by¢ wowczas holowana bez jakiegokolwiek
zewnetrznego zasilania pneumatycznego.

-

hed
O
v

Jazda (D): czarny wskaznik i czerwona gatka sg ze sobg zrownane.
Ciezardwka i przyczepa musza by¢ do siebie przytgczone.
Zwolnienie hamulca postojowego: kiedy czerwona gatka zostanie
wecisnieta do potozenia jazdy, port 1-1 zasilania (cinienie z
czerwonego ztgcza przewodu) tgczy sie z portem 2 przesytania, co
powoduje zwolnienie hamulca postojowego.

Postdj (P): czarny wskaznik znajduje sie wewnatrz czerwonej gatki.
Hamulec postojowy mozna zastosowac dla obu stanéw przyczepy:
przytaczonego i roztgczonego.

Zastosowanie hamulca postojowego: gdy czerwona gatka zostanie
wyciggnieta do potozenia postojowego PRV, port 2 przesytania
faczy sie z wewnetrznym portem wylotowym zaworu (port 3), co
powoduje witgczenie hamulca postojowego.

UWAGA

Rozmontowanie urzadzenia jest mozliwe tylko w zgodzie z instrukcja naprawy i z uzyciem oryginalnych czesci
zamiennych. Dalsze rozmontowanie bgdz naprawa urzgdzenia i jego ztgcz jest niedozwolone.

~JE oL

\4
@
4
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Warianty
971 003 001 0 tak 28x1 28x1 28x1
971 003 003 0 tak 210x1 28x1 28x1
971 003029 0 tak 28x1 28x1 @8x1 + ci$nieniowe ztgcze
testowe (M16x1,5)
Montaz PRV

Przytgcze pneumatyczne PRV nalezy

zamontowac w nastepujgcy sposob:

e Przewdd pneumatyczny od ztgcza
zasilania trafia do portu 1-1 PRV

¢ Przewdd pneumatyczny z portu 1-2
PRV tgczy sie z portem 1 PDM. Zbiornik
uktadu hamulcowego jest zasilany
poprzez port 1 PDM.

* Przewdd pneumatyczny z portu 2 PRV
taczy sie z portem 4.2 PDM.

PRV nalezy montowa¢ zgodnie z zaleceniami instrukcji instalacji. W przypadku pomylenia portéw 1-2 i 2 PRV funkcja
automatycznego hamowania (awaryjnego hamulca) nie bedzie dziata¢ poprawnie.

By sprawdzi¢ prawidtowos¢ dziatania funkcji, mozna przeprowadzi¢ symulacje wycieku poprzez odtaczenie przytacza
zasilajgcego. W celu zapewnienia prawidtowego dziatania zaworu, nalezy sprawdzi¢ jego uktad pneumatyczny po
wykonaniu montazu oraz po kazdej czynnosci serwisowe;.

Zawor PRV musi by¢ zamontowany w potozeniu poziomym. Dopuszczalne jest odchylenie o 202 wzgledem linii
poziomej (C). Do zamontowania zaworu PRV konieczny jest okragty otwér montazowy 46 mm. Port wylotowy
musi by¢ skierowany do dotu. Odpowietrznik zaworu PRV (E) nie moze byé zatkany.

Do zamontowania zaworu niezbedne sg 2 $ruby (B) M8x1,25, klasy 8.8 z podktadkami.

Dopuszczalna jest okreslona ponizej dtugosé sruby (B) dostosowana do grubosci ramy (A):

e 20 mm dla ramy o grubosci od 3 do 6 mm,

e 25 mmdlaramy o grubosci od 7 do 11 mm,

e 30 mm dla ramy o grubosci od 12 do 16 mm.

Sruby musza by¢ dokrecone momentem 22,5 + 2,5 Nm

2x M8x1.25

86 mm
246 mm min |
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3.1.1.2 Zawoér parkujgco-luzujacy z funkcjg awaryjnego hamowania (PREV)

Zastosowanie

Zawor parkujgco-luzujacy z funkcja awaryjnego hamowania (PREV) jest stosowany w przyczepach z dyszlem

wyposazonych w iEBS. Podwaojny zawor luzujgcy pozwala zwolni¢ hamulce na czesci obrotnicowej przyczepy bez

odblokowywania hamulcéw na czesci state;.

PREV obejmuje funkcje awaryjnego hamowania przyczep, zatgczajgcg hamulce przyczepy w przypadku utraty

ci$nienia zasilania lub przerwania przewodu zasilajacego.

Funkcja

Zawor PREV spetnia nastepujace funkgje:

* Automatyczne hamowanie: automatycznie zatgcza hamulec awaryjny w przypadku utraty cisnienia lub
przerwania przewodu zasilajgcego, kiedy warto$¢ cisnienia spadnie ponizej 2,5 bara. Automatyczne
hamowanie przyczepy jest realizowane przez zwiekszenie cisnienia w przewodzie sterujgcym poprzez
wewnetrzne potagczenie iEBS ze zbiornikiem uktadu hamulcowego przyczepy.

e Uzupetianie i utrzymywanie cisnienia w zbiorniku: za pomocg zaworu zwrotnego nastepuje napetnienie |
utrzymanie cisnienia w zbiorniku w przypadku przerwania przewodu zasilajgcego.

e Utrzymywanie ci$nienia zasilania w hamulcu sprezynowym: ci$nienie w module hamulca sprezynowego
jest utrzymywane do momentu spadku ci$nienia zasilania do wartosci 2,5 bara. Zapewnia to normalne
funkcjonowanie ze zwolnionymi hamulcami sprezynowymi tak dtugo, dopdki hamulec zasadniczy dysponuje
cisnieniem wystarczajgcym do utrzymania przyczepy.

e Zatgczenie hamulca postojowego: zawér PREV zasila sitowniki membranowo-sprezynowe sprezonym
powietrzem do dostepnej wartoéci cisnienia zasilania (port 1-1 do portu 22). Obstuga reczna hamulca
postojowego polega na pociggnieciu kwadratowej czerwonej gatki, co powoduje zwolnienie ci$nienia
powietrza z sitownikéw membranowo-sprezynowych. Gdy hamulec postojowy zostanie zatgczony, musi
zostac recznie zwolniony przed rozpoczeciem jazdy.

e Zwalnianie hamulca zasadniczego przyczepy (w stanie roztgczonym): gdy hamulec awaryjny przyczepy jest
aktywny, hamulce zasadnicze mozna zwolni¢ recznie poprzez wcisniecie czarnego przycisku.

Uwaga: nalezy zastosowac $rodki zabezpieczajagce przyczepe przed stoczeniem, gdyz hamulce przyczepy nie
beda w tym czasie wigczone.

* Automatyczne zatgczanie hamulca postojowego (w stanie roztgczonym): zawdr PREV automatycznie
wykorzysta hamulce sprezynowe przyczepy, gdy cisnienie zasilania w zbiorniku spadnie do wartosci 2,5 bara.
Spowoduje to bezpieczne zatgczenie hamulca postojowego.

Dane techniczne

Zasilanie ci$nieniem roboczym powietrza 8,6 bar (znamionowe) / 12 bar (maksymalne)
Masa ~1,8 kg
Warianty

9710029120 tak 28x1 @8x1* i ztacze 28x1 28x1 28x1
testowe

Inne warianty dostepne w Customer Centre pod numerem rodziny czesci 971 0029 .. 0
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3.1.1.3 Zawoér przekaznikowy

Zastosowanie

Zawor przekaznikowy szybko zwieksza lub zmniejsza cisnienie w urzadzeniach ze sprezonym powietrzem, jak

sitowniki hamulcowe, w celu skrocenia czasu reakcji oraz wytwarzania zwigkszonego cisnienia.

W przyczepach, zawor przekaznikowy jest powszechnie uzywany w celu polepszenia reakgji duzych sitownikéw

hamulcowych.

Zastosowania z 0sig wleczong z uzyciem zaworu przekaznikowego: zawor przekaznikowy moze byé uzywany do

szybkiego powtdrzenia sygnatu hamowania wystanego przez modulator iEBS do pozostatych osi (tzn. tych osi,

ktére nie sg wyposazone w czujniki predkosci kot).

e RV +SLV: w pofaczeniu z zaworem do wysterowania nizszego cisnienia, zawor przekaznikowy moze by¢
uzywany do sterowania osig samoskretng w celu polepszenia stabilnosci.

e RV + SHV: w przypadku zaworu przekaznikowego uzywanego w potaczeniu z zaworem do wysterowania
Wyzszego cisnienia, zawor przekaznikowy bedzie dostarczat najwyzsze zmierzone ci$nienie z modulatorow
hamulcowych.

Funkcja

Zawor przekaznikowy posiada wiasne zasilanie (port 1), ktére jest potgczone ze zbiornikiem uktadu hamulcowego.

Cisnienie dostarczane (port 2) jest réwne ci$nieniu sterujgcemu (port 4), zapewniajgc szybka reakcje

podtgczonego zespotu. Cisnienie dostarczane przez zawér przekaznikowy jest rownomiernie rozdzielane na strony.

Dane techniczne

Zasilanie ci$nieniem roboczym powietrza 9 bar (znamionowe) / 10 bar (maksymalne)
Masa ~ 0,6 kg
Sruby mocujace M8

Warianty

973 011 000 0 M22x1.5 (X2) M22x1.5 v M16x1,5
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3.1.1.4 Zawor przekaznikowy EBS

Zastosowanie

Zawor przekaznikowy EBS jest elektronicznie sterowanym zaworem z wbudowanym czujnikiem cisnienia i
zaworem redundantnym (dodatkowy obwdd zabezpieczajgcy). Zastosowanie hamulca zasadniczego powoduje,
ze zawor przekaznikowy EBS niezaleznie wysterowuje ci$nienie uktadu hamulcowego. Modulacja ABS w
uktadach 4S/3M réwniez bedzie sterowana niezaleznie. Zawor przekaznikowy EBS moze by¢ stosowany w
przyczepach z dyszlem (do sterowania osig przednig lub tylng), a takze w naczepach (zazwyczaj w osiach
skretnych i/lub unoszonych/wleczonych).

Funkcja

Zawor przekaznikowy EBS jest zamontowany w uktadzie hamulcowym i
dysponuje bezposrednimi przewodami do sitownikéw hamulcowych (port
wejéciowy 2). Jest elektronicznie wysterowywany przez iEBS i zapewnia
doktadna i szybka prace hamulca.

Blok zawordéw z zaworem przekaznikowym (D) (zapewniajgcym krétki czas
reakgcji uktadu hamulcowego), zaworami elektromagnetycznymi wejscia
(IV) i wyjscia (OV) (odpowiadajgcymi za sterowanie ABS) oraz zaworem
redundantnym (RV) (obwdd zabezpieczajgcy na wypadek awarii EBS).

Zawor przekaznikowy EBS jest dodawany do modulatora iEBS Premium w celu rozbudowy konfiguracji

ABS 4S/2M do 4S/3M. Ten 3. modulator (zawor przekaznikowy EBS) obstuguje 3 rdzne zachowania uktadu

hamulcowego:

* Modulator iEBS jest zasilany poprzez ISO 7638 i nie wystepujg zadne usterki: zawor przekaznikowy EBS
bedzie sterowany elektronicznie przez modulator iEBS przy kazdym zgdaniu hamulca zasadniczego
dostarczanym za posrednictwem elektrycznego przewodu sterujgcego interfejsu ISO 7638. Zawor
redundantny zostanie WYACZONY, by dostarczyé bezposrednie cisnienie zasilania, a zawor wejsciowy (1V),
za posrednictwem impulséw elektrycznych, bedzie precyzyjnie sterowat cisnieniem zasilania do sitownikdw
uktadu hamulcowego zgodnie z zapotrzebowaniem. W przypadku zablokowania két, modulator iEBS
elektronicznie wysteruje zawér przekaznikowy EBS, ktdry wykona szereg modulacji ci$nienia w uktadzie
hamulcowym (poprzez spuszczenie, utrzymanie i podniesienie cisnienia hamulcéw roboczych do sitownikdw
uktadu hamulcowego) az do ustania tendencji do blokowania két.

* W przypadku wykrycia usterek przez iEBS (np. uszkodzenia czujnika ci$nienia zaworu przekaznikowego
EBS), funkcja EBS (sterowania elektronicznego) zostanie wytgczona. Dotyczy to rowniez sytuacji uszkodzenia
interfejsu ISO 7638, w ktorej dostepne jest tylko zasilanie ze $wiatta stopu poprzez ISO 12098. W takim
przypadku sterowanie ABS bedzie obstugiwane przez zawér redundantny.

e @dy zasilanie ISO 7638 zaniknie lub zostanie przerwane, iEBS nie bedzie w stanie elektronicznie
wysterowywac zaworu przekaznikowego EBS. W takim przypadku zawor przekaznikowy EBS bedzie dziatat
tak jak standardowy pneumatyczny zawér przekaznikowy (D), co oznacza, ze bedzie dostarczat zgdang
wartosc cisnienia (p, ) do sitownikow uktadu hamulcowego.

Dane techniczne

Zasilanie ci$nieniem roboczym powietrza 10 baréw (nominalne)
Waga ~1,8 kg
Sruby mocujace M8

Warianty

4802072020 |12V M22x1.5 (X2) M22x1.5 v M22x1,5
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3.1.1.5 Zawor sterujgcy przyczepy (TCV)

Zastosowanie

Uzywany w gtéwnej przyczepie w przypadku konfiguracji wieloprzyczepowe;.

Funkcja

Zawor TCV przekazuje pneumatyczny sygnat sterujgcy z pojazdu do nastepnej przyczepy, chronigc jednoczesnie

wiasny uktad hamulcowy przed spadkiem cisnienia spowodowanym przez potgczenie wielu przyczep.

Zawor TCV indywidualnie steruje nastepng podfgczong przyczepg w rdéznych trybach.

* Normalny hamulec zasadniczy: zawor TCV w gtéwnej przyczepie w sposéb pneumatyczny przekaze sygnat
hamulca roboczego poprzez obwdd gtéwny (41), bezposrednio z serwisowego ztgcza sterujgcego przyczepy
do roboczego ztgcza sterujgcego nastepnej przyczepy za posrednictwem portu (22). Wszystkie podtgczone
przyczepy zahamujg w sposéb pneumatyczny zgodnie z cisnieniem sterujgcym hamulca pojazdu.

e Awaria sterowania obwodu gtéwnego: w przypadku usterki w obwodzie gtéwnym (41), obwdd podrzedny
(42) bedzie sterowat zaworem TCV poprzez sygnat z modulatora iEBS (korzystajgc z zaworu do wysterowania
wyzszego cisnienia) w ten sam sposéb jak opisano w przypadku obwodu gtéwnego.

e Odfaczanie przyczepy: po odtgczeniu gtownej przyczepy od pojazdu, zostanie odprowadzone powietrze z
portu 43 zaworu TCV. Proporcjonalnie do spadku cisnienie w porcie 43, zawdr TCV zwigkszy cisnienie w
serwisowym ztgczu sterujgcym (22). W ten sposéb zahamowanie nastepnej przyczepy nastgpi poprzez pemne
zaciggniecie hamulcéw roboczych. Ta sama funkcja ma zastosowanie w przypadku zaciggniecia hamulca
postojowego gtéwnej przyczepy.

e Funkcja odcinania: w przypadku, gdy przewdd sterowania (zotte ztgcze) biegnacy do nastepnej przyczepy
napotka duzy wyciek lub przerwe w obwodzie podczas aktywacji hamulca roboczego, zintegrowany
zawor 3/2-drozny zaworu TCV automatycznie zmniejszy przeptyw powietrza do wycieku w peknietym lub
przerwanym przewodzie sterowania, jednoczesnie odpowietrzajgc przewod zasilania przyczepy (czerwone
ztacze), co spowoduje automatyczne zaciggniecie hamulca awaryjnego nastepnej przyczepy.

Warianty

973 009 006 0 Zawor sterujgcy przyczepy

Dodatkowe informacje

Dodatkowe informacje na temat pociggu drogowego mozna znalez¢ w Rozdziat ,2.1.3 Pocigg drogowy”, strona
32.
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3.1.2 Zawory sterowania zawieszeniem pneumatycznym

3.1.2.1 Zawor sterujgcy osig unoszong (LACV)

Zastosowanie

Zawory LACV sg wykorzystywane we wszystkich rodzajach przyczep z jedng lub kilkoma osiami unoszonymi. W
iEBS stawiamy na zastosowanie podzespotéw 12 V z uwagi na funkcjonalnosé wielonapieciowa. Sg tez jednak
dostepne warianty LACV pracujgce z napieciem 24 V.

Funkcja

Zawor sterujgcy 0sig Unoszong jest czescig systemu sterujgcego zawieszeniem pneumatycznym i jest sterowany
elektrycznie przez iEBS.

Zasadag konstrukeji LACV jest utrzymywanie osi unoszonej na podtozu, gdy zawér elektromagnetyczny nie jest
zasilany napieciem. Dzieki temu osie sg zabezpieczone przed przecigzeniem, gdy przyczepa nie jest zasilana
napieciem.

Zawor elektromagnetyczny nie jest pod napieciem
Gdy zawor LACV nie jest zasilany napieciem z iEBS:
e Port unoszenia miecha (21) jest oprdzniany przez port wylotowy (3).

e Port zatadunkowy miechdéw nos$nych (22) jest podtagczony poprzez port (12) z
miechami no$nymi sztywnej osi

e O$ jest opuszczana wraz z kotami na podtoze

Zawor elektromagnetyczny pod napieciem

Po uzyskaniu zasilania napieciem z iEBS, zawor LACV wykona automatyczne przetgczenie

pneumatyczne:

e Port miecha unoszgcego (21) jest podtgczony i zasilany ci$nieniem poprzez port
zasilania (11)

e Port zatadunkowy miechdéw nos$nych (22) jest podtgczony wewnetrznie do portu
wylotowego (3)

e O$ jest uniesiona

Zawor LACV moze by¢ sterowany automatycznie lub recznie.

Sterowanie automatyczne: zawdér LACV podlega ustawieniom parametrow (modulatorowi iEBS) dla réznych
trybdw sterowania. Dalsze informacje dotyczace trybéw i kompatybilnosci z réznymi wariantami iEBS mozna
znalez¢ w Rozdziat 5.2 Sterowanie osig unoszong”, strona 142

Sterowanie reczne: reczna aktywacja elektrycznego przetgcznika podtgczonego do portu GIO w iEBS jest
stosowana w celu sterowania zasilaniem napieciem zaworu elektromagnetycznego LACV. W celu zapoznania sie
z niestandardowym zachowaniem przetacznika, patrz Rozdziat ,5.7 Sterowanie za pomocga przetgcznika”,
strona 160

Ze wzgleddw bezpieczenstwa o$ unoszona bedzie zawsze opuszczona na podtoze w nastepujgcych przypadkach
* Przyczepa nie jest zasilana napieciem

* Zapton jest WYt.

e Operator uzywa polecenia wymuszonego opuszczania

* Obcigzenie na gtdbwnej osi przekracza maksymalng dopuszczalng mase

*  Przewdd miedzy zaworem LACV i modulatorem iEBS jest uszkodzony

Dane techniczne

Zasilanie ci$nieniem roboczym powietrza 5 ... 13 baréw
Masa ~0,7 kg
Napiecie / znamionowy pobor pradu 12V +3V/0,22 A
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Ztacza pneumatyczne

11 Zasilanie powietrzem
12 Zawdr poziomujgcy + miech zawieszenia (0$ tylna)
21 Miech podnoszenia
22 Miech zawieszenia (0$ unoszona)
Warianty
Numerczeéci |Opis  |Napiecie Komentarze
463 084 060 0 | Zawor LACV ze sprezyng powrotng 172V Wariant bez ztaczy.
463 084 061 0 | Zawor LACV ze sprezyng powrotng 12V Wariant ze ztgczami (wszystkie porty @8x1)
463 084 031 0 | Zawor LACV ze sprezyng powrotng 24V Wariant bez ztgcza
463 084 041 0 | Zawor LACV ze sprezyng powrotng 24V Wariant ze ztgczami (wszystkie porty a8x1)
463 084 042 0 | Zawor LACV ze sprezyng powrotng 24V Wariant ze ztgczami (port zasilania 212x1,5 /
porty ttoczenia 28)
463 084 043 0 | Zawér LACV ze sprezyng powrotng 24V Wariant ze ztgczami (szybkoztgczka w porcie 11/
porty ttoczenia 28)
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3 Komponenty iEBS do przyczep

3.1.2.2 Sterowany impulsowo zawor sterujacy osi unoszonej (LACV-IC)

Zastosowanie

Zawory LACV-IC sg wykorzystywane we wszystkich rodzajach przyczep z jedng lub kilkoma osiami unoszonymi.
Ponadto, LACV-IC jest uzywany w zastosowaniach z osiami wleczonymi i dysponuje funkcjami ITP, takimi jak
OptiTurn i OptiLoad.

W IEBS stawiamy na zastosowanie podzespotéw 12 V z uwagi na funkcjonalno$¢ wielonapieciows.

Warianty LACV-IC dziatajgce z napieciem 24 V sg wykorzystywane tylko w zastosowaniach z TEBS E.

Funkcja

LACV-IC jest dwuobwodowym zaworem pneumatycznym stuzgcym do pompowania, oprdzniania i utrzymywania
ci$nienia miechéw nosnych i unoszacych osi unoszonych/wleczonych.

Zawor LACV-IC jest czesScig systemu sterujacego zawieszeniem pneumatycznym i jest sterowany elektrycznie
przez iEBS. Zasilane zawory elektromagnetyczne wyzwalajg funkcje pneumatycznego przetgcznika sterujgcego.
Gdy zawory elektromagnetyczne przestajag by¢ zasilane, zawor utrzymuje sie w ostatnim aktywowanym potozeniu.

Unoszenie: miech e Zawor elektromagnetyczny (styk 62.1) jest 6(g)3 --é;l)4 6(;)1
podnoszacy osi sterowany impulsami elektrycznymi z iEBS. g |———————————q—=—7
unoszonej zostanie » Port (25) miecha unoszacego jest zasilany | :22
zasilony powietrzem. ci$nieniem poprzez port zasilania (1), co 11 : A |
Jeta!noozgsme mlech powoduje napetnienie miecha unoszgcego. © V4 —-——T R |
no$ny osi unoszonej P . . . . ) |
: ) orty miechéw noénych osi unoszonej (porty [ (N NP T I
27
zostanie W}/pOWletrzony 26 i 27) sg oprozniane przez wewnetrzny — | _L‘ i :26
przez zawor. | | - | |
port wylotowy (32). | = i = | |
Opuszczanie: miech e Zawor elektromagnetyczny (styk 62.3) jest | ,': :: I :
unoszacy bedacy sterowany impulsami elektrycznymi z iEBS. : | |
pod C|‘én|en|ern. e Port (256) miecha unoszgcego jest podtgczony | | : I
zostanie o,prézm.ony. do wewnetrznego portu wylotowego (32), co I : L5 | | '
Jednoczesnie miechy powoduje opréznienie miecha unoszacego. | I :
nosne 0si UNoszonej o , . o | _ |
Jostana zasilone e Porty miechow nos$nych gtownej osi | |
ciénierﬁem owietrza (porty 22 i 23) sg podtaczone do portow I |
obr267 zavf/)ér , miechdéw noénych osi unoszonej (portow 26 R S P _!
pop .y i 27), dzieki czemu nastepuje wyréwnanie
gtéwnego zrodta obciazenia osi 32 25
powietrza zawieszenia '
pneumatycznego.
Utrzymywanie: e Zawory elektromagnetyczne (styki 62.1 + 62.3) sg sterowane impulsami elektrycznymi z
oba zawory iEBS.

elektromagnetyczne
zostang zasilone
jednoczesnie. Wowczas
wszystkie porty zaworu
zostang odciete, co
spowoduje utrzymanie
cisnienia.

Port (25) miecha unoszgcego jest zamkniety i ci$nienie jest podtrzymywane

e Porty (26 i 27) miecha no$nego osi unoszonej sg zamkniete i ci$nienie jest
podtrzymywane. Potozenie osi unoszonej jest state

Potozenie podtrzymywania stanowi specjalny przypadek i powoduje odizolowanie (utrzymanie) cisnienia we
wszystkich miechach. Ma to migjsce, na przyktad, gdy ci$nienie w miechach nosnych osi unoszonej/wleczonej
jest zmienne, gdy np. aktywna jest funkcja Traction Help lub OptiTurn. Oznacza to, ze ci$nienie w miechach
nosnych gtownej osi ma warto$¢ maksymalnag, a cisnienie w miechach nosnych osi unoszonej/wleczonej ma
mniejszg wartosce.
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Dziatanie osi wleczonej
W przypadku konfiguracji osi wleczonej, powinien by¢ podtgczony port 25 zaworu LACV-IC.

Pompowanie: miech e Zawor elektromagnetyczny (styk 62.3) jest 6(23)3 --6(;)4 6(;)1
nosny osi wleczonej zasilany przez iEBS B |———————————9——1
Zletgnig zasilony * Porty miechéw nosnych gtéwnej osi (porty : :22
cisnieniem powietrza 22 i 23) sg podtaczone do portdw miechéow PN |
z rpleoh.a nosnego no$nych osi wleczonej (portow 26 i 27). © | T q :
gtownej osi. ¢ Obcigzenie osi jest poziomowane 27 I —1"T" ‘:' r '_+_| ! | 26
Opréznianie: powietrze |¢ Zawor elektromagnetyczny (styk 62.1) jest | |_ X _| I :
znajdujace sie wewnatrz zasilany przez iEBS : H L : |
miecha ngénego 'OSi » Porty miechéw no$nych gtéwnej osi (porty L C :
wleczonej zostanie 22 i 23) sg odciete od portéw miechdw : ! I I
odprowadzone do no$nych osi wleczonej (portéw 26 i 27). Lo | |
otoczenia. . S, , : . _ | |

e Porty (26 i 27) miechéw noénych zostajg | I |

oprdznione poprzez port wylotowy (32) : — 1 |

Utrzymywanie: miechy |* Zawory elektromagnetyczne (styk 62.1 + | :
nosne osi wleczonej sa 62.3) sg zasilane przez iEBS N R P =
odciete od miechéw » Porty (26 i 27) miecha no$nego osi 532 25
”OS”VCh gtownej osi i wleczonej i porty (22 i 23) gtdwnej osi sg
otoczenia. zamkniete i ci$nienie jest podtrzymywane.

W kazdym momencie kofa osi wleczonej bedg toczyty sie po podtozu. Scenariusze oprdzniania i utrzymywania
ci$nienia powodujg jedynie obnizenie obcigzenia osi wleczonej. W zwigzku z tym opony podlegajg mniejszemu
tarciu w zakretach, co spowalnia ich zuzycie.

Dane techniczne

Zasilanie ci$nieniem roboczym powietrza 5 ... 12 baréw
Masa ~21kg
Napiecie / znamionowy pobdr pradu 12V +£3V /0,625 A na jeden zawor elektromagnetyczny

Ztacza pneumatyczne

11 Zasilanie powietrzem

22 Z miechow nosnych obwodu 1 osi nieunoszonych

23 Z miechow nosnych obwodu 2 osi nieunoszonych

26 Do miechéw nosnych obwodu 1 osi unoszonej/wleczone;j

27 Do miechéw noénych obwodu 2 osi unoszonej/wleczonej

25 Do miechéw unoszacych (w przypadku osi wleczonych, ten port jest podtgczony)
31,32 | Odpowietrzanie

Warianty
463 084 102 0 | LACV-IC |12V Wariant ze ztgczami (wszystkie porty @8x1)
463 084 1030 | LACV-IC |12V Wiariant ze ztgczami (wszystkie porty 12x1,5)
463 084 104 0 | LACV-IC |12V Wariant ze ztgczami (port zasilania powietrzem @8x1 / port zasilajagcy @12x1,5)
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3 Komponenty iEBS do przyczep

3.1.2.3 Zawor osi wleczonej

Zastosowanie
Zawor osi wleczonej stosuje sie w uktadach zawieszenia przyczep wyposazonych w osie wleczone.
Funkcja

Zawor jest uruchamiany przez modulator iEBS i ma za zadanie utrzymywac lub
spuszczac cisnienie w miechach osi wleczonej.

Modulator elektromagnetyczny wykorzystywany w zaworze osi wleczonej sktada sie z
dwdch zawordw 2/2 (jednego wejsciowego (IV) i jednego wyjéciowego (OV)), ktére
uruchamiane sg przez zawory elektromagnetyczne i pilotowe.

Wozrost Wik, Wik, Ciénienie w miechu ro$nie
Spadek Wk. Wk. Ciénienie w miechu spada
Utrzymywanie Wk. Wik, Ciénienie w miechu jest utrzymywane na statym poziomie

Dane techniczne

Zasilanie ci$nieniem roboczym powietrza 10 baréw (nominalne)
Waga ~ 0,7 kg
Warianty

472 195 600 0 12V M22x1.5 M22x1.5 tak

3.1.2.4 Przycisk pneumatyczny
Zastosowanie

Zawor obstugiwany mechanicznie, ktory jest odpowiedni (miedzy innymi) do zastosowan z zawieszeniem
pneumatycznym przyczepy. Uzywany w celu recznej regulacji wysoko$ci nadwozia (podniesienie/obnizenie), tzn.
korekt wysokoéci, gdy przyczepa znajduje sie przy rampie zatadunkowe;.

Konstrukcja jest oparta na 3/2-droznym kierunkowym zaworze sterujgcym, ktory jest obstugiwany mechanicznie
za pomocag whudowanego przycisku. Moze zosta¢ umieszczony i wbudowany od wewnetrznej strony w $ciany
przestrzeni zatadunkowej przyczepy. Jest bardzo pomocny podczas zatadunku i wytadunku, poniewaz reczng
regulacje mozna wygodnie wykonac¢ z boku przyczepy.

Warianty

463 036 024 0 | Przycisk 3/2-droznego kierunkowego zaworu M16x1,56 |[M16x 1,56 | M10 x 1
sterujgcego
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3.1.2.5 Zawoér poziomujgcy

Zastosowanie

Uzywany w tradycyjnych pneumatycznych systemach zawieszenia, w celu utrzymania poziomu jazdy przyczepy
bez wzgledu na jej obcigzenie.

Funkcja

Zawor jest zamocowany do podwozia przyczepy i jest obstugiwany za pomocg dzwigni, ktéra jest potgczona
z gtéwna osig. Gdy przyczepa jest zatadowana, zawor dostarcza powietrze do miechdw zawieszenia
pneumatycznego, co powoduje podniesienie nadwozia przyczepy do poziomu jazdy. Gdy przyczepa jest
niezatadowana, zawér opréznia z powietrza miechy zawieszenia pneumatycznego, co powoduje opuszczenie
nadwozia przyczepy do poziomu jazdy.

W dynamicznych warunkach dziatania oraz zaleznie od warunkéw drogowych, dZzwignia jest narazona na
dynamiczne drgania pionowe i przemieszcza sie w minimalnym zakresie odchylen. Zawér poziomujgcy
charakteryzuje sie specyficznym, zaleznym od skoku, 2-krokowym przeptywem powietrza, ktéry ogranicza zuzycie
powietrza.

Zawor zabezpiecza cisnienie miechu zawieszenia, jesli cisnienie zasilania spadnie ponizej poziomu cisnienia
miechdw zawieszenia.

Funkcja ograniczenia wysokosci: (tzn. zapobiegania podnoszeniu nadwozia przyczepy ponad dozwolony poziom)
jest uzyskiwana za pomocg dodatkowego, 3/2-drogowego kierunkowego zaworu sterujgcego wbudowanego w
gtobwny korpus zaworu poziomujgcego.

Przy wstepnie zdefiniowanym kacie dzwigni, ten dodatkowy zawdr zostanie zamkniety. Jakiekolwiek dalsze
przesuniecie dzwigni w kierunku podnoszenia podwozia spowoduje oprdznienie obwodu zasilania.

Warianty
464 006 540 0 | Pojedynczy 1 22 3
464 006 500 0 | Podwdjny 1 21 & 22 3
464 006 520 0 | Podwadjny z ograniczeniem wysokoéci |1, 12 & 13 21,22 & 23 3
464 006 580 0 | Podwdjny z odwrdcong dzwignig 1 21 &22 3

Dane techniczne

Ciénienie robocze powietrza 13 bar (maksimum)
Masa ~ 0,4 kg
Moment dokrecania dla $rub mocujgcych maksimum 25 Nm
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3.1.2.6 Sterowanie zawieszeniem pneumatycznym przyczepy (TASC) z funkcjg powrotu
do poziomu jazdy (RtR)

Zastosowanie

Zamontowany do zawieszenia pneumatycznego w przyczepach, ktére wymagajg funkcji podnoszenia i obnizania

nadwozia przyczepy za pomocg dzwigni z funkcjg powrotu do poziomu jazdy (RtR), ktdra jest wyzwalana przez

iEBS.

Ten zawor jest dostepny w:

e Zawieszenie jednoobwodowe: zawor dysponuje jednym portem do ztgcza miechoéw zawieszenia

pneumatycznego.

* Zawieszenie dwuobwodowe: zawor dysponuje kilkoma portami do ztgcza miechéw zawieszenia
pneumatycznego.

Funkcja

Zawor TASC moze byé uzywany do recznego podnoszenia i obnizania nadwozia przyczepy za pomocg intuicyjnej
obstugi wykonywanej jedna reka. Proces podnoszenia/obnizania jest uruchamiany poprzez zwykte obrécenie
dzwigni zgodnie lub przeciwnie do ruchu wskazéwek zegara. Po zwolnieniu dzwigni przy obracaniu w kierunku
zgodnym lub przeciwnym z ruchem wskazéwek zegara, dzwignia jest przesuwana ponownie do pozycji
zatrzymania.
Zawor TASC moze byé rowniez obstugiwany z zaworami poziomowania, ktére obstuguja funkcje ograniczenia
wysokosci lub nie.
W zalezno$ci od wariantu, zawoér TASC dziata zgodnie z nastepujgcymi zasadami.
* Blokowanie w potozeniu opuszczania: dZzwignie mozna zablokowaé w potozeniu opuszczania. Spowoduje
to catkowite oprdznienie (spust) miechdw nos$nych zawieszenia pneumatycznego w przypadku wszystkich
osi podtaczonych do zaworu TASC. Zaletg tej operacji jest to, ze nadwozie przyczepy zostanie automatycznie
obnizone bez koniecznos$ci przytrzymywania dzwigni, o ile dzwignia pozostanie w pozycji zablokowane;.
* Funkcja czuwaka: dZzwignia musi by¢ przytrzymywana w potozeniu podnoszenia lub obnizania. Po zwolnieniu,
dzwignia automatycznie powraca do pozycji zatrzymania.
Powr6t do wysokosci jazdy: jest to zintegrowana funkcja, ktéra pozwala iEBS ustawi¢ potozenie dzwigni do jazdy
w przypadkach, gdy kierowca nie zresetowat recznie dZzwigni do poziomu jazdy.
Ograniczenie wysokosci: funkcja ta zapobiega ewentualnemu uszkodzeniu pneumatycznych miechéw nosnych
podczas recznego podnoszenia nadwozia przyczepy ponad gorny limit. Zasilanie powietrzem do portu 1 zaworu
TASC zostanie odciete przez zawdr poziomowania z ograniczeniem wysokos$ci, co spowoduje zatrzymanie
pompowania miechéw nosnych i uniemozliwi dalsze unoszenia nadwozia. By mozliwe byto obstugiwanie funkcji
RtR, port zasilajacy 1.1 ograniczenia wysokosci TASC musi by¢ nieustannie poddany dziataniu cisnienia.

Dane techniczne

Zasilanie cisnieniem roboczym powietrza 10 bar (maksimum)
Masa ~1,7kg
Napiecie / znamionowy pobér pradu 12V+3Viub24V+6V/0,34 A

Ztacza pneumatyczne

1 Zasilanie powietrzem

11 Port zasilania funkcji ograniczenia wysokosci dla RtR
21-23 Zawor poziomujacy

22 -24 Miechy zawieszenia pneumatycznego
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Warianty

463 090 320 0 Pojedynczy Blokada przy opuszczaniu v x 28x1 212x1,5
463 090 321 0 Pojedynczy Blokada przy opuszczaniu x x 28x1 212x1,5
463 090 322 0 Pojedynczy Blokada przy opuszczaniu v v - -
463 090 3230 Pojedynczy | Blokada przy opuszczaniu x v - -
463 090 300 0 Podwojny Blokada przy opuszczaniu x v 28x1 212x1,5
463 090 301 0 Podwojny Blokada przy opuszczaniu x x 28x1 28x1
463 090 302 0 Podwojny Blokada przy opuszczaniu v x 28x1 28x1
463 090 303 0 Podwojny Blokada przy opuszczaniu v v - -
463 090 304 0 Podwojny Blokada przy opuszczaniu x v - -
463 090 305 0 Podwojny Czuwak v x - -
463 090 306 0 Podwojny Czuwak x x - -

463 090 330 0 Pojedynczy | Blokada przy opuszczaniu v x 28x1 212x1,5
463 090 331 0 Pojedynczy | Blokada przy opuszczaniu v v - -
463 090 332 0 Pojedynczy | Blokada przy opuszczaniu x v - -
463 090 3100 Podwojny Blokada przy opuszczaniu x v 28x1 212x1,5
463 0903110 Podwojny Blokada przy opuszczaniu v x 28x1 28x1
463 090 3120 Podwojny Blokada przy opuszczaniu v v - -
463 090 3130 Podwojny Blokada przy opuszczaniu x v - -
463 090 314 0 Podwojny Czuwak v x - -
463 090 3150 Podwojny Blokada przy opuszczaniu x v 28x1 28x1
463 090 316 0 Podwojny Blokada przy opuszczaniu v v 28x1 212x1,5
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3 Komponenty iEBS do przyczep

3.1.2.7 eTASC

Zastosowanie

Zawor eTASC jest zaworem ECAS z reczng dZwignig stuzgca do zasilania lub spuszczania cisnienia z miechéw
nosnych. Wysoko$¢ nadwozia przyczepy mozna dostosowaé poprzez:

* Sterowanie reczne: reczne obrdcenie dzwigni (przyczepa zatrzymana, zasilanie dostepne lub nie)

e Sterowanie automatyczne lub zdalne: sygnat elektryczny z iEBS (przyczepa zatrzymana lub w ruchu)
Napiecie robocze zaworéw eTASC wynosi 12 V. Zawory te, potgczone w jeden zespot, mogg obstugiwac
maksymalnie trzy osie.

Funkcja

Zawor eTASC dysponuje dwoma wbudowanymi zaworami elektromagnetycznymi stuzgcymi do sterowania
wysokoscig nadwozia przyczepy. Urzadzenie obstuguje funkcje automatycznego powrotu do poziomu jazdy (RtR),
ktdra zapewnia przywrdcenie i utrzymanie poziomu jazdy po osiggnieciu pewnej predkosci jazdy.

Zawor eTASC jest 1-punktowym zaworem sterujgcym, umozliwiajgcym unoszenie lub opuszczanie nadwozia
zgodnie z pojedynczym punktem referencyjnym, czyli ciegnem czujnika wysoko$ci.

Funkcjonalno$¢ sterowania 2-punktowego jest dostepna w przyczepach z dyszlem po podtgczeniu 2 urzadzen
eTASC do jednej przyczepy. Umozliwia to unoszenie i opuszczanie nadwozia nad przednig i tylng osig zgodnie z
punktami referencyjnymi. Pozwala to na niezalezng kontrole (1. urzgdzenie podtgczone do przedniej osi, a 2. do
osi tylnej).

Zwigkszanie ci$nienia: e Zawor elektromagnetyczny (61)jest (-~~~ — "~~~ — "/~ "7 7"
miechy nosne zasilany przez iEBS i l i
zostang zasilone  Miechy noéne gtéwnej osi , [id"a ,
cisnieniem powietrza (podfaczone do portdw 22 i 24) | — |
z gtownego Zrodta zostang zasilone ci$nieniem | |
powietrza zawieszenia | |
pneumatycznego. | WJ |
Opréznianie: powietrze * Zawor elektromagnetyczny (62) jest | | |
znajdujace sie wewnatrz zasilany przez iEBS I I
miechéw nosnych e Miechy no$ne gtéwnej osi (porty 22 i | [ |
zostanie od.prowadzone 24) sg oprozniane przez wewnetrzny | ! !
do otoczenia przez port wylotowy zaworu (3). | gos |
wewnetrzny port ! !
wylotowy zaworu. L- 6 2| {2l T w24 e1s -
v

Dane techniczne

Zasilanie cisnieniem roboczym powietrza 10 baréw

Masa ~ 2,4 kg

Napiecie / znamionowy pobér pradu 12V +£3V /0,625 A najeden zawor elektromagnetyczny
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Ztacza pneumatyczne

11 Zasilanie powietrzem

22 Z miechow nosnych obwodu 1 osi nieunoszonych

24 Z miechow no$nych obwodu 2 osi nieunoszonych

26 Ztacze testowe

3 Odpowietrzanie
Warianty

463 090 500 0 eTASC |12V 312x1,5 (3x) v v -
463 0905010 eTASC |12V @8x1 (3x) v v -
463 090 502 0 eTASC |12V - - v -
463 090 503 0 eTASC |12V - v v v
463 090 504 0 eTASC |12V 312x1,56 (2x) / @8x1 (1x) v v -
463 0905100 eTASC |12V - v v -
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Komponenty iEBS do przyczep

3.1.2.8 Zawor elektronicznie sterowanego zawieszenia pneumatycznego (ECAS)

Zastosowanie

Zawory elektromagnetyczne ECAS stuzg do napowietrzania i odpowietrzania miechow przyczep wyposazonych w
zawieszenie pneumatyczne.

Zawor ECAS umozliwia zdalne sterowanie wysokoécig stacjonarnej lub ruchomej przyczepy za pomoca sygnatow
elektrycznych z iEBS, gdy modulator iEBS jest zasilany z pojazdu silnikowego lub zewnetrznego akumulatora.
Napiecie robocze zaworow ECAS wynosi 12 V.

Funkcja
Zawory ECAS mozna podzieli¢ na 3 rodzaje:

Pojedynczy blok zaworéw ECAS (sterowanie 1-punktowe): umozliwia sterowanie unoszeniem i opuszczaniem
na podstawie 1 punktu referencyjnego. Punktem referencyjnym moze by¢ albo przednia, albo tylna o$. Taki
zawor nie pozwala na niezalezne sterowanie lewa/prawg strong

Podwojny blok zawordéw ECAS (sterowanie 1-punktowe): posiada takg samg funkcjonalno$é unoszenia/
opuszczania co pojedynczy blok zawordw ECAS (sterowanie 1-punktowe). Taka konfiguracja obejmuje
dodatkowo funkcjonalno$¢ osi unoszonej (dostepng rowniez dla osi wleczonych). Funkcjonalno$é osi
unoszonej podwodjnego bloku zaworéw ECAS (sterowanie 1-punktowe) dziata na takiej samej zasadzie co
LACV-IC i stuzy do pompowania, oprdzniania i utrzymywania cisnienia miechéw nosnych i unoszacych osi
unoszonych/wleczonych.

Pojedynczy blok zaworéw ECAS (sterowanie 2-punktowe): umozliwia sterowanie unoszeniem i opuszczaniem
na podstawie 2 punktow referencyjnych obstugiwanych niezaleznie

Sterowanie 2-punktowe w przyczepach z dyszlem: umozliwia niezalezne unoszenie lub opuszczanie przedniej
i tylnej czesci nadwozia.

Sterowanie 2-punktowe w innych rodzajach przyczep: umozliwia niezalezne unoszenie i opuszczanie lewej i

prawej strony nadwozia przyczepy.

Zwigkszanie cisnienia:
miechy nosne
zostang zasilone
cisnieniem powietrza
z gtéwnego Zrodta
powietrza zawieszenia
pneumatycznego.

Zawory elektromagnetyczne (6.1 + 6.3)
sg zasilane przez iEBS

Miechy no$ne gtéwnej osi sg zasilane
ciénieniem poprzez porty zaworu 22 i 23

Opréznianie: powietrze
znajdujace sie wewnagtrz
miechéw noénych zostanie
odprowadzone do otoczenia
przez wewnetrzny port
wylotowy zaworu.

Zawoér elektromagnetyczny (6,3) jest
zasilany przez iEBS

Miechy nos$ne gtéwnej osi (porty 22 i 23)
sq oprozniane przez wewnetrzny port
wylotowy zaworu (3).

Utrzymywanie: miechy
nosne sg odciete

od gtéwnego Zrodta
sprezonego powietrza i
otoczenia.

Zadne zawory elektromagnetyczne nie sg zasilane przez iEBS
Miechy nos$ne gtéwnej osi (podtgczone do portéw 22 i 23) sg zamkniete, a ciénienie
jest podtrzymywane
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Zwigkszanie cisnienia:
miechy nosne

zostang zasilone
cisnieniem powietrza
z gtéwnego Zrodta
powietrza zawieszenia
pneumatycznego.

Gdy iEBS zasila zawory
elektromagnetyczne ECAS (styki

6.1 + 6.3), miechy nosne gtdéwnej osi
sterowanej (podtgczone do portu 22)
zostang zasilone ci$nieniem (np. przednia
0$ w przypadku przyczepy z dyszlem albo
prawa strona w przypadku naczep).

Gdy iEBS zasila zawory
elektromagnetyczne ECAS (styki

6.1 + 6.2), miechy noéne drugiej osi
sterowanej (podtgczone do portu 23)
zostang zasilone ci$nieniem (np. tylna o$
w przypadku przyczepy z dyszlem albo
lewa strona w przypadku naczep).

Oproéznianie: powietrze
znajdujace sie wewnatrz
miechow nosnych zostanie
odprowadzone do otoczenia
przez wewnetrzny port
wylotowy zaworu.

Gdy iEBS zasila zawdr elektromagnetyczny ECAS (styk 6.3), miechy noéne gtdowne;j
osi (podtgczone do portu 22) zostang opréznione przez port wylotowy (3).
Gdy iEBS zasila zawdr elektromagnetyczny ECAS (styk 6.2), miechy noéne gtdwnej
osi (podtgczone do portu 23) zostang opréznione przez port wylotowy (3).

Utrzymywanie: miechy
nosne sg odciete

od gtéwnego Zrodta
sprezonego powietrza i
otoczenia.

Zadne zawory elektromagnetyczne nie sg zasilane przez iEBS

Miechy nos$ne gtéwnych osi (podtgczone do portéw 22 i 23) sg zamkniete, a
ciénienie jest podtrzymywane

Unoszenie: do miecha
unoszgcego 0$ UNoszong
doprowadzone

zostanie powietrze

przy jednoczesnym
odprowadzeniu go z
miechow nosnych osi
unoszonej poprzez
wewnetrzny port wylotowy
zaworu.

Zawor elektromagnetyczny (styk
62.1) jest sterowany impulsami
elektrycznymi z iEBS

Port (25) miechéw unoszgcych
jest zasilany cisnieniem poprzez
port zasilania (1), co powoduje ich
napetnienie

Porty miechéw nosnych osi unoszonej
(26 1 27) sg oprdzniane przez
wewnetrzny port wylotowy (32)

Opuszczanie: nastepuje
odprowadzenie powietrza
ze znajdujgcego

sie pod ci$nieniem

miecha unoszgcego

przy jednoczesnym
doprowadzeniu go do
miechdw noénych za
posrednictwem zaworu
gtéwnego Zrodta powietrza.

Zawor elektromagnetyczny (styk
62.3) jest sterowany impulsami
elektrycznymi z iEBS.

Port (25) miechu(ow)
unoszgcego(ych) jest podtgczony do
wewnetrznego portu wylotowego (3),
co powoduje oprdznienie miechu(éw)
unoszgcego(ych)

Porty miechéw nosnych gtéwnej
osi (porty 22 i 23) sg podfgczone
do portéw miechdéw nos$nych osi
unoszonej (26 i 27), dzieki czemu
nastepuje wyréwnanie obcigzenia osi.
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ci$nienie.

Utrzymywanie: oba zawory |e Zawory elektromagnetyczne (styki 62.1 + 62.3) sg sterowane impulsami

elektromagnetyczne 62.1 elektrycznymi z iEBS.

i 62.3 bedg jednoczesnie * Port (25) miechu(-6w) unoszacego(-ych) jest zamkniety, a ci$nienie jest
zasilane, zatem wszystkie podtrzymywane
porty zaworu zostajg

odciete | podtrzymuja swoje e Porty miechéw nosnych osi unoszonej (26 i 27) sg zamkniete i ci$nienie jest

podtrzymywane. Potozenie osi unoszonej jest state

Potozenie podtrzymywania stanowi specjalny przypadek i powoduje odizolowanie (utrzymanie) cisnienia we
wszystkich miechach. Ma to migjsce, na przyktad, gdy cisnienie w miechach nosnych osi unoszonej/wleczonegj
jest zmienne, gdy np. aktywna jest funkcja Traction Help lub OptiTurn. Oznacza to, ze ci$nienie w miechach
nosnych gtownej osi ma warto$¢ maksymalnag, a cisnienie w miechach nosnych osi unoszonej/wleczonej ma
mniejszg wartose.

Dane techniczne

Zasilanie ci$nieniem roboczym powietrza

5 ... 12 barow

Masa

~ 3,9 kg

Napiecie / znamionowy pobdr pragdu

12V +£3V /0,625 A na jeden zawdr elektromagnetyczny

Ztacza pneumatyczne

11 Zasilanie powietrzem

22 Z miechow no$nych obwodu 1 osi nieunoszonych

23 Z miechow nos$nych obwodu 2 osi nieunoszonych

26 Do miechéw nosnych obwodu 1 osi unoszonej/wleczonej

27 Do miechéw nosnych obwodu 2 osi unoszonej/wleczonej

25 Do miechéw unoszacych (w przypadku osi wleczonych, ten port jest podtgczony)
31,32 | Odpowietrzanie

Warianty

472 890 076 0 | Pojedynczy blok zaworéow ECAS 172V Unoszenie/opuszczanie
(sterowanie 1-punktowe)

472 890 041 0 | Pojedynczy blok zaworow ECAS 24V Unoszenie/opuszczanie
(sterowanie 1-punktowe)

472 890 114 0 | Podwdjny blok zaworéw ECAS 172V Unoszenie/opuszczanie oraz funkcjonalno$¢ osi
(sterowanie 1-punktowe) unoszonej (brak ztacz)

472 890 115 0 | Podwojny blok zaworéw ECAS 12V Unoszenie/opuszczanie oraz funkcjonalno$¢ osi
(sterowanie 1-punktowe) unoszonej (28x1)

472 890 116 0 | Podwdjny blok zaworéw ECAS 12V Unoszenie/opuszczanie oraz funkcjonalno$¢ osi
(sterowanie 1-punktowe) unoszonej (212x1,5)

472 890 117 0 | Podwdjny blok zaworéw ECAS 12V Unoszenie/opuszczanie oraz funkcjonalno$¢ osi
(sterowanie 1-punktowe) unoszonej (28x1; @12x1.5)
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3 Komponenty iEBS do przyczep

3.1.3 Pozostate
3.1.3.1 Zawoér jednokierunkowy (zawor zwrotny)

Zastosowanie

Zawor jest uzywany do wielu zastosowan w systemach sprezonego powietrza. Zadaniem zaworu
jednokierunkowego jest ograniczenie przeptywu powietrza w jednym kierunku. Konstrukcja zaworu chroni i
zabezpiecza poziom ci$nienia w jednym kierunku, poniewaz przeptyw powrotny jest zablokowany przez zawér
zwrotny.

Typowe zastosowania wymagajgce ochrony na wypadek spadku cisnienia to samodzielne obwody, zbiorniki,
hamulce sprezynowe itp.

Warianty

434 014 000 0 Zawor zwrotny Jednokierunkowy, maks. ci$nienie robocze powietrza 20 bar Gwint
jednokierunkowy M22x1,5

3.1.3.2 3/2-drozny kierunkowy zawor sterujacy

Zastosowanie

Ten zawdr jest odpowiedni do zastosowan z zawieszeniem pneumatycznym przyczepy do sterowania
pneumatycznego, np. osi unoszonych, sterowania wysokoscig nadwozia (podnoszenie/opuszczanie) lub
obwodow opartych o funkcje przetgczania. Zawoér 3/2-drozny moze byé umieszczony i zamontowany
bezposrednio na obwodzie zawieszenia pneumatycznego.

Pneumatyczny element sterujacy otwiera lub zamyka 3/2-drozny zawdr w celu wewnetrznego potgczenia portu 1
z portem 2 (funkcja przefaczania pneumatycznego) lub portu 2 z portem 3 (funkcja odpowietrzania). Maksymalne
ci$nienie robocze wynosi 10 bar.

Warianty

571 040 0000 3/2-drozny kierunkowy zawor sterujgcy | M 14 x 1,56 M14x1,56 M 14 x 1,5

3.1.3.3 Zawér do wysterowania wyzszego cisSnienia (podwojny zawor zwrotny - DCV)

Zastosowanie

Ten zawor jest odpowiedni do réznych zastosowan wymagajgcych przetacznika sterujgcego wysokim cisnieniem,
gdy w przypadku obecnosci roznych wartosci wejsciowych sterowania ci$nieniem (np. réznych warto$ci cisnienia
hamowania po lewej i prawej stronie) przetgczana jest tylko wyzsza warto$¢ cisnienia.

Przy jednoczesnym przytozeniu cisnienia sterujgcego po obu stronach zaworu SH-DCV przy porcie 11 oraz porcie
12, wewnetrzny ttok umozliwi przetgczenie wyzszego cisnienia sterujgcego do portu 2, natomiast nizsze cisnienie
sterujgce zostanie zablokowane.

Warianty

434 208 028 0 Podwdjny zawor zwrotny M16x1,5, cisnienie robocze 8 baréw (maks. 10 baréw)

434 208 029 0 Podwdjny zawdr zwrotny M22x1,5, ci$nienie robocze 8 baréw (maks. 10 baréw)

434 208 065 0 Podwojny zawdr zwrotny M16x1,5 ze sprezyng, cisnienie robocze 8 baréw (maks. 10 baréw)
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3.1.3.4 Zawoér do wysterowania nizszego ci$nienia (Podwaojny zawor odcinajacy - DCOV)

Zastosowanie

Ten zawor jest odpowiedni do réznych zastosowan wymagajgcych przetacznika sterujgcego niskim cisnieniem, w
przypadku obecnosci réznych wartos$ci wejsciowych sterowania cisnieniem. Typowe zastosowania powigzane z
konfiguracjami 25/2M, np. 0$ skretna przyczepy.

Podczas dziatania ABS, nizsza wartos¢ cisnienia miedzy lewa i prawg strong zostanie przetgczona, w przypadku
hamowania na nawierzchniach o zréznicowanym wspotczynniku przyczepnosci (rézna przyczepno$e ).

Funkcja

Przy jednoczesnym przytozeniu cisnienia sterujgcego po obu stronach zaworu SL-DCV przy porcie 11 oraz porcie
12, wewnetrzny ttok umozliwi przetgczenie nizszego cisnienia sterujgcego do portu 2, natomiast wyzsze ci$nienie
sterujgce zostanie zablokowane.

Warianty

434 500 003 0 Podwojny zawor odcinajgcy | M22x1,5, ci$nienie robocze 8 baréw (maks. 10 barow)
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3.2 Czujniki
3.21 Czujnik predkosci kot (Czujnik WSS - ABS)

Zastosowanie

Czujniki predkosci kot (WSS) sg uzywane do wykrywania predkos$ci obrotowej kot we wszystkich rodzajach
przyczep

Funkcja

Czujnik WSS zostanie wyzwolony przez potgczong z piastg kota tarcze impulsowg z zebami. W zaleznoéci od

predkosci obrotowej, nastepuje indukcja napiecia AC, ktdre zostaje przekazane do modulatora iEBS, w ktorym
czestotliwos$e AC zostaje przeliczona na predkosé.

Warianty

441 032 808 0 Czujnik ABS predkosci kot Czujnik ABS typu S+ z przewodem potgczeniowym 0,4 m

441 032 809 0 Czujnik ABS predkosci kot Czujnik ABS typu S+ z przewodem potgczeniowym 1,0 m

441 032 921 2 Zestaw naprawczy ABS Zestaw naprawczy (czujnik 0,4 m + tuleja + smar)

441 032 922 2 Zestaw naprawczy ABS Zestaw naprawczy (czujnik 1,0 m + tuleja + smar)

899 7605104 Tuleja z czujnikiem

Inteligentny, elektroniczny uktad hamulcowy do przyczep 71


https://www.wabco-customercentre.com/catalog/en_US/4410328080?cartID=
https://www.wabco-customercentre.com/catalog/en_US/4410328090?cartID=
https://www.wabco-customercentre.com/catalog/en_US/4410329212?cartID=
https://www.wabco-customercentre.com/catalog/en_US/4410329222?cartID=
https://www.wabco-customercentre.com/catalog/en_US/8997605104?cartID=

w

Komponenty iEBS do przyczep

3.2.2 Czujnik wysokosci

Zastosowanie

Czujnik wysokosci jest uzywany do ciggtego wykrywania zmian wysoko$ci miedzy osig i nadwoziem przyczepy
wyposazonej w zawieszenie pneumatyczne. W przypadku przyczep wyposazonych w zawieszenie mechaniczne,
czujnik wysokosci moze by¢ uzywany do pomiaru stanu obcigzenia o0si w oparciu 0 ugiecie resoru piérowego.

Warianty

441 050 202 0

Czujnik wysokosci

441 050 203 0

Czujnik wysokosci

Ztgcze HDSCS obrécone o 90°

Elementy uzupetniajace do montazu

441 050 024 4

DZwignia w ksztatcie T

441 050718 2

DZwignia prosta

3 otwory pozycyjne. Warunki montazu réznig sie od dZzwigni w ksztatcie T

441 050 641 2

DZwignia prosta

4 otwory pozycyjne. Warunki montazu réznig sie od dZzwigni w ksztatcie T

441 050 711 2 | Ciegno Dtugosc¢ ciegna 209 £ 1 mm

441 050 712 2 | Ciegno Dtugosc¢ ciegna 289 £ 1 mm

441 050 713 2 | Ciegno Dtugosc¢ ciegna 299 £ 1 mm

441 050 714 2 | Ciegno Dtugosc¢ ciegna 323+ 1 mm

441 901 712 2 | Ciegno Dtugosc¢ ciegna 235+ 1 mm

441 905 711 2 | Ciegno Dtugosc¢ ciegna 248 = 1 mm

441 905 713 2 | Ciegno Dtugosc¢ ciegna 262 £ 1 mm

441 906 710 2 | Ciegno Dtugosc¢ ciegna 289 £ 1 mm

449829 ... 0 | Przewdd czujnika wysokosci | Warianty dtugoéci przewodu: Rozdziat ,10.6 Przeglad
przewodow”, strona 231

Potaczenia

1 Napiecie zasilania 1 2

2 Masa (GND)

3 Wyjscie PWM -3

Dane techniczne

Rozdzielczos¢ 02°
Napiecie 8..32V
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3 Komponenty iEBS do przyczep

Wskazowki dotyczgce montazu czujnika wysokosci

e Czujnik wysokosci 441 050 202 0 jest montowany na poprzecznicy powyzej osi.
W razie potrzeby mozna wykonac¢ stalowy wspornik i nastepnie przyspawac¢ go
do poprzecznicy, aby umiesci¢ czujnik wysokos$ci na odpowiedniej wysokosci
montazowe;.

e Czujnik wysokoéci powinien zosta¢ zamontowany pionowo (zwisac), tak aby oba
otwory mocujgce znajdowaty sie na gorze.

e Ciegno czujnika wysokos$ci (441 050 71 0) musi by¢ przytagczone prostopadle
do uformowanego wspornika, przyspawanego do osi; oraz pionowo do dzwigni
czujnika (1). Alternatywnie mozna zastosowac ciegno (433 401 003 0).

e Dzwignie czujnika nalezy zamontowac tak, aby otwér kalibracyjny dzwigni w
ksztatcie litery T (C) byt ustawiony w jednej linii z otworem mocowania czujnika
potozenia (F). Mozna tymczasowo wtozyé sworzert mocujacy (P) o $rednicy 4
mm, co zapewni poziome ustawienie ramienia czujnika potozenia. Aby zapewni¢
doktadng kalibracje podczas diagnostyki systemu, dzwignia czujnika musi by¢
ustawiona poziomo.

J A Po zamontowaniu nalezy wyja¢ sworzen mocujgcy (P). Trzeba to zrobié
przed kalibracjg podczas testu konca linii.

e W trakcie montazu czujnika wysokosci, jego ramie musi by¢ utrzymywane w
pofozeniu poziomym (tolerancja £ 3°).

e Dtugosc¢ dzwigni powinna by¢ zdefiniowana w taki sposdb, aby caty skok
zawieszenia miedzy rama i osig wykorzystywat ugiecie wynoszace co najmniej
+30°, ale nie przekraczat + 60°. Zalecany zakres skoku dzwigni wynosi pomiedzy
+ 40° a + 50°.

Nalezy pamieta¢, ze istnieje mozliwo$é dostosowania zalecanej dtugosci
dzwigni poprzez wywiercenie dodatkowych otwordéw. Zalecana odlegto$¢ puntu
obrotu ciegna w zawieszeniu mechanicznym wynosi pomiedzy 50 a 100 mm.

* Wazne jest, aby czujnik wysokosSci zawsze poruszat sie swobodnie w swoim
zakresie roboczym, natomiast dZzwignia przemieszczata sie tylko po zamierzonej
drodze.

NOTYFIKACJA

Dzwignia prosta (np. PN 441 050 718 2) moze by¢ uzywana jako opcja. W takim przypadku czujnik wysokoéci musi
zosta¢ obrécony 0 90° od potozenia pionowego, a otwor na kotek montazowy musi by¢ skierowany do goéry.

Zgodnie z ruchem wskazéwek zegara Przeciwnie do ruchu wskazdéwek zegara
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3.2.3 Czujnik ultradzwiekowy

Zastosowanie

Czujnik ultradzwiekowy wykorzystuje propagacje dzwieku do wykrywania przeszkdd. Informacje zebrane przez
czujnik sg wysytane za posrednictwem interfejsu LIN do systemu TailGUARD do dalszej analizy.

Dane techniczne

Zakres pomiaru 0,3m-45m
Nakretki mocujgce 2x nakretka M5, moment dokrecania = 4+0,5 Nm
Stopien ochrony IP6K9K
Potaczenia
1 V
CC C B
2 LIN
3 | Masa (GND) A
Warianty
446 122 450 0 Czujnik 12V Wiecej informacji na temat zastosowania czujnika znajduje sie w
ultradzwiekowy Rozdziat ,4.3.12 Funkcja TailGUARD™", strona 132
Dtugoéci przewodu w Rozdziat ,10.6 Przeglad przewoddow”,
strona 231
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3 Komponenty iEBS do przyczep

3.2.4 Czujniki ci$nienia
3.2.41 Czujnik cisnienia pneumatycznego

Zastosowanie
Czujniki cisnienia pneumatycznego sg uzywane do pomiaru i monitorowania wszelkich wartosci cinienia
powietrza. Powszechnie uzywane do zastosowan w uktadach hamulcowych oraz zawieszenia w przyczepach.

Funkcja

Czujniki ci$nienia pneumatycznego stale mierzg wartosci cisnienia powietrza, przekazujgc warto$ci napiecia
elektrycznego do modulatora iEBS. Odchylenia lub zmiany warto$ci ci$nienia powietrza sg przekazywane poprzez
zmiany warto$ci napiecia.

Dane techniczne

Zakres pomiaru / dopuszczalne nadcisnienie 0 ... 10 baréw/16 baréw (maksymalne)
Rozdzielczosé 400 mV / bar

Gwint M16x1,5
Potaczenia

—

Napiecie (8 ... 32 V)
2 Masa (GND)

3 Wyjscie sygnatu
4

Warianty

441 044101 0 Czujnik ci$nienia z ptaskg uszczelkg | Przewdd czujnika ci$nienia: 449 826 ... 0

441 044 102 0 Czujnik cisnienia z pierécieniem Dtugosci przewodu w Rozdziat ,10.6 Przeglad
O-ring przewodow”, strona 231

3.2.4.2 Czujnik ci$nienia hydraulicznego

Zastosowanie
Czujniki cisnienia hydraulicznego sg uzywane do pomiaru i monitorowania wartosci w ukfadzie hydraulicznym.
Zazwyczaj stuzg do pomiaru stanu obcigzenia w przyczepach z zawieszeniem hydraulicznym.

Funkcja

Czujniki cisnienia hydraulicznego stale mierzg wartosci cisnienia w zawieszeniu hydraulicznym, przekazujac
wartosci napiecia elektrycznego do modulatora iEBS. Kazda zmiana warto$ci ci$nienia jest bezposrednio
przekazywana jako zmiana napiecia. Czujnik ci$nienia nalezy dobraé na podstawie znamionowych wartosci
ci$nienia w danym uktadzie zawieszenia. Sygnat wyjsciowy musi przebiegaé liniowo w zakresie od 0,5 do 4,5 V.
(np. czujnik cisnienia hydraulicznego: od 0 do 250 baréw => od 0,5 do 4,5 V)

W oprogramowaniu diagnostycznym iEBS warto$¢ cisnienia hydraulicznego jest zamieniana na referencyjng
wartosé cisnienia pneumatycznego. Upraszcza to ustawianie parametrow.

Warianty
Czujniki cisnienia hydraulicznego nie sg ujete w ofercie ZF.
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3 Komponenty iEBS do przyczep

3.3 Przetaczniki
3.3.1 Przetaczniki elektryczne i przyciski

Zastosowanie

Przetgczniki elektryczne sg uzywane do przekazywania elektrycznego sygnatu sterujgcego (niskoprgdowego) do
iIEBS, ktéry wyzwala odpowiednie dziatanie.

W niniejszym podreczniku, postugujemy sie nastepujaca terminologia:

Przycisk: chwilowa zmiana stanu elektrycznego do chwili zwolnienia przycisku

Przetacznik: trwata zmiana stanu elektrycznego do chwili ponownego przetaczenia.

3.3.1.1 Przycisk

Powszechnie wystepujace rodzaje potagczen w przypadku przyciskdw:

e Przycisk (chwilowy — normalnie rozwarty): tgczy obwod jedynie w chwili wcisniecia, WYACZAJAC tym
samym podtaczone urzgdzenie. Tego rodzaju przyciski nosza tez nazwe ,push to make”.

e Przycisk (chwilowy — normalnie zwarty): przerywa obwod w chwili weisniecia, WYtACZAJAC tym samym
podtgczone urzadzenie. Tego rodzaju przyciski noszg tez nazwe ,push to break”.

Warianty

441 006 029 0 | Przycisk (zielony) | Gwint centralny Chwilowe zatgczenie Przewdd przetgcznika
(normalnie rozwarty) 449 448 060 0

441 006 030 0 | Przycisk (zielony) | Obudowa gniazda | Chwilowe zatgczenie
(normalnie rozwarty)

3.3.1.2 Przetacznik obrotowy

Zastosowanie

Przetgczniki to urzadzenia elektryczne uzywane do przetgczania funkeji elektrycznych. W przypadku iEBS,

przetgcznik jest recznie obstugiwany przez uzytkownika i utrzymuje funkcje elektryczng WEACZONY -

WYYACZONY

Powszechnie uzywane rodzaje urzgdzen elektrycznych:

*  Przetgcznik obrotowy (podtrzymywany): przetgcznik obstugiwany poprzez jego obrdcenie, utrzymujgcy funkcje
elektryczng WYL albo Wk.

*  Przefgcznik obrotowy (chwilowy): przetgcznik obstugiwany przez jego obrocenie i zatgczany tylko w chwili
jego uzywania.

441 006 031 0 | Przeftacznik obrotowy (zétty) | Gwint centralny Podtrzymywane zataczenie | Przewdd przetgcznika
(normalnie rozwarty) 449 448 060 0
441 006 032 0 | Przetgcznik obrotowy Gwint centralny | Chwilowe zatgczenie
(niebieski) (normalnie rozwarty)
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3.3.1.3 Przetacznik cisnieniowy

Zastosowanie

Po osiggnieciu okreslonej wartosci cisnienia, nastepuje aktywacja styku elektrycznego (Wk. lub WY+L.). Po
osiggnieciu warto$ci progowej cisnienia, obwadd elektryczny zostanie zamkniety (normalnie rozwarty — NO) lub
otwarty (normalnie zwarty — NC).

Dane techniczne

Stopien ochrony IP5K4K, IP6K7, IP6KIK

Napiecie znamionowe 12/24V DC

Ciénienie robocze powietrza <12 baréw

Maksymalna czestotliwos$é przetgczania 30 operacji na minute
Warianty

441 014 602 0 Przetgcznik cisnieniowy Styk normalnie rozwarty (NO), ci$nienie przetgczania 0,4 +0,15 bar

3.3.1.4 Przetacznik zblizeniowy

Zastosowanie

Przetgcznik zblizeniowy jest przetgcznikiem elektrycznym, dziatajagcym na zasadzie wykrywania przedmiotow.

Gdy przetgcznik zblizeniowy wykryje przedmiot, automatycznie zewrze lub rozewrze obwdd elektryczny bez

koniecznosci dotykania lub mechanicznego przetgczania stykow.

Przetgczniki zblizeniowe sg najczesciej wykorzystywane do uruchamiania funkcji bezpieczenstwa GIO w

przyczepach (np. SafeStart lub funkcje hamulca rozktadarki)

Najczestszymi rodzajami potgczen elektrycznych dla przetacznikdw zblizeniowych sg normalnie rozwarty lub

normalnie zwarty, co przektada sie na stan przetgcznika przed jego aktywacjg przez docelowy obiekt:

* Normalnie rozwarty: wskazuje, ze wewnetrzny przetgcznik elektroniczny zwiera sie, kiedy czujnik zblizeniowy
wykryje obiekt (jezeli obiekt znajduje sie w strefie aktywacja — wyjscie zostaje przetgczone).

* Normalnie zwarty: wskazuje, ze wewnetrzny przetgcznik elektroniczny rozwiera sie, kiedy czujnik zblizeniowy
wykryje obiekt (jezeli obiekt znajduje sie w strefie aktywacja — wyjscie zostaje zablokowane).

Warianty
Przefaczniki zblizeniowe nie naleza do oferty ZF.

Ponizsza lista zawiera cze$¢ minimalnych wymagan, na podstawie ktérych przetgcznik zblizeniowy mozna
okresli¢ jako zgodny z iEBS

Napiecie robocze od8do 32V

Rodzaj potaczenia Technologia 3-przewodowa (przetgczenie plus lub minusem)
Znamionowy zakres wykrywania Od 20 do 40 mm, zaleznie od rodzaju zastosowania
Minimalny stopien ochrony IP 6K7; IP 6K9K

Standardowo wykrywane przedmioty | Metaliczne (stal, stal nierdzewna, mosigdz, aluminium, miedz)
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3 Komponenty iEBS do przyczep

3.4 SUBSYSTEMS

3.41 SmartBoard™

Zastosowanie

SmartBoard jest to interaktywny wyswietlacz, stosowany do elektronicznego monitorowania i wy$wietlania
informacji z przyczepy wyposazonej w iEBS. SmartBoard moze w sposéb aktywny sterowac wieloma funkcjami
ukfadu zawieszenia oraz uktadu hamulcowego przyczepy.

Funkcja

Aktywuje specjalne funkcje przyczepy i wyswietla informacje z przyczepy za pomocg prostego, przyjaznego

dla uzytkownika, o$mioprzyciskowego panelu sterowania. Urzgdzenie posiada intuicyjng strukture menu oraz

wyswietlacz ukierunkowany na ikony. Zasilanie SmartBoard bedzie najczesciej dostarczane z iEBS.

e Tryb wzbudzenia: SmartBoard uruchomi sie po nacisnigciu dowolnego przycisku. Jesli urzadzenie nie jest
podtgczone do przewodu zasilania, wowczas zasilanie jest dostarczane z wewnetrznego akumulatora. W
takim przypadku SmartBoard moze nie zosta¢ uruchomiony, gdy poziom natadowania akumulatora jest niski.
Ma to na celu zabezpieczenie przed gtebokim roztadowaniem.

Gdy pojemno$¢ akumulatora spadnie ponizej 30%, wyswietla sie informacja ostrzegawcza.

Dane techniczne

Roboczy zakres napiecia 8Vdo32V

Stopien ochrony IP 6K9K ISO 20653

Moment dokrecania dla $ruby mocujgce;j 15 Nm £+ 15%
Potgczenia

SmartBoard jest podtgczony za pomoca ztgcza HDSCS do Zrodta zasilania oraz magistrali komunikacyjnej CAN za
pomocg portu podsystemow iEBS.

1 CAN Low

2 CAN High m

s | (=00 | ()-IJ
| Il |2
5 - S| flw

o | gle)| |5} B
7 Zasilanie \s J

8 Masa (GND) InN=—x1
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Podtaczanie komponentéw

1 480 102 ... 0 | Modulator iEBS
2 446 192 2100 | SmartBoard 449929 ... 0 Zatgczony akumulator (zywotno$¢ ok. 6 lat)
446 192 2110 | SmartBoard do przyczep |449929... 0 Bez akumulatora
ADR
3 449929 ... 0 | Przewdéd HDSCS do Dtugoséci przewodu w Rozdziat ,10.6
SmartBoard (8-stykowy) Przeglad przewodow”, strona 231

Dodatkowe informacje

SmartBoard - opis systemu
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3 Komponenty iEBS do przyczep

3.4.2 OptiTire™

Zastosowanie

OptiTire to system monitorujgcy cisnienie w oponach (TPMS) do przyczep, pojazddw silnikowych i autobusdw.

Zapewnia state monitorowanie ci$nienia i temperatury w oponach pojazdu.

OptiTire mozna skonfigurowac¢ jako niezalezny system z uzyciem ECU OptiTire podtgczonego do dowolnego

wariantu modulatora iEBS (np. przyczepy o maksymalnie 5 osiach). W przypadku przyczep o liczbie osi

wiekszej niz b lub przyczep wymagajacych szerszego zakresu odbioru radiowego, mozliwe jest zamontowanie

maksymalnie 3 dodatkowych ECU OpitiTire

OptiTire mozna tez skonfigurowa¢ jako wbudowana funkcje iEBS Standard i iEBS Premium. iEBS z wbudowanym

OptiTire moze rowniez korzystac¢ z 3 zewnetrznych ECU OptiTire, rozszerzajgcych zasieg w celu poprawy

wydajnosci w ztozonych zastosowaniach. Dodatkowe informacje mozna znalez¢é w Rozdziat ,5.1.5 Funkcje

whbudowane”, strona 140

Funkcja

Ci$nienie opon jest mierzone za pomocg indywidualnych czujnikdbw. Zmierzone wartoéci uzyskiwane przez

czujniki sg w sposéb powtarzalny przekazywane do ECU OptiTire za posrednictwem sygnatu radiowego.

Dostepne sg cztery rozne rodzaje czujnikdw:

e Zewnetrzny czujnik kota (WM2): montowany na zewnatrz do istniejgcych $rub mocujgcych koto. Czujniki
zewnetrzne nie sg obstugiwane w urzadzeniach z wbudowang funkcjg OptiTire (np. iEBS Standard, iEBS
Premium i SCALAR EVO Pulse).

*  Wewnetrzny czujnik kota (WIS): montowany wewnetrznie do obreczy poprzez szyjke zaworu. Dysponuje
szybkoscig transmisji 19200 baud.

e Niebieski czujnik mocowany paskiem (Blue SMS): mocowanie wewnetrzne do obreczy kota za pomoca paska
z mocowaniem na rzepy. Dysponuje szybkoscig transmisji 19200 baud.

e Szary czujnik mocowany paskiem (Grey SMS): mocowanie wewnetrzne do obreczy kota za pomocg paska z
mocowaniem na rzepy. Dysponuje szybkos$cig transmisji 9600 baud.

Podtgczenie do podsystemow iIEBS zapewnia zasilanie i przekaz danych do iEBS oraz elementéw magistrali CAN,

np. SmartBoard czy jednostki telematyki.

Dzieki IEBS stanowigcemu bramke do ztacza ISO 7638, wszystkie dane dotyczace opony, zgodnie z UN/ECE-R13,

mogg by¢ przekazywane na deske rozdzielczg kierowcy.

1 CAN Low wejscie/wyijscie

2 CAN High wejscie/wyjécie m

3 : (8] | | B]=(]I

‘ Hllela] || [

° B (|1

- ail=)| |10

7 Napileo.ie robocze ‘ \s !/
(wejscie, typ. +24 V, zacisk 30) N Al

8 Masa (GND)
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Dane techniczne

Napiecie od8Vdo32V

Czestotliwo$c¢ radiowa | 433 MHz

Maksymalna liczba e 20 rozdzielonych na maksymalnie 5 osiach (maksymalnie 4 moduty kot na osi)
modutow kot e 2 kota zapasowe

Podtgczanie komponentéw

1 480102 ... 0 Modulator iEBS (wersja
podstawowa)
2 446 2201100 OptiTire 449928 ... 0
3 449928 ... 0 Przewdd HDSCS (8-pinowy) Dtugoéci przewodu w Rozdziat ,10.6

Przeglad przewoddw”, strona 231

- 446 220 100 0

OptiTire (pojazdy ciezarowe)

Urzgdzenie OptiTire przeznaczone do
pojazddw silnikowych i autobuséw.

Dodatkowe informacje

OptiTire™ — Opis uktadu

OptiTire™ - Przeglad podzespotdw przyczepy
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3 Komponenty iEBS do przyczep

3.4.3 ZF Telematics

Zastosowanie

Urzadzenia telematyczne zapewniajg pojazdowi ciezarowemu oraz przyczepie informacje, ktore sg

wykorzystywane do réznych zastosowan biznesowych. System telematyki pomaga w zarzadzaniu flotg,

zwiekszeniu bezpieczenstwa kierowcy oraz polepsza serwisowanie przyczepy.

System telematyki przyczepy zapewnia wiele korzysci, na przyktad:

e Pozycja geograficzna przyczepy, aktualny stan (postéj lub ruch)

e Gdy urzadzenie telematyczne jest podtgczone do portu podsystemow iIEBS, mozna uzyskac¢ dalsze informacje,
takie jak kody usterek iEBS, w przypadku nieprawidtowego dziatania

* Podstawg do podtaczenia urzgdzenia telematycznego nalezacego do firm zewnetrznych jest standard CAN
przyczepy.

Funkcja

Urzadzenia telematyczne ZF umozliwiajg dostep do portalu TrailerFit, ktéry umozliwia szczegdtowy wglagd w stan

przyczepy. Zdarzenia w ODR iEBS moga by¢ przedstawiane wraz z pozycjg GPS oraz wszystkimi informacjami

dotyczgcymi przejazdu. Jako przyktad, interwencja ABS moze by¢ pokazana wraz z pozycjg na mapie,
przebiegiem, obcigzeniem osi oraz dalszymi informacjami dotyczacymi przejazdu.

Nastepujgce urzadzenia telematyczne obstugujg portal TrailerFit

e TX-Trailer Pulse: niedrogie urzgdzenie telematyczne spetniajgce podstawowe wymagania, zgodne z normami
ADR dotyczgcymi przewozenia towardw niebezpiecznych.

e SCALAR EVO Pulse: urzgdzenie telematyczne z akumulatorem. Jest zgodne z przepisami ADR. Co wiecej,
zintegrowany odbiornik OptiTire kompatybilny z czujnikami SMS monitoruje informacje z TPMS. Dzieki
whbudowanemu akumulatorowi, potozenie przyczepy moze by¢é monitorowane przez maksimum 160 dni,
nawet jesli jest ona odfgczona.

e SCALAR EVO Guard: najwyzszej klasy urzgdzenie telematyczne, ktére pozwala monitorowac i sterowac
ustawieniem zewnetrznych czujnikdéw (np. przekazywac informacje z systemu monitorowania czujnikdw
temperatury i czujnika drzwi). Dzieki wbudowanemu akumulatorowi, potozenie przyczepy moze byé
monitorowane przez maksimum 160 dni, nawet jesli jest ona odfgczona.

Dane techniczne

Wymiary (facznie z punktami mocowania) 125 x 103 x 44 mm 154 x 132 x 50 mm 218 x 152 x 63 mm
Wymiary (bez punktéw mocowania) 82 x 103 x 44 mm 105 x 132 x 50 mm 175 x 162 x 63 mm
Masa ~ 0,25 kg ~ 0,48 kg ~ 0,9 kg
Stopien ochrony (IP) IP6K6K / IPEK9K ISO 20653

Zakres napiecia wejsciowego od 10 do 32V ‘ od 9do 32V

Dodatkowe informacje

Szczegodtowe informacije na temat rozwigzan SCALAR EVO mozna znalez¢ pod adresem:
https://www.zf.com/products/en/cv/fleet/fms _for cargo/fms for cargo transics
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Komponenty iEBS do przyczep

Podfaczanie komponentow

1 480102 ... 0 Modulator iEBS

2a 346 291 0000 TX-TRAILERPULSE 449928 ... 0

2b 346 292 0000 SCALAR EVO Pulse | 449 928 ... 0 | Zawiera akumulator i wbudowana funkcje OptiTire

2b 346 292 001 0 SCALAR EVO Pulse | 449928 ... 0 | Zawiera akumulator i wbudowang funkcje OptiTire.

/ zabezpieczeniem przepieciowym

3 449928 ... 0 Przewod HDSCS Dtugosci przewodu w Rozdziat ,10.6 Przeglad
(8-pinowy) przewodow”, strona 231

4a 554 052 051 4 Zaawansowany | — Wspornik do TX-TRAILERPULSE i SCALAR EVO
wspornik Pulse. Zaawansowany |-wspornik jest domysinym

ab 554 052 041 4 L - wspornik wspornikiem. Wspornik L jest alternatywg

SCALAR EVO Guard

1 480102 ... 0 | Modulator iEBS
2 346 290 000 0 | SCALAR EVO Guard
3 449 936 050 0 | Przewdd HDSCS

(6 stykow)

Dtugosci przewodu w
Rozdziat ,10.6
Przeglad przewodow”,
strona 231
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3 Komponenty iEBS do przyczep

3.5 Pozostate
3.5.1 Router & Repeater

Zastosowanie

Uzywany w zastosowaniach w pociggach drogowych lub wydtuzanych przyczepach. Urzadzenie obstuguje

komunikacje dwukierunkowa miedzy silnikowym pojazdem a iEBS przyczepy oraz dalszymi przyczepami.

e Router: komunikacja CAN ISO 11992 z drugg przyczepg (pociggi drogowe)

e Repeater: wsparcie wyjatkowo dtugich przyczep (dtugosé linii CAN w przyczepie: ponad 18 m, a catkowita
dtugosce: 80 m).

Funkcja

Router CAN odbiera sygnat CAN hamulca pojazdu silnikowego i rozdziela sygnat do maksimum pigciu
modulatoréw iEBS.

Niektdére warianty routeréw lub repeaterdéw sg wyposazone w port do czujnika ci$nienia. Czujnik cisnienia

bedzie podtgczony do linii sterujacej (blisko zottego ztgcza), aby przyspieszy¢ sygnat hamulca pneumatycznego
skierowany do modulatora iEBS. Polepszy to czas reakcji w przypadku, gdy brakuje sygnatu CAN przekazywanego
za posrednictwem ztgcza ISO 7638. Kompatybilny czujnik cisnienia mozna znalezé w Rozdziat ,3.2.4  Czujniki
ci$nienia”, strona 75.

Router/repeater jest w petni zgodny z ISO 11992. Pociggi drogowe moga sktadac sie z przyczep wyposazonych w
roznego rodzaju uktady hamulcowe, o ile wszystkie one spetniaja wymogi UN/ECE R13.

Potgczenia
Styk  |WEJSCIEzasitania  [Obraz
1 Linia danych CAN-L
2 Linia danych CAN-H
3 Lampka ostrzegawcza
4 Masa (Zacisk 15)
5 Masa (GND)
6 Zacisk 15
7 Zacisk 30
Styk  |WYJSCIE 1/WYISCIE 2 zasilania  [Obraz |
1 Linia danych CAN-L
2 Linia danych CAN-H
3 Lampka ostrzegawcza
4 Masa (Zacisk 15)
5 Masa (GND)
6 Zacisk 15
7 Zacisk 30
Styk [Caujnikcignienia  [Obraz
1 Zasilanie czujnika
2 Masa (GND)
3 Wejscie czujnika
4 _
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Warianty

Router O u| Zenskie Meskie Meskie -

446 122 0500 O

Repeater O | Zeniskie Meskie - Zenskie
446 122 051 0 |

Router O M | Meskie Meskie Meskie -

446 122 052 0 O

Repeater O | Meskie Meskie - Zenskie
446 122 053 0 |

Router O M | Meskie Meskie Meskie Zenskie
446 122 054 0 O |

Router O | Zenskie Meskie Meskie Zenskie
446 122 056 0 O |

Ograniczenia

Router/repeater podlega normie ISO 7638, brak mozliwosci skonfigurowania za pomoca 24N.
Dodatkowe informacje

Router i Repeater - opis systemu dla TEBS E
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3 Komponenty iEBS do przyczep

3.5.2 Brzeczyk

Zastosowanie

Brzeczyk jest zewnetrznym urzadzeniem akustycznym do wszystkich rodzajéw przyczep wymagajacych
dodatkowego sygnatu ostrzegawczego dla systeméw takich jak TailGUARD czy funkcje GIO (np. immobilizer lub
alarm przechylania).

Brzeczyk stanowi jedynie ,dodatek” i nie ma wptywu na dziatanie samych systemow lub funkgji.

Dane techniczne

Stopien ochrony IP67
Napigecie znamionowe 12/24V DC
Zuzycie pragdu 300 mA
Poziom ciénienia akustycznego (czestotliwosé 91 dB+£3dB (1,5 kHz £ 300 Hz)
rezonansoway)
Sruby mocujace/moment dokrecania 2x M6/6 £1 Nm
Warianty
894 450 000 0 Brzeczyk Wymagany przewdd 449 408 .. 0.
Dtugosci przewodow w Rozdziat ,10.6 Przeglad przewodow”, strona
231
Montaz

Brzeczyk jest montowany w tylnej czesci przyczepy (ramy pojazdu, nadwozia lub wspornika). Brzeczyk ma zostac
zamontowany w miejscu ostonietym przed chlapigcg wodg i brudem.

S—

<_
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3 Komponenty iEBS do przyczep

3.5.3 Zewnetrzna zielona lampka ostrzegawcza

Zastosowanie

Najczestsze zastosowania zielonej lampki ostrzegawczej:

* Do aktywnych sygnatéw: z ABS lub RSS

* Sygnat przecigzenia: wskazuje, ze przekroczono maksymalng mase

*  Wysoko$¢ nadwozia przyczepy: wysoko$¢ ECAS powyzej pewnego poziomu (np. poziomu jazdy)

e Stan osi unoszonej: wskazuje, czy 0$ unoszona jest podniesiona/opuszczona

Funkcja

Zielona lampka ostrzegawcza zapewnia kierowcy sygnat wizualny informujgcy o stanie dziatania uktadu, do
ktorego jest podtgczona. Lampka ostrzegawcza powinna by¢ zainstalowana zgodnie z odpowiednimi wymogami
prawa.

Zielona lampka jest lampa LED obstugujgca napiecia systemow 12 Vi 24 V.

Zielona lampka ostrzegawcza typu LED wymaga prawidtowej biegunowosci.

Dane techniczne

Ztacze elektryczne Ztacze superseal zenskie Tyco AMP (cze$é nr 282080-1)
Sruby mocujace/moment dokrecania (2x) Sruby z tbem kotnierzowym M4/1 Nm =+ 0,1
Napigcie znamionowe 12/24V DC
Warianty
446 105523 2 Zewnetrzna zielona lampka Przewod do zielonej lampki ostrzegawczej: 449 940 .. 0
ostrzegawcza Dtugosci przewodu w Rozdziat ,10.6 Przeglad

przewodow”, strona 231
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4 Funkcje modulatora iEBS

4 Funkcje modulatora iEBS
4.1 Charakterystyka techniczna

Dane techniczne

Modulatory iEBS sg wyposazone w nastepujgce elementy:

e Dwa zawory elektromagnetyczne ABS do sterowania sitownikami hamulcowymi

e 2 lub 4 kanaty wejsciowe do czujnikow predkosci két (zaleznie od wariantu)

e Interfejs CAN zgodny z ISO 11992, do komunikacji miedzy pojazdem silnikowym i przyczepa

e 1 czujnik przyspieszenia bocznego do monitorowania stabilno$ci jazdy (uzywany do RSS)

* 1 wewnetrzny czujnik cisnienia do pomiaru ci$nienia sterujgcego hamulca (zotte ztgcze pneumatyczne)

* 2 wewnetrzne czujniki ci$nienia do pomiaru cisnienia wyj$ciowego do sitownikdéw hamulcowych

* 1 wewnetrzny czujnik cisnienia do monitorowania cisnienia zasilania (zbiornik hamulca)

* 1 wewnetrzny czujnik cisnienia do pomiaru obcigzenia osi (warianty do przyczep z zawieszeniem
pneumatycznym)

*  Modut rozdzielajgcy uktadu pneumatycznego (PDM) wyposazony w funkcje awaryjnego hamowania oraz we
wszystkie ztgcza pneumatyczne

e Zawor redundantny zapewniajgcy podstawowe dziatanie w zakresie hamowania w przypadku braku zasilania
energig elektryczng

Potaczenia

Potgczenia elektryczne: przeglad wariantdw iEBS z potgczeniami elektrycznymi mozna znalez¢ w Rozdziat ,10.4.1

Potaczenia elektryczne”, strona 226

Potgczenia pneumatyczne: przeglad wariantéw iEBS z oznaczeniami portdéw pneumatycznych oraz odpowiednimi

konfiguracjami ztgcz mozna znalezé w Rozdziat ,10.4.2 Potgczenia pneumatyczne do iEBS”, strona 227

Warianty

Pemny przeglad wariantu mozna znalez¢ w Rozdziat ,10.1 Warianty iEBS”, strona 223

Montaz

Petny opis procedury instalacji oraz danych technicznych w oparciu o numer czesci mozna znalezé w Rozdziat ,6

Przewodnik instalacji”, strona 198

Dodatkowe informacje

. Przejdz do www.wabco-customercentre.com/catalog

“‘R Modulator iEBS mozna wyszuka¢, wprowadzajac w polu wyszukiwania jego numer (np. 480 102 201 0).

Wybierz produkt z listy wynikdw, by przejsé do szczegdtowych informacji na temat urzgdzenia.
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Funkcje modulatora iIEBS

4.2

Funkcje hamowania

Przeglad funkcji hamowania

4.2.1
ABS

Funkcja

Funkcja zapobiegania blokowaniu két (ABS) optymalizuje sterowanie przyczepa
w trakcie hamowania awaryjnego, pozwalajgc unikngé zablokowania két.

Rozdziat - patrz
strona 90

4.2.2 Stabilizacja
pojazdu RSS

Stabilizacja pojazdu (RSS) aktywuje hamulce przyczepy w sposéb
automatyczny, gdy wystepuje zagrozenie przechyleniem podczas pokonywania
zakretow. Funkcja ta pomaga ustabilizowaé przyczepe w pewnych granicach
fizycznych, znacznie ograniczajgc zagrozenie wystgpienia przechylenia.

Rozdziat - patrz
strona 99

4.2.3 Funkcja
wykrywania
obcigzenia

Gtéwna funkcja uzywana w celu polepszenia kompatybilno$ci hamowania w
zespole pojazd silnikowy-przyczepa, poprzez automatyczne dostosowanie sity
hamowania proporcjonalnie do obcigzenia osi.

Rozdziat - patrz
strona 103

4.2.4 Funkcja
zatrzymania na
postoju

Funkcja, ktéra przetacza z elektrycznego sterowania hamowaniem na
hamowanie redundantne w przypadku postoju, aby zapobiec niepotrzebnemu
zuzyciu pradu przez modulator iEBS.

Rozdziat - patrz
strona 110

4.2.5 Awaryjne

Funkcja ta symuluje charakterystyke obcigzenia i podaje ci$nienie 6,5 bara w

Rozdziat - patrz

Zabezpieczenie
przed dziataniem
sit powodujgcych
przecigzenie

sprezynowego oraz roboczego.

hamowanie celu zapewnienia maksymalnej sity hamowania w przypadku wykrycia sytuacji | strona 110
wymagajgcej awaryjnego hamowania.
4.2.6 Funkcja, ktéra zapobiega jednoczesnemu zastosowaniu hamulca Rozdziat - patrz

strona 110

4.2.7 Zawoér Zintegrowany regulator cisnienia, ktéry chroni uktad hamulcowy w przypadku Rozdziat - patrz
przeptywowy spadku ciénienia powietrza w pneumatycznym uktadzie zawieszenia. Zapewnia | strona 110
zawieszenia minimalny poziom ci$nienia wynoszacy 5 bar w obwodzie hamulca.

pneumatycznego

(OVAS)

428 Funkcja bezpieczenstwa, ktéra stale monitoruje ci$nienie zasilania zbiornika. Rozdziat - patrz
Monitorowanie Zapalenie lampki ostrzegawczej sygnalizuje wystapienie cisnienia o wartosci strona 111
ci$nienia w ponizej 4,5 bar.

zbiorniku

4.2.9 Sterowanie
cisnieniem
hamulcow

Wewnetrzny sterownik cisnienia hamowania w iEBS dostosuje ci$nienie
zasilania (wyjscie do sitownika) proporcjonalnie do ciénienia sterowania
(wejscie p, ), zgodnie z obcigzeniem przyczepy.

Rozdziat - patrz
strona 111

4.2.10 Zewnetrzny
czujnik
wymaganego
cisnienia

W przypadku zespotéw pojazd silnikowy-przyczepa, w ktérych pojazd
silnikowy nie przesyta polecenia hamowania za posrednictwem CAN. W celu
polepszenia czasu uruchomienia hamulca, mozna zainstalowac¢ opcjonalny
zewnetrzny czujnik zapotrzebowania na ci$nienie. Jego dziatanie opiera sie na
konwersji pneumatycznego ci$nienia sterujgcego w sygnat elektryczny, ktory
zostanie przestany do iEBS.

Rozdziat - patrz
strona 112
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4 Funkcje modulatora iEBS

4.21 Funkcja ABS

Zastosowanie

Uktady zapobiegajgce blokowaniu hamulcow (ABS) majg na celu zapobieganie blokowaniu két przyczepy na
skutek zastosowania hamulca zasadniczego. Zapewnia to stabilnos¢ przyczepy w trakcie hamowania.

Dotyczy wszystkich przyczep kategorii O3 i O4.

Przepisy

Zgodnie z UN/ECE R13, od pazdziernika 1991 roku, ABS stanowi obowigzkowe wyposazenie przyczep kategorii
04 podczas homologowania po raz pierwszy nowego pojazdu. ABS produkgji ZF spetnia wymogi wydajnos$ci,
€0 znaczaco przyczynito sie do zwiekszenia bezpieczenstwa ruchu drogowego. Obecnie funkcja ABS jest
zintegrowana w iEBS i stale jest regulowana przez przepisy UN/ECE R13.

Funkcja

Zintegrowana funkcja ABS wymaga obecnosci czujnikdw predkosci kot (WSS), ktdre sg zainstalowane na
piastach kot przyczepy. Podczas jazdy przyczepy, czujniki stale przesytajg sygnaty predkosci két do iEBS.

W przypadku ewentualnego zablokowania kota, logiczny uktad sterujgcy ABS, wykorzystujgc informacje
dostarczone przez czujniki predkosci két, wysyta sygnaty do odpowiedniego zaworu elektromagnetycznego ABS
w celu przytrzymania, uruchomienia lub zwolnienia hamulcoéw, w zalezno$ci od potrzeby. Funkcja ABS dziata w
sposéb automatyczny i kierowca nie musi wybiera¢ tej opciji.

Zadaniem tej funkcji jest utrzymanie sit skrecajgcych w hamowanych kotach, aby zagwarantowac, ze pojazd lub
zespot pojazdodw zachowa stabilnosé jazdy oraz zdolno$é manewrowania w mozliwych granicach fizycznych.
System sterujgcy ABS maksymalizuje wykorzystanie przyczepnosci lub tarcia miedzy oponami i powierzchnig
drogi, nie powodujgc blokowania opon. Prowadzi to do zminimalizowania drogi hamowania/zatrzymania przy
zwiekszeniu do maksimum skutecznosci hamowania przyczepy.

iEBS stale monitoruje predkos$¢ obrotowg kot wyposazonych w czujniki. W przypadku nieuniknionego
zablokowania kota, nastepuje zadziatanie modulatora iEBS (ci$nienie hamowania zostanie ograniczone do
wartosci, przy ktorej kota ponownie bedg sie obracaty, po czym zostanie wznowiony ponownie ten sam proces
hamowania).

Zalety ABS

Zabezpieczenie zdolnos$ci skrecania
Skutecznie wspiera kierowce podczas
manewrdw hamowania, pomagajgc w

ABS

utrzymaniu stabilno$ci oraz sterownosci
przyczepy

BEZ ABS

Skrocona droga hamowania
Wieksze przyspieszenie ujemne podczas

ABS

twardego uruchomienia hamulca na $liskich
nawierzchniach.

BEZ ABS

Bezpieczenstwo hamowania awaryjnego
Uktad sterujacy ABS zapewnia stabilnos¢
hamowania zespotu pojazd silnikowy-

ABS

przyczepa, co zapobiega ,ztozeniu sie”
catego zespotu (zestaw drogowy traci
stabilnos¢, co prowadzi do wystagpienia
zjawiska sktadania podobnie jak w przypadku
sktadanego scyzoryka, w konsekwencji
istnieje ryzyko uderzenia kabiny pojazdu
przez przyczepe).

BEZ ABS
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Montaz

Sygnaty z czujnikow predkosci kot ABS C-D i E-F sg oceniane dla potrzeb logicznego uktadu sterujgcego ABS.
W przypadku wszystkich konfiguracji ABS (Rozdziat ,4.2.1.1 Konfiguracje ABS”, strona 92), dodatkowe
sitowniki hamulcowe w pozostatych osiach mozna podtgczy¢ do istniejgcych modulatorow z sitownikami
hamulcowymi két z czujnikami. Te posrednio sterowane kota nie wysytajg zadnych informacji do modulatora
iEBS. Zatem nie mozna zagwarantowac, ze posrednio sterowane kofa (kota wyposazone w czujniki) nie ulegng
zablokowaniu.

Konfiguracja parametréw rozmiaru opon

W celu umozliwienia zoptymalizowanego dziatania systemu sterujgcego ABS, nalezy wprowadzié prawidtowe
ustawienie parametru rozmiaru opon (okreslenie gtdwnej osi, liczba zebdw tarczy impulsowej oraz obwdd opony).
Dopuszcza sie rozbiezno$¢ £20% zdefiniowanego rozmiaru w stosunku do zamontowanej tarczy impulsowej, o ile
wplywa to jednakowo na wszystkie kota z czujnikami. Pojedyncze koto moze wykazywaé maksymalne odchylenie
6,5% od warto$ci parametru rozmiaru opony. Bardziej szczegdtowe informacje znajdujg sie w dziat ,Opony
pojedyncze, Super Single i blizniacze” na stronie 17

Opony mozna skonfigurowac¢ w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS w zaktadce System > Parametry > (1)
Pojazd > Ustalenie osi

Podzespoty taczace

IN/OUT '

—= =
SUBSYSTEM |
| ABS F ABS E |
E i 1, 4

1 480 102 ... 0 | Modulator iEBS
2 449733 ... 0 | Przewdd do czujnika Podtgczenie do portéw ABS
predkosci kot Dtugosci przewodow w Rozdziat ,10.6
Przeglad przewoddw”, strona 231
3 441 032 808 0 | Czujnik ABS predkosci kot 449733 ... 0 | Czujnik ABS typu S+ z przewodem 0,4 m

441 032 809 0 | Czujnik ABS predkosci kot 449733 ... 0 | Czujnik ABS typu S+ z przewodem 1,0 m
4 899 759 815 4 | Tuleja z czujnikiem

5 Niedostarczany | Koto impulsowe
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4 Funkcje modulatora iEBS

4.21.1 Konfiguracje ABS

Nalezy starannie wybra¢ konfiguracje ABS w oparciu o zachowanie dotyczace blokowania kota przyczepy.
Obcigzenie osi w zawieszeniach pneumatycznych jest zazwyczaj w sposdb dynamiczny zréwnowazone,
natomiast zawieszenia mechaniczne moga, lecz nie muszg by¢ zréwnowazone. Aby zapewni¢ optymalng
skutecznos$¢ sterowania ABS, zaleca sie konfiguracje 4S (z 4 czujnikami) w celu zapewnienia najmniejszego
blokowania kota dla zawieszerh mechanicznych.

W oparciu o predkos$¢ két, logiczny uktad sterujgcy okresla, czy jedno czy wiecej kot wykazuje ,tendencje do
blokowania”, i decyduje, czy nalezy zmniejszy¢, utrzymac lub zwiekszy¢ odpowiednie cisnienie hamowania.
Ponizszy przeglad obejmuje rézne konfiguracje oraz objasnia réznice miedzy nimi.

1x modulator iEBS
2x czujnik predkosci ABS

1 do 3-osiowa naczepa /
przyczepa centralnoosiowa

Zawieszenie pneumatyczne, hydrauliczne lub
mechaniczne.

Zasada IC sterowania ABS: z kazdej strony, jeden czujnik predkoéci ABS oraz jeden zawér elektromagnetyczny ABS

tworzg indywidualny kanat sterujacy (IC) po obu stronach. Oznacza to, ze zasada sterowania hamowaniem (IC) dziata w
sposéb niezalezny po obu stronach.

Konfiguracja ABS 2S/SM wykazuje najlepsza wydajnosé ABS w trakcie hamowania z petng sitg. Podczas hamowania
sterowanego przez ABS cisnienie hamowania po kazdej stronie jest indywidualnie zwiekszane do maksimum. Dzieki
temu uzyskuje sie mozliwie najlepszg i najkrétszg droge zatrzymania.

Sitowniki hamulcowe dodatkowych kot, ktére nie sg wyposazone w czujniki predkosci kot, moga byé podtagczone
pneumatycznie po obu stronach do két wyposazonych w czujniki (IC). Jednak te pozbawione czujnikéw kota mogg
wykazywac tendencje do blokowania, poniewaz beda sterowane tylko w sposéb posredni (IDC).

p 1x modulator iEBS 1- do 3-osiowa naczepa /
2x czujnik predkosci ABS przyczepa centralnoosiowa

1x zawor do wysterowania
nizszego ciénienia (SLV)

- 1x zawdr przekaznikowy

Zawieszenie pneumatyczne, | Przyczepy z jedng osig
N— () hydrauliczne lub samoskretng
mechaniczne.

Zasada IC sterowania ABS + IDC: ta konfiguracja jest przeznaczona do przyczep z osig samoskretng w celu polepszenia
stabilnosci osi samoskretnej podczas sterowania hamowaniem ABS na nawierzchniach drogowych o zréznicowanym
wspotczynniku tarcia miedzy obydwiema stronami przyczepy (lewa i prawg).

Zawoér do wysterowania nizszego cisnienia (SLV) umozliwi uzyskanie nizszej wartosci cisnienia z kanatéw sterujgcych
ci$nieniem po obu stronach (zawory elektromagnetyczne ABS) w celu zasilenia zaworu przekaznikowego (RV), ktéry
rozdzieli ciSnienie hamowania o tej samej wartosci do sitownikéw hamulcowych po kazdej stronie osi samoskretnej (IDC).
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4 Funkcje modulatora iIEBS

1x modulator iEBS
4x czujnik predkosci ABS

2 do 3-osiowa naczepa /
przyczepa centralnoosiowa

Zawieszenie pneumatyczne, hydrauliczne lub
mechaniczne.

Zasada MSC (Modified Side Control, modyfikowane sterowanie stronami) sterowania ABS: po kazdej stronie osi
przyczepy znajduja sie dwa czujniki predkosci kot ABS. Lewa i prawa strona osi przyczepy sa sterowane oddzielnie.

W trakcie hamowania sterowanego przez ABS koto z czujnikiem wykazujgce tendencje do blokowania sie bedzie
dominowato w sterowaniu catg strong (MSC), tgcznie ze sterowaniem cisnieniem kota sterowanego posrednio.

1x modulator iEBS Premium | 2 do 3-osiowa naczepa /

4x czujnik predkosci ABS przyczepa centralnoosiowa /

1x 3. modulator przyczepa z dyszlem

(zawor przekaznikowy EBS)
1x czujnik ci$nienia +
przewod

Zawieszenie pneumatyczne, hydrauliczne lub
mechaniczne.

Zasada sterowania ABS IC dla gtéwnej osi oraz MAC (Modified Axle Control, zmodyfikowane sterowanie osig) dla osi
wyposazonej w 3. modulator (zawor przekaznikowy EBS).

Po kazdej stronie gtéwnej osi przyczepy znajduje sie jeden czujnik predkosci kot ABS. Pozostate 2 czujniki znajdujg sie
po kazdej stronie osi wyposazonej w zawor przekaznikowy EBS, petnigcy role 3. modulatora.

W celu okreslenia obcigzenia osi i dostosowania sity hamowania, w uktadzie zawieszenia pneumatycznego osi z 3.
modulatorem musi by¢ zamontowany czujnik ci$nienia.

Sitowniki hamulcowe dodatkowych kot, ktére nie sg wyposazone w czujniki predkosci ko, moga byé podtgczone
pneumatycznie po obu stronach do két wyposazonych w czujniki (IC) na gtdéwnej osi. Jednak te pozbawione czujnikdw
kota moga wykazywadé tendencje do blokowania, poniewaz beda sterowane tylko w sposéb posredni (IDC).

W trakcie hamowania z uzyciem ABS 0$ gtdbwna oraz osie sterowane posrednio beda kontrolowane stronami, podczas

gdy 0$ z 3. modulatorem bedzie réwnomiernie rozktada¢ cis$nienie hamowania pomiedzy sitowniki hamulcowe z
czujnikami.
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4.2.1.2 Ustawienie czujnikéw / modulatoréw ABS

iEBS Premium

iEBS Basic Air C-D 0$ gtéwna (nieunoszona) Sterowanie indywidualne (IC)
iEBS Basic Steel C-D 0O$ gtéwna (nieunoszona) Zmodyfikowana regulacja
iEBS Standard stronami (MSC)

E-F 0O$ dodatkowa

(o$ unoszona jest dozwolona)

[ ] o] [F]
[ ] I [E]

Standardowa konfiguracja ABS naczep, wozkéw Dolly oraz przyczep centralnoosiowych

25/2M+ SLV 45/2M

4S5/3M

T

T

NH

| I I | < = |
Lo JL J|Lr Lol ||[loll
/ - <_ <_ 1 e
O @@
L L J[c] Ll J{LEJLCIl  J]Lc |l
+
Le ]l _Ilo] Lol
E -
LEJ Jlc]lc] JeJ[LEJC] |
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4 Funkcje modulatora iIEBS

Konfiguracja ABS przyczep z dyszlem

Lel [ _Ilo]

LE]T [ _1Lc]

Konfiguracja ABS naczep typu inloader

Naczepy typu inloader sg specjalnymi pojazdami transportowymi (np. do przewozu duzych tafli szkta lub
betonowych paneli). Pojazdy te sg oparte na ramie w ksztafcie litery U i nie dysponujg zadnymi mechanicznymi
pofaczeniami miedzy lewg a prawg strong agregatu osiowego. Modulator naczepy mozna zamontowac
jedynie w przedniej czesSci naczepy, w poblizu sworznia krélewskiego. Z uwagi na koniecznos¢ prowadzenia
dtugich przewodow pneumatycznych miedzy modulatorem a sitownikami hamulcowymi, stosuje sie zawory
przekaznikowe, ktére majg skracac czas reakgji.

2S/2M_SRV 2S/2M_DRV 4S/2M_SRV

Alternatywne ustawienie modulatora mozna znalez¢ w Rozdziat ,6.2 Instalacja na przyczepie”, strona 198.

Inteligentny, elektroniczny uktad hamulcowy do przyczep
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4 Funkcje modulatora iEBS

4.2.1.3 Konfiguracja ABS oparta o typy osi

0Os gtéwna

Naczepy, przyczepy centralnoosiowe:

0s, na ktérej zainstalowane sg czujniki predkosci két ABS C oraz D, to 0$ gtéwna. Ta 0$ nie moze by¢ osig

unoszong, poniewaz jej zadaniem jest spoczywanie na podtozu i state dostarczanie wartosci predkoéci obrotowe;

két dla potrzeb funkcji ABS.

Osie pozbawione czujnikdw sg uwazane za sterowane posrednio i moga by¢ skonfigurowane do funkcji

specjalnych, np. jako 0$ unoszona lub samoskretna.

Osie unoszone i osie wleczone

Os unoszona jest przeznaczona do poprawienia efektywnosci przyczepy poprzez automatyczne podnoszenie lub

opuszczanie opon z/na nawierzchnie drogi. O$ unoszona jest najczesciej montowana przed osig gtéwna w celu

regulacji rozktadu obcigzenia przyczepy; oraz za osig gtéwng w celu zapewnienia kontroli nad rozstawem osi
przyczepy i jej zwrotnoscig.

Specjalnym rodzajem osi unoszonych sg osie wleczone. Osie wleczone obnizajg obcigzenie osi na podtozu

poprzez spuszczanie cisnienia z miechdw nosnych. Zwrotnosé przyczepy poprawia sie podobnie jak w przypadku

0Si unoszonej.

Niektdre korzysci z podnoszenia lub obnizania osi unoszonej:

* Optymalizacja obcigzenia przyczepy, maksymalne obcigzenie zostanie rozdzielone na osie stykajace sie z
podtozem.

* Polepszenie zdolnosci manewrowania poprzez skrécenie rozstawu osi naczepy. Obcigzenie osi wleczonej
zostanie zmniejszone, gdy kota pozostang na nawierzchni drogi, jednak tarcie i opor toczenia zostang
Znaczaco zmnigjszone.

* /wiekszenie zywotnosci opony oraz ograniczenie oporu toczenia, gdy 0$ jest uniesiona w przypadku braku
obcigzenia. Dzieki temu uzyskuje sie nizsze zuzycie paliwa.

Ograniczenia

Gtowna 0$ wyposazona w czujniki nie moze by¢ uzywana jako o$ unoszona. Dowolna konfiguracja 25/2M moze

wykorzystywac jako 0$ unoszong wytacznie kota osi pozbawionej czujnikéw.

W przypadku naczep z wiecej niz 1 osig unoszong, wymagany jest iEBS Standard lub Premium. Osie z kotami bez

czujnikéw to zalecana opcja w przypadku osi unoszone;.

Os z zainstalowanymi czujnikami E i F moze by¢ wykorzystywana jako 0$ unoszona. W tym przypadku

konfiguracja ABS zmieni sie z 4S do 2S do momentu obnizenia osi unoszone;.

Osie skretne

Osie skretne pomagajg w skierowaniu przyczepy w zgdanym kierunku skretu, przy jednoczesnym zmniejszeniu

zuzycia opon z powodu ciggniecia podczas skrecania.

Osie skretne wymuszajgce - lub osie samoskretne moga by¢ bezposrednio sterowane przez ABS (0$ wyposazona

w czujniki predkosci két) - lub sterowane posrednio (0$ bez czujnika predkosci kot i sterowana za posrednictwem

gtéwnej osi wyposazonej w czujnik).

Konfiguracja ABS typu 2S5/2M+SLV jest zalecana do przyczep wyposazonych w osie samoskretne. Zapobiega

odczepieniu sie két przyczepy od drogi na zakrecie przy wtgczonym RSS.

Dodatkowa stabilno$é osi samoskretnej podczas dziatania systemu ABS

@ W przypadku drgan lub odchylert podczas procesu sterowania przez ABS, 0$ skretna powinna by¢ przetgczona
na sztywng za pomoca przetgcznika predkosci (ISS).

96 Inteligentny, elektroniczny uktad hamulcowy do przyczep



4

Funkcje modulatora iIEBS

Konfiguracje wieloosiowe

Podczas gdy standardowa konfiguracja dla naczepy sktada sie z pojazdu wyposazonego w jedng, dwie lub trzy
osie dzielgce cate obcigzenie jako jedna grupa, to konfiguracja wieloosiowa sktada sie z pojazdu ciggnionego z co
najmniej 4 osiami dzielgcymi obcigzenie pomiedzy co najmniej dwie grupy osi.

Przyczepy wieloosiowe muszg dysponowac co najmniej jedng osig na grupe wyposazong w czujniki predkosci
kot. Czujniki predkosci két powinny by¢ zamontowane na tych osiach w grupie, ktore przejawiajg najwiekszg
tendencje do blokowania sie. Osie lub kota pozbawione czujnikdw sg sterowane w taki sam sposob jak sterowane

bezposrednio osie (MAR) lub kota (IC).

W trakcie hamowania przyjmuje sie rownomierne wykorzystanie osi w grupach z dynamicznym przydziatem
obcigzenia (np. wyposazonych w zawieszenie pneumatyczne do rozdziatu obcigzenia). Grupy osi ze statyczng
kompensacjg obcigzenia (np. wyposazone w zawieszenie mechaniczne) powinny by¢ skonfigurowane w taki
sposoéb, by kota wszystkich osi osiggaty maksimum sity hamowania w tym samym czasie. Ponadto, koto z
czujnikiem sterowane bezposrednio nie powinno kontrolowac¢ wiecej niz dwoch kot bez czujnikdéw na grupe (w
przypadku przyczepy z osig centralng koto z czujnikiem sterowane bezposrednio nie powinno kontrolowaé wiecej
niz jednego kofa lub osi na grupe). Dopuszczalna roznica wejsciowego momentu hamowania dla wszystkich

konfiguracji z ABS nie moze przekracza¢ 20%.
Kilka modulatoréw iEBS Basic

Systemy z 2 modulatorami iEBS mozna
zainstalowaé za pomocg routera CAN w naczepach
z wiecej niz 3 osiami oraz maksymalnie 6 osiami.

Na przyktad, w 6-osiowej naczepie, pierwsza

0 U! g©gg©2! g@g

konfiguracja 25/2M bedzie sterowata 3 osiami, @
a druga konfiguracja 25/2M bedzie sterowata
pozostatymi osiami. Poverin

<

—>H

Power Out2 &

=1 8

m o [ |

Power Out 1

[ | | 1
[ C -] c |-

Wspolne konfiguracje ABS

2 osie
2S/2M - IC
iEBS Basic Air

0$ unoszona

0s gtéwna

3 osie
2S/2M - IC
iEBS Basic Air

0O$ unoszona

0s$ gtéwna

0Os$ sterowana posrednio
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| O$ unoszona

2 osie

2S/2M + SLV

iEBS Standard

0s$ gtéwna A— ﬂ
0§ samodzielnie 9 @

kierowana

3 osie

4S/3M

iEBS Premium ’

0O$ unoszona | ﬂ
0% gléwna Q @

ojje @) —

3. modulator (MAC)

3 osie

45/3M

iEBS Premium

0$ unoszona

0s gtéwna

0$ unoszona

wyposazona w 3.
modulator (MAC)

1 08 przednia i 1 o$ tylna

4S/3M

iEBS Premium

Wyposazona w 3.

—\
modulator @

0s$ gtéwna

Il Os gtdwna Il O$ skretna

[ ] Pozostate osie
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4.2.2 Stabilizacja pojazdu RSS
4.2.2.1 Funkcja RSS z informacja o obcigzeniu

Zastosowanie

System stabilizacji (RSS) to zaawansowana funkcja wbudowana w iEBS ograniczajgca przechyt, ktéra zapewnia
ochrone przed wywrdceniem. Funkcja automatycznie stosuje hamulec jako $rodek zaradczy w przypadku
zagrozenia przewrdceniem, poprawiajgc tym samym stabilno$¢ sktadu pojazd silnikowy-przyczepa.

Funkcja RSS jest zgodna ze wszystkimi rodzajami przyczep i dziata niezaleznie od systemu kontroli stabilnosci

pojazdu silnikowego.
Przepisy

Wymogi przepiséw UN/ECE R13 stanowig, ze przyczepy klasy O3 i O4 z maksymalnie 3 osiami z zawieszeniem
pneumatycznym, od lipca 2010 roku muszg by¢ wyposazone w funkcje stabilizacji. System RSS produkcji ZF
spetnia wszystkie wymogi prawne dotyczgce bezpieczenstwa i ruchu drogowego.

Funkcja

Funkcja RSS wykonuje aktywne hamowanie probne, jezeli iEBS wykryje sytuacje potencjalnego przewrdcenia (np.

w ostrym zakrecie).

System automatycznie uwzglednia stan obcigzenia oraz mierzy przyspieszenie boczne podczas jazdy. W
przypadku wykrycia potencjalnego przewrdcenia, wykonywane jest silniejsze hamowanie, powodujgce obnizenie
prawdopodobienistwa przewrdcenia.
W przypadku wyzwolenia reakcji RSS, gdy kierowca przejmuje manewr hamowania, wymagajgc mocniejszej sity
hamowania niz dostarczana przez RSS, dziatanie RSS zostaje przerwane.
Warianty funkcji RSS w zaleznosci od rodzaju zawieszenia

Wartosci wejsciowe
do obliczenia RSS

* Przyspieszenie boczne

¢ Obcigzenie osi
(zmierzone w oparciu
0 zawieszenie
pneumatyczne)

* Predko$c¢ przyczepy

* Przyspieszenie boczne

* Obcigzenie osi
(zmierzone w oparciu
0 zawieszenie
mechaniczne)

e Predkos¢ przyczepy

* Przyspieszenie boczne
* Predko$¢ przyczepy

System pomiaru
obcigzenia osi

Czujnik ci$nienia
pneumatycznego

Czujnik potozenia (pomiar
ugiecia resora piérowego)

Niedostepne

Dalsze informacje na temat przyczep z zawieszeniem mechanicznym, pozbawione informacji o obciazeniu, patrz
Funkcja RSS bez informacji o obcigzeniu” na stronie 101

dziat ,4.2.2.2

Standardowe konfiguracje do przyczep z iEBS i RSS

2S/2M

2S/12M+SLV

45/2M

<\
\
AU NI NN

45/3M

NNRNANIAN

NENENEN

NRNANIAN

NIANENIEN
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Wieloosiowe konfiguracje do przyczep z iEBS i RSS

Ponizsze konfiguracje stanowig przyktady dla przyczep wieloosiowych. Odniesienia mozna znalez¢ w
sprawozdaniu EB190A.

v | 4s/3M viv|v v v v
v | v | v | v |252M+25/2M v
v | v | v | v |252M+4s/3M vivi]v

v | 4S/3M + 4S/3M Vi ivi|iv]v

Funkcja RSS wykorzystuje do obliczen wartosci wejsciowe iEBS,
takie jak: predkosci két, informacje o obcigzeniu, przyspieszenie
boczne oraz docelowe przyspieszenie ujemne.

RSS
gromadzenie i |«
analiza danych

Gdy wbudowany czujnik przyspieszenia poprzecznego wykryje
Przokroczenic progu gwattowny spadek grzysmeszgma boc;nego, przekraczajgcy
przyspieszenia bocznego zaprogramowany prog (SthaCJa awaryjna W\/WOJfaﬂa ﬂag{'ym
J, przechytem przyczepy), wyzwolone zostaje probne hamowanie.

Y

Préobne hamowanie bedzie wykonywane przez okreslony czas
z uzyciem niskiego ci$nienia. Czas trwania i wielko$¢ ci$nienia
prébnego hamowania (zastosowania hamulca zasadniczego)

zalezg od sekwencji bocznego przyspieszenia.

Testowe uruchomienie
hamulca

NIE Reakcja wyhamowywanych koét w trakcie tej proby okreéla, czy

Czy kota

Ograniczenie

predkosci pojazdu

przyspieszenia bocznego i >

Przywrécenie
stabilnosci przyczepy

wewnetrzne maia Proces istnieje ryzyko wychylenia przyczepy.

skionnos¢ do nauki Jezeli takowe ryzyko zostanie wykryte, nastepuje uzycie petnej

b'°k;:’?a"ia sity hamowania két przyczepy znajdujacych sie poza krzywa
(przynajmniej w przypadku kot wysterowywanych indywidualnie
—1C). Powoduje to obnizenie predkoéci przyczepy, zmniejszenie
przyspieszenia bocznego i, co za tym idzie, niebezpieczenstwa

uruc':z;‘m’i';‘s;‘gchz:riulca przechylenia i potencjalnego przewrdcenia.
‘L Ci$nienie hamowania w kotach wewnatrz zakretu pozostaje

zasadniczo niezmienne. Niezwtocznie po przywréceniu

stabilnosci przyczepy, gdy znika niebezpieczenstwo wywrocenia,
hamulec RSS przestaje dziatac.
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4.2.2.2 Funkcja RSS bez informacji o obcigzeniu

Zastosowanie

Przyczepy z zawieszeniem mechanicznym, ktére sg homologowane z RSS, lecz bez funkcji wykrywania
obcigzenia.

Zastosowania z mieszanymi uktadami zawieszenia nie wchodzg w zakres funkgcji RSS bez informacji o obcigzeniu.
Takie konfiguracje mogg stanowi¢ unikalne wyzwania w zakresie stabilnosci, ktére moga wymagac okreslenia
obcigzenia.

Funkcja

Funkgja stabilizacji dziata bez informacji o obcigzeniu i moze zosta¢ sparametryzowana za pomoca
oprogramowania diagnostycznego iEBS.

Testowe uruchomienie hamulca przy matym przyspieszeniu ujemnym nastepuje w momencie osiggniecia
wartosci progowej przyspieszenia bocznego. Na poczatku, uruchamiane sg tylko hamulce po wewnetrzne;j
stronie zakretu.

W zaleznos$ci od reakgji kot wewnetrznych, nastepuje hamowanie kot zewnetrznych, a ich reakcja zostaje
poddana ocenie w celu okreslenia tendencji do wywrdcenia. Jesli uzyskany wynik nie jest krytyczny, warto$é
progowa zostanie odpowiednio dostosowana, aby unikng¢ niepotrzebnego hamowania. W przeciwnym

razie nastgpi uruchomienie hamulca przy duzym ci$nieniu, aby zapobiec wywrdéceniu. Po zazegnaniu
niebezpieczenstwa wywrdcenia, interwencja systemu zostaje zakonczona. Dostosowanie warto$ci progowej nie
bedzie miato miejsca w przypadku postoju lub resetowania zaptonu.

Konfiguracja ABS obstugujaca RSS bez informaciji o obcigzeniu

+ 0 "

Wady funkcji RSS bez informacji o obcigzeniu

Z powodu zasady dziatania sterowania uktadu logicznego, czuto$¢ oraz liczba interwencji uktadu hamulcowego
mogg zaktéci¢ komfort prowadzenia pojazdu. W celu zwigkszenia komfortu kierowcy, zaleca sig, aby przetgczyc
na funkcje RSS z informacjg o pomiarze obcigzenia osi poprzez dodanie czujnika obcigzenia osi.

4.2.2.3 RSS - Ogélne ograniczenia dotyczagce montazu

Dziatanie systemu stabilizacji (RSS) zalezy od doktadnosci konfiguracji parametrow obwodu opon, liczby zebow
tarczy impulsowej oraz pozostatych istotnych informacji uzywanych do kalkulacji skuteczno$ci hamowania.
Wartosci wejsciowe sg wykorzystywane do kalkulacji bocznego przyspieszenia, ktére odzwierciedla ryzyko
przechytu.

/\ PRZESTROGA

Nigdy nie nalezy zaktadaé opon innych niz okre$lone w kalkulacji skutecznosci hamowania. W przeciwnym razie,
gromadzenie informacji bedzie niedoktadne, a funkcja nie bedzie poprawnie dziataé. W przypadku, gdy zamierza sie
zatozyé inne opony lub uzyska¢ informacje o dozwolonym przedziale obwodu opony, nalezy zapoznaé sie z kalkulacjg
skuteczno$ci hamowania
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Kalibracja pozycji RSS

Funkcja RSS wymaga, aby modulator iEBS byt umieszczony centralnie w przyczepie. W przypadku przyczep,

gdzie przechyt ma znaczenie krytyczne, nastawe czutoéci funkcji RSS mozna skonfigurowac za pomocg

oprogramowania diagnostycznego iEBS.

Kilka modulatoréw iEBS zamontowanych w specjalnej przyczepie lub w pociggu drogowym, komunikuja sie ze

sobg za pomocg routerow CAN, koordynujgc dziatanie swoich RSS. Dzieki temu zwieksza sie stabilno$¢ pociagu

drogowego.

Skalibrowa¢ nachylenie modulatora (AB) za pomoca oprogramowania diagnostycznego iEBS.

* Wymaganie: przyczepa musi by¢ zaparkowana na ptaskiej, rownej nawierzchni (odchylenie od poziomu < 1°).

* W przypadku niewykonania kalibracji, nachylenie modulatora zostanie skalibrowane w sposdb automatyczny
podczas jazdy.

Lokalizacja iEBS - Naczepa/przyczepa centralnoosiowa

*Aa
+Aa

AY1

portde
it

AY1

2000 1000

Pozycjonowanie iEBS — przyczepa z dyszlem

600 500 +156° +3° +3°
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4.2.3 Funkcja wykrywania obcigzenia

Zastosowanie

Funkcja wykrywania obcigzenia w iEBS wspiera roznego rodzaju zawieszenia, przekazujgc informacje dotyczace
obcigzenia:

* Zawieszenie pneumatyczne: czujniki cisnienia pneumatycznego podtgczone do cisnienia miecha

e Zawieszenie hydrauliczne: czujnik cisnienia hydraulicznego podfgczony do zawieszenia hydraulicznego

e Zawieszenie mechaniczne: pomiar ugiecia w zawieszeniu mechanicznym za pomoca czujnikdw potozenia
Funkcja

Modulator iEBS posiada funkcje wykrywania obcigzenia, ktdra stanowi cze$¢ pneumatycznego uktadu
hamulcowego. Jest to funkcja opracowana w celu polepszenia zdolnosci hamowania w zespole: pojazd
silnikowy-przyczepa poprzez automatyczne dostosowanie sity hamowania proporcjonalnie do obcigzenia osi, przy
jednoczesnym ograniczeniu interwencji ze strony ABS oraz optymalizacji zuzycia oktadzin hamulcowych.
Charakterystyki geometrii i obcigzenia przyczepy sg wykorzystywane do zdefiniowania funkcji wykrywania
obcigzenia w celu zapewnienia zgodnosci z wymogami przepisow.

W celu uproszczenia konfiguracji parametréw, plik *.xml z programu kalkulacji skuteczno$ci hamowania mozna
odczytaé za pomocg oprogramowania diagnostycznego iEBS.

W przypadku naczep i przyczep z dyszlem sterowanie odbywa sie w inny sposéb.

UWAGA

Przyczepy, w ktérych wystepuje inne cisnienie miechowe na stronach podczas jazdy, wymagajg podjecia specjalnych
krokéw w celu zapewnienia prawidtowego hamowania.

Najlepszym rozwigzaniem jest odczytanie ci$nienia miecha po jednej stronie przyczepy z wewnetrznego czujnika w
porcie 5. Druga strona jest mierzona przez zewnetrzny czujnik ciénienia, podtagczony przewodem do modulatora iEBS.
W drugim rozwigzaniu, ktére wykorzystuje tylko jeden czujnik ci$nienia, nalezy odczyta¢ wyzsze ci$nienie z obu stron.
Mozna to zrobié¢ za pomoca zaworu do wysterowania wyzszego cisnienia.

Konfiguracja parametrow

Plik parametréw z programu kalkulacji skutecznosci hamowania mozna wczyta¢ za pomoca oprogramowania
diagnostycznego iEBS w zaktadce: System > Parametry > (1) Pojazd > Odczyt z pliku.

Parametry hamowania mozna recznie spersonalizowaé za pomocg oprogramowania diagnostycznego iEBS.
Kazda modyfikacja parametréw hamowania musi przebiega¢ w zgodzie z wytycznymi UN/ECE R13. Reczne
dostosowanie funkcji wykrywania obcigzenia mozna wykonaé w zaktadce: System > Parametry > (2) Hamulec >
Ci$nienia hamowania.

Parametry uktadu hamulcowego sg tylko czesciowym krokiem w kierunku petnej konfiguracji sterowania
hamowaniem przyczepy. Aby wykonac¢ petng konfiguracje, patrz Rozdziat ,7.1.2 Parametry hamulca”, strona
207
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4.2.3.1 Krzywe charakterystyki

Krzywe charakterystyki przedstawiajg hamowanie przyczepy w przypadku obcigzenia i braku obcigzenia.
Rozdziat sity hamowania odbywa sie zgodnie z obcigzeniem przyczepy i jest okreslony za pomoca kalkulacji
skuteczno$ci hamowania.

Przyktadowe krzywe charakterystyki

W celu zdefiniowania krzywych charakterystyki wykorzystano nastepujace parametry:

Cisnienie sterowania (p_): oznacza sygnat ciSnienia zmierzonego przy tym ztgczu pneumatycznym i
wygenerowanego na skutek polecenia hamulca pojazdu silnikowego

Ci$nienie hamulca zasadniczego (pcyl): oznacza ci$nienie przy sitownikach hamulcowych proporcjonalnie do
ci$nienia zmierzonego przy z6ttym ztgczu sterujacym (p, )

Zakres stosowania wartosci ci$nienia (A): okre$la cisnienie stosowania potrzebne do zatgczenia hamulcow.
Tylko w przypadku, gdy cisnienie hamulca roboczego (pcyl) przekracza warto$¢ cisnienia uruchamiajgcego,
szczelina powietrzna miedzy klockiem hamulcowym i tarczg hamulcowg zamyka sie i przyczepa zaczyna
zwalniac.

Zakres stabilnosci (S): okresla rzeczywiste cisnienie przy sitowniku hamulca roboczego (pcyl), proporcjonalnie

do sygnatu ci$nienia zottego ztagcza pneumatycznego (p, ). Zwigkszenie cisnienia sterujgcego (p, ) spowoduje

zwiekszenie sity hamowania.

e Zakres zuzycia (W): okresla cze$ciowy zakres hamowania dla przyczepy z dyszlem z sitownikami
hamulcowymi réznej wielkosci na przedniej i tylnej osi. Cisnienie hamowania pomiedzy osiami jest

dostosowywane indywidualnie w celu ograniczenia zuzycia.

Charakterystyki dla stanu obcigzonego i nieobcigzonego réznig Py D:]:D
sie od siebie w trakcie hamowania w zakresie stabilnosci (S). (bar) " ooo
Obciazenie: krzywa charakterystyk to linia zdefiniowana na 8

wykresie, ktdra przedstawia maksymalng wydajno$c¢ dla cisnienia 7

hamulca roboczego (pcvl) proporcjonalnie do maksymalnego 6

obcigzenia w przedziale wejsciowego ci$nienia sterowania 5

poczawszy od 0,7 bar do 6,5 bar (p_) (p, = pm). 4

Bez obcigzenia: krzywa charakterystyk to linia zdefiniowana na 3 / -
wykresie, ktéra przedstawia ograniczong wydajno$¢ dla cisnienia 5 / I ~ooo
hamulca roboczego (pcyl) proporcjonalnie do minimalnego 1 / —

obcigzenia w przedziale wejsciowego ci$nienia sterowania 4’/

poczawszy od 0,7 bar do 6,5 bar (p, ) (np. warto$¢ p, wynoszgca 00 1 5 3 4 5 6 7 8 p, (bar)
6,5 bar wytwarza reakcje p, wynoszaca 2 bar) >le < ;i

Aby zapewni¢ rowny rozdziat sity hamowania w przypadku
obcigzenia miedzyosiowego, ci$nienie hamowania z przodu moze
sie nieco rézni¢ od ci$nienia hamowania z tytu.

Pozwoli to na lepsze i bardziej rownomierne uzytkowanie
elementéw uktadu hamulcowego.

Przyktad: przyczepa z dyszlem z sitownikami typu 24 na przednigj
osi oraz z sitownikami typu 20 na tylnej osi:

Ciénienie w przedniej osi jest lekko zmniejszone, natomiast
ci$nienie w tylnej osi jest lekko zwiekszone, zgodnie z
konfiguracjg. Dzieki temu obcigzenie jest rownomiernie roztozone
miedzy wszystkie hamulce kot.

Dodatkowe punkty charakterystyki sg wykorzystywane w
przypadku ciagnikéw z dyszlami w celu ograniczenia zuzycia.

O = N WbhuUu o N ®
>| o
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4.2.3.2 Funkcja wykrywania obcigzenia do zawieszen pneumatycznych

Zastosowanie

Funkcja wykrywania obcigzenia okresla obcigzenie osi w przyczepach z zawieszeniem pneumatycznym, w

oparciu o sygnat rzeczywistej wartosci cisnienia z miechéw no$nych. Charakterystyki zawieszenia sg uzyskiwane

od producenta osi lub zawieszenia. W wiekszosci przypadkdw, cisnienie w miechu jest prawie wprost
proporcjonalne do obcigzenia osi.

Miechy no$ne w przyczepach z wieloma osiami sg podfgczone do siebie, rozdzielajgc rowno obcigzenie na osie.

Majgc na uwadze stabilizacje boczng osi, powszechnie stosowane sg dwa systemy:

* |Istnigje mozliwosé bezposredniego potgczenia miedzy lewym i prawym miechem nosnym, jesli o$ posiada
mocng wewnetrzng stabilizacje.

e Okreslenie obcigzenia osi z podwdjnym obwodem jest wymagane w przypadku niezaleznych osi przyczepy z
lewej i prawej strony (np. naczepy typu inloader). Dodatkowe informacje mozna znalez¢ w Rozdziat ,4.2.3.4
Okreslenie obcigzenia osi z podwodjnym obwodem pneumatycznym zawieszenia”, strona 109.

Funkcja

Obcigzenie osi jest obliczane poprzez pomiar ci$nienia miechéw nosnych, sygnalizowanego przez wewnetrzny

czujnik ci$nienia znajdujacy sie w porcie 5 PDM. Wewnetrzny czujnik ci$nienia przetwarza ci$nienie w zakresie od

0 do 12 baréw na sygnaty elektryczne przekazywane do modulatora iEBS.

Zamiast wewnetrznego czujnika ci$nienia mozna zastosowac¢ czujnik zewnetrzny (np. zamontowany

bezposrednio w uktadzie zawieszenia przyczepy). CiSnienie zostanie przeksztatcone na wartosé elektryczng, ktéra

jest przekazywana do modulatora iEBS. Zakres wartosci sygnatu zalezy od uzywanego czujnika cisnienia.

e Zewnetrzny czujnik cisnienia: pomiedzy 0,5 V (odpowiednik 0 baréw) a 4,5 V (odpowiednik 10 baréw). W
iIEBS Premium moga wystepowac¢ maksymalnie 2 zewnetrzne czujniki cisnienia w miechach.

Zewnetrzny czujnik obcigzenia osi C-D mozna aktywowaé w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS w zaktadce:

System > Parametr > (1) Pojazd > Czujniki zewnetrzne > Zewnetrzny czujnik obcigzenia osi C-D

Dodatkowy, zewnetrzny czujnik ci$nienia do pomiaru obcigzenia gtéwnej osi jest zalecany w przyczepach

wyposazonych w zawieszenie hydrauliczne. Te opcje mozna aktywowaé w oprogramowaniu diagnostycznym

iIEBS w zaktadce: System > Parametr > (1) Pojazd > Czujniki zewnetrzne > Drugi zewnetrzny czujnik obcigzenia

osi C-D

Podfaczanie komponentow

1 480 102 ... 0 | Modulator iEBS
2 Niedostarczany | Miech no$ny
3 464 006 500 0 | Podstawowy zawor

poziomujacy

4 Niedostarczany | Trojniki

Niedostarczany | Ztgczki

NOTYFIKACJA

W celu zapewnienia doktadnego odczytu ci$nienia w miechach, zaleca sie uzyskanie warto$ci ci$nienia z gtéwnej osi,
ktéra jest wyposazona w czujnik predkosci kot (C-D), a nastepnie zastosowanie jak najbardziej bezposredniego potgczenia
do odczytu ci$nienia z miechdw nodnych poprzez czujnik cisnienia umieszczony w porcie 5 PDM.
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4.2.3.3 Funkcja wykrywania obcigzenia do zawieszen mechanicznych

Zastosowanie

Ta funkcja okresla obcigzenie osi w przyczepach z zawieszeniem z resorem pidrowym (zawieszenie mechaniczne)
W oparciu o ugiecie zawieszenia.

Funkcja

Funkcja wykrywania obcigzenia w iEBS Basic Steel wymaga sygnatu wyjsciowego rzeczywistego obcigzenia osi,
przekazanego przez czujnik wysokosci. Mozna zainstalowac czujnik wysokosci w celu pomiaru stanu obcigzenia
0Si W oparciu o ugiecie resoru piérowego. Potozenie montazowe powinno znajdowac sie w srodku belki osi

w celu pomiaru $redniego ugiecia po obu stronach resorow pidrowych. Mozna réwniez zamontowac czujnik
wysokosci w kierunku boku osi przyczepy, jesli o$ posiada mocng stabilizacje.

Ugiecie zawieszenia zostanie przeksztatcone przez czujnik wysokosci na dane kata obrotu, ktore zostang
przekazane do modulatora iEBS. Ztgcza dzwignia-ciegto, uzywane do pomiaru ugiecia zawieszenia
mechanicznego, powinny utworzyé kgt obrotu czujnika wysokosci o wartosci co najmniej £30° w celu uzyskania
zadowalajgcej rozdzielczosci obcigzenia (maksymalny dozwolony przedziat obrotu dla czujnika wysokos$ci wynosi
+45°). Zalecana dtugo$¢ dzwigni wynosi od 50 do 100 mm.

Ugiecie resoréw pidrowych w zawieszeniu mechanicznym (réznica miedzy stanem obcigzenia i bez obcigzenia)
nalezy uzyska¢ od producenta zawieszenia przed zaprogramowaniem ECU (ugiecie zawieszenia mechanicznego
w pordéwnaniu z majgcymi zastosowanie danymi dotyczacymi obcigzenia).

Wartosci ugiecia nizsze niz 20 mm moga nie wystarczy¢ do obrotu czujnika i zapewnienia wiarygodnego obcigzenia osi.

Okreslenie wielkosci ugiecia sprezyny
Jesli nie mozna uzyska¢ wartosci od producenta zawieszenia, nalezy wykonac¢ nastepujgcg procedure, ktora
umozliwi otrzymanie tej wartosci.

e Ustawic¢ przyczepe w stanie bez obcigzenia; zmierzy¢ od gory rury osi (A) do okreslonego punktu (B) pod
spodem podwozia przyczepy (belka l). Zmierzy¢ i zanotowaé odlegto$é w mm.

e Ustawic¢ przyczepe w stanie z obcigzeniem; zmierzy¢ te same punkty (A i B), ktére byty uzywane w przyczepie
w stanie bez obcigzenia. Zmierzy¢ i zanotowac odlegto$é w mm.

* (Qdjg¢ wartos¢ przyczepy z obcigzeniem od wartosci przyczepy bez obcigzenia, aby uzyskac¢ warto$¢ ugiecia
sprezyny zawieszenia danej przyczepy.

Podczas konfigurowania od stanu z obcigzeniem do stanu bez obcigzenia, zaleca sie, aby zapewni¢ swobodne

obracanie kot przyczepy (hamulce sprezynowe muszg zostaé¢ zwolnione). Pozwoli to zapobiec dziataniu sit

przeciwnych oraz umozliwi rzeczywiste ugiecie resora pidérowego (bez przeszkdd). Nalezy pamietac, ze bedzie

konieczne przemieszczenie przyczepy o kilka metrow do przodu, aby usung¢ duzg site tarcia wewnagtrz resorow

pidrowych, ktéra moze spowodowaé powstanie dzwieku ,szumu” podczas ugiecia resora.

106 Inteligentny, elektroniczny uktad hamulcowy do przyczep



4

Funkcje modulatora iEBS

Podfaczanie komponentow

1 480102 ... 0 | Modulator iEBS
2 441 050 202 0 | Czujnik wysokosci 449829 ... 0 | Czujnik wysokosci na gtéwnej osi ¢c-d;
441 050 203 0 Wtyczka do podtgczenia do GIO 1
441 050 024 4 | Dzwignia w ksztatcie T
4 441 050 711 2 | Ciegno Dtugosc¢ ciegna 209 + 1 mm
441 050 712 2 | Ciegno Dtugosc¢ ciegna 289 + 1 mm
441 050 7132 | Ciegno Dtugo$c¢ ciegna 299 + 1 mm
441 050 714 2 | Ciegno Dtugo$c¢ ciegna 323+ 1 mm
441 901 712 2 | Ciegno Dtugos¢ ciegna 235+ 1 mm
441 905711 2 | Ciegno Dtugo$c¢ ciegna 248 + 1 mm
441 9057132 | Ciegno Dtugo$c¢ ciegna 262 + 1 mm
441 906 7102 | Ciegno Dtugosc¢ ciegna 289 + 1 mm
5 449829 ... 0 | Przewdd czujnika Warianty dtugosci przewodu:
wysokosci Rozdziat ,10.6  Przeglad przewodow”, strona
231
6 Niedostarczany | Wspornik osi Przyspawany na mierzonej osi

Wskazowki dotyczgce montazu czujnika wysokos$ci
Informacje na temat montazu czujnika potozenia znajdujg sie w Rozdziat ,3.2.2 Czujnik wysokosci”, strona 72

W celu doktadnego pomiaru obcigzenia przyczepy zaleca sie odczytanie stopnia ugiecia sprezyny gtdbwnej osi
(wyposazonej w czujnik predkosci kot ¢c-d).
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Parametery czujnika potozenia

W przypadku przyczep z zawieszeniem mechanicznym, przed przeprowadzeniem kalibracji nalezy ustali¢
parametry czujnika potozenia.

Ustawienia parametrow czujnika potozenia mozna wprowadzi¢ na 2 sposoby:

* Reczne wprowadzenie warto$ci mechanicznych: podanie wartoéci ugiecia sprezyny (kompresji resoréw) oraz
okreslonej dtugosci dzwigni (odlegtos$ci pomiedzy srodkiem czujnika potozenia a punktem zakotwiczenia przy
ciegnie). Warto$ci te mozna wprowadzi¢ w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS w zaktadce System >
Parametr > (2) Hamulec > Tabela cisnienia hamowania

Woezytanie pliku parametréw: dane przyczepy mozna ustawic i zapisa¢ offline bezposrednio do pliku
parametrow z rozszerzeniem *.ECU. Plik *.ECU mozna wczyta¢ za pomocg przycisku ,Weczytaj z pliku” w
sekgcji System > Parametr > (1) Pojazd.

Ta metoda jest zalecana do duzych serii. Ta metoda wymaga, by potozenie czujnika wysokosci, dtugosc
dzwigni, a takze dtugos¢ ciegna do osi byty identyczne we wszystkich przyczepach.

Po zapisaniu parametrow w ECU mozna przeprowadzi¢ proces kalibracji czujnika potozenia z funkcjg wykrywania
obcigzenia.

Osie tandemowe

W przypadku osi tandemowych z zawieszeniem mechanicznym zaleca sie stosowanie elastycznego potgczenia
miedzy osiami w celu wykonania pomiaru Sredniej warto$ci ugiecia obu osi.

e Zamontowa¢ metalowy wspornik z
przedniej osi (FA) do tylnej osi (RA)

e Zamontowac pojedynczy gumowy odbdj | /| PTT€] % Bt L 4 i€
(A) na przednim wsporniku oraz potrojny “X
gumowy odbdj na tylnym wsporniku (C), A ) RN '
jak pokazano na ponizszej ilustracji.

JD p . p , ] ] 5 E% O @ 3

e Do potgczenia elementow gumowych S
uzywac profilu metalowego (zalecane FA RA

,D", 2 22x2 mm lub 30x30 mm). L

e Zamontowac¢ wspornik katowy (B)
zgodnie z rysunkiem. Ten wspornik
bedzie uzywany do podtgczenia czujnika
potozenia

NOTYFIKACJA

W przyczepach z trzema osiami czujnik potozenia musi by¢ zainstalowany na $rodkowej (drugiej) osi. Zmnigjsza to
wrazliwo$é na zmiany wysokos$ci sworznia i ruchy podwozia, zapewniajgc bardziej stabilny i reprezentatywny pomiar
catkowitego obcigzenia osi.
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Kalibracja czujnika potozenia

» Kalibracje czujnika potozenia mozna przeprowadzac tylko wtedy, gdy przyczepa jest roztadowana.
Roztadowanie przyczepy nalezy potwierdzic.

» Kalibracje czujnika obcigzenia nalezy zawsze przeprowadzac ze sworzniem umieszczonym na jego nominalne;j
wysokosci.

e Ustawi¢ dzwignie czujnika potozenia w potozeniu poziomym (tj. O stopni & 3 stopnie).

* Zainicjowac kalibracje czujnika potozenia za pomocg oprogramowania diagnostycznego iEBS w zakfadce:
System > Kalibracja > Kalibracja czujnikéw potozenia dla obcigzenia osi. Wybra¢ odpowiednig pozycje
mocowania, aby zakonczy¢ proces kalibracji.

4.2.3.4 Okreslenie obcigzenia osi z podwojnym obwodem pneumatycznym
Zawileszenia

Zastosowanie

W celu doktadniejszego okreslenia rozdziatu sity hamowania, uzywane sg dwa czujniki potozenia.

Dostepne w przypadku nastepujgcych przyczep:

* Naczepa z opcjg wykrywania obcigzenia lewej / prawej osi

* Przyczepa z dyszlem z opcjg wykrywania obcigzenia przedniej / tylnej osi

Cel

Ta funkcja polepsza skuteczno$¢ hamowania przyczepy, dzieki doktadniejszemu okresleniu rzeczywistego stanu

obcigzenia ($rednia warto$¢ zmierzonego obcigzenia osi podana przez czujniki). Jest to zalecana konfiguracja do

naczep typu inloader z niezaleznym zawieszeniem z lewej i prawej strony.

Podtgczanie komponentéw

e Uzy¢ wewnetrznego czujnika ci$nienia, umieszczonego e Podtgczy¢ czujnik potozenia z jednej strony osi
przy porcie 5 modutu PDM w celu pomiaru obcigzenia osi przyczepy i poditgczy¢ przewdd do portu GIO za
z jednej strony osi przyczepy (np. lewa strona w przypadku pomocg pinu PWM (np. GIO 1)
naczepy, tylna cze$¢ w przypadku przeczep z dyszlem).  Podtaczy¢ dodatkowy czujnik potozenia

e Podtgczy¢ dodatkowy czujnik ci$nienia (np. 441 044 102 0) z drugiej strony osi przyczepy i podtgczyc
do miecha, w ktorym nalezy wykona¢ pomiar (np. prawa przewodd do portu GIO za pomocg sworznia
strona w przypadku naczepy, przednia czes¢ w przypadku pinu PWM (np. GIO 9)

przyczep z dyszlem).

e Podfaczyé czujnik ciénienia za pomoca przewodu (np.
449 826 . .0) do kompatybilnego portu GIO (styki uktadu
wyjsciowego, masy (GND) oraz analogowy)

Ustawienia parametrow

Jesli dodatkowy czujnik obcigzenia osi jest zainstalowany na osi gtéwnej, do skonfigurowania tej opcji nalezy uzy¢
oprogramowania diagnostycznego iEBS.

Dodatkowy czujnik obcigzenia osi (np. dodatkowy czujnik ci$nienia w przyczepach z zawieszeniem
pneumatycznym lub drugi czujnik potozenia w przyczepach z zawieszeniem mechanicznym) mozna wigczyé

w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS w zaktfadce System > (1) Pojazd > Czujniki zewnetrzne > Drugi
zewnetrzny czujnik obcigzenia osi C-D.

iEBS dysponuje funkcjg bezpieczenstwa ,Pojazd na odboju”: jezeli ci$nienie miecha wynosi mniej niz 0,15 bara albo
mniej niz 50% okreslonej wartosci cisnienia dla miecha bez obcigzenia (zawsze mniejsza z tych wartosci), wowczas
iEBS automatycznie przetgczy krzywa charakterystyki wykrywania obcigzenia na ,obcigzong”. Ma to miejsce, kiedy
rama przyczepy prawdopodobnie opiera sie na odbojach zawieszenia pneumatycznego osi, stgd nie mozna wyciggngé
miarodajnego wniosku co do stanu obcigzenia.
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4.2.4 Funkcja zatrzymania na postoju

Funkcja

W przypadku statego zapotrzebowania na ci$nienie, przez co najmniegj trzy sekundy, gdy przyczepa nie porusza
sie lub porusza sie z predkoscig ponizej 1,8 km/h, elektryczne sterowanie hamulcem jest zastepowane i
wykonywane wytgcznie przez obwadd redundancyjny.

Zintegrowana funkcja jest wykorzystywana w celu unikniecia niepotrzebnego zuzycia energii elektrycznej przez
modulator iEBS (np. podczas stania przed sygnalizacjg $wietlng lub na parkingu z wtgczonymi hamulcami

oraz stacyjka Wt..). Po wznowieniu jazdy z predkosciag powyzej 2,5 km/h funkcja zostaje wytgczona i ponownie
przetgczona na elektryczne sterowanie hamulcem.

Funkcja zatrzymania na postoju moze zosta¢ opcjonalnie skonfigurowana w taki sposéb, aby byta aktywowana
tylko przy ci$nieniu sterowania powyzej 6,5 bar (zazwyczaj ten warunek jest spetniony, gdy uruchomiony jest
zawor recznego hamulca pojazdu silnikowego). Zapobiega to przypadkowe] aktywacji funkcji zatrzymania na
postoju przy wykonywaniu manewrdw z bardzo niskg predkoscia.

Mozna to ustali¢ w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w zaktadce System > Parametry > (5) Funkcje uktadu
hamulcowego > Funkcje dla pojazdoéw specjalnych.

4.2.5 Awaryjne hamowanie

Funkcja

W przypadku, gdy zapotrzebowanie na hamowanie pojazdu silnikowego (elektryczne i pneumatyczne)
przekracza 90% dostepnego ci$nienia zasilania lub > 6,4 bar, tzn. ewidentne jest hamowanie w sytuacji pancznej,
automatycznie uruchamiane jest state zwiekszanie cisnienia hamowania do osiggniecia krzywej charakterystyki
przyczepy z obcigzeniem oraz az do ewentualnej interwencji uktadu sterowania ABS. Funkcja awaryjnego
hamowania jest ponownie dezaktywowana, gdy nastgpi spadek zapotrzebowania na hamowanie pojazdu
silnikowego ponizej 70% dostepnego cisnienia zasilania.

4.2.6 Zabezpieczenie przed dziataniem sit powodujacych przecigzenie

Funkcja

Jest to zintegrowana funkcja iEBS, dostepna dla przyczep z sitownikami membranowo-sprezynowymi (sitownik
membranowo-sprezynowy z podwdjng membrang — DDSB lub Tristop). Funkcja zostata zaprojektowana w celu
ochrony hamulca kota przed przecigzeniem poprzez dziatanie dodatkowych sit w obu sitownikach.

Funkcja ta ogranicza sity hamowania w sitowniku w przypadku jednoczesnego uruchomienia hamulca roboczego
oraz hamulcow sprezynowych. Zdarza sie to zazwyczaj podczas procedury sprzegania lub rozprzegania
przyczepy, po uruchomieniu hamulca postojowego przyczepy i jednoczesnym wigczeniu hamulca roboczego
(zaworu hamulca noznego lub hamulca recznego pojazdu silnikowego).

Czesci sprezynowe sitownikdw hamulcowych sg zasilane powietrzem pod cisnieniem ze zbiornikéw uktadu
hamulcowego, dopdki hamulce robocze nie zostang zwolnione. Pozwala to ograniczy¢ i zapobiec generowaniu
dodatkowych sit, az do petnego $cisniecia hamulca sprezynowego (catkowicie zwolniony). Po zwolnieniu
hamulca gtéwnego, hamulec sprezynowy zostanie ponownie automatycznie zaciggniety.

4.2.7 Zawor przeptywowy zawieszenia pneumatycznego (OVAS)

Zastosowanie

Jest to wewnetrzna funkcja iIEBS przeznaczona do przyczep z zawieszeniem pneumatycznym. Zawor
przeptywowy oddziela pneumatyczny uktad hamulcowy od pneumatycznego uktadu zawieszenia. Jesli chodzi o
zasilanie uktfadu, uktad hamulcowy ma priorytet nad uktadem zawieszenia. Gdy cisnienie w ukfadzie hamulcowym
osiggnie warto$¢ okoto 6 bar, regulator cisnienia otwiera sie i umozliwia napetnienie uktadu zawieszenia
pneumatycznego.

W przypadku nagtego spadku cisnienia w uktadzie zawieszenia pneumatycznego (np. na skutek pekniecia
przewodu w ukfadzie zawieszenia pneumatycznego lub pekniecia miecha noénego), zawodr przeptywowy
zamknie i odizoluje obwdd hamulca od obwodu zawieszenia, gdy cisnienie w obwodzie hamulca spadnie

do b baréw. Dzieki temu bedzie utrzymywany odpowiedni poziom cisnienia w zbiorniku powietrza uktadu
hamulcowego, umozliwiajgc wyhamowanie przyczepy.

Zawor przeptywowy pozwala na niewielkie regulacje wartosci cisnienia otwierania i zamykania.
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4.2.8 Monitorowanie ciSnienia w zbiorniku
Cel

Zintegrowana funkcja w modulatorze iEBS, ktéra monitoruje odpowiednie ci$nienie zasilania iIEBS

Funkcja

Kontrolka ostrzegawcza: jesli ci$nienie zasilania spadnie ponizej 4,5 bara w zbiorniku pneumatycznego uktadu
hamulcowego przyczepy, kierowca zostaje ostrzezony poprzez zapalenie lampki ostrzegawczej (w kolorze
czerwonym i zottym). Jesli zdarzy sie to, gdy przyczepa porusza sie, odpowiedni komunikat zostanie réwniez
zapisany w pamieci diagnostycznej. Wskaznik usterki / lampka ostrzegawcza WYYACZY SIE dopiero wtedy, gdy
ci$nienie zasilania ponownie przekroczy warto$¢ 4,5 bar.

Ryzyko wypadkdéw na skutek niskiego ciénienia zasilania (< 4,5 bar)

Brak mozliwosci prawidtowego hamowania przyczepy za pomoca hamulca roboczego. Jesli cisnienie w zbiorniku
hamulca pneumatycznego przyczepy spadnie ponizej 2,5 bara, przyczepa zostanie automatycznie wyhamowana za
pomoca sitownikdw sprezynowych.

Natychmiast po zapaleniu lampki ostrzegawczej (czerwonej i zéttej), pojazd powinien zostaé zatrzymany i zaparkowany
w bezpiecznym miejscu. Nalezy skontrolowaé cisnienie zasilania — oprdcz tego, stosownie do potrzeb, nalezy
skonsultowa¢ sie z przedstawicielem serwisu naprawczego / warsztatu.

4.2.9 Sterowanie ciSnieniem hamulcow

Obwody sterujgce cisnieniem dziatajg zgodnie z warto$ciami cinienia znamionowego okreslonymi przez funkcje
wykrywania obcigzenia i przeksztatcajg je w cisnienie wyjsciowe hamulca roboczego.

Modulator iEBS dokonuje pomiaru rzeczywistych danych wyjsciowych ci$nienia zapewnianych przez zawory
przekaznikowe i poréwnuije je z warto$ciami cisnienia zgtaszanymi jako zapotrzebowanie przez kierowce.
Potencjalne odchylenia zostang skompensowane poprzez dziatanie wlotowych lub wylotowych zawordw
elektromagnetycznych modulatora iEBS lub poprzez zawér przekaznikowy EBS, dziatajgcy jako 3. modulator.

/\ PRZESTROGA

Zgodnie z dyrektywa dotyczaca uktadéw hamulcowych EWG 71/320 oraz z przepisami EUN/CE R 13, w przyczepie
dozwolone jest maksymalne ci$nienie zasilania wynoszgce 8,5 bara.

Jesli zmierzone ci$nienie zasilania przekracza 10 baréw, wiacza sie czerwony sygnat ostrzegawczy, a funkcje EBS i RSS
zostajg wytgczone. Rozdziat sity hamowania na podstawie obcigzenia osi i ABS pozostaje dostepny.

Przyspieszona reakcja uktadu pneumatycznego oraz przyspieszona reakcja CAN

Przyspieszona reakcja (wyprzedzenie hamowania) moze zostac¢ okreslona w celu harmonizacji zuzycia oktadzin
hamulcowych w zestawie pojazd silnikowy-przyczepa. Warto$ci przyspieszonej reakcji uktadu pneumatycznego
oraz przyspieszonej reakcji CAN mogg sie roznic.

Konfiguracja parametrow

Przyspieszona reakcja (wyprzedzenie hamowania) zostaje wprowadzona w oprogramowaniu diagnostycznym
iEBS w zaktadce: 3, Dane dotyczgce hamowania.
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4.210 Zewnetrzny czujnik wymaganego ci$nienia

Zastosowanie

Montaz opcjonalny w celu polepszenia czasu reakcji dla pojazddw silnikowych bez EBS (brak sygnatu CAN).

* Bezposrednie potaczenie z IEBS: informacja z czujnika ci$nienia jest przesytana do modulatora iEBS jako
sygnat ci$nienia. Sygnat elektryczny czujnika cisnienia jest przekazywany szybciej niz sygnat sterujacy
cisnieniem z zotte] gtowicy sprzegajgcej, polepszajac czas reakcji przyczepy.

* Potaczenie poprzez router/repeater: dostepne w przypadku wszystkich przyczep, zwtaszcza tam, gdzie
wystepuje duza odlegtos¢ miedzy zottym ztgczem sterujgcym, a modulatorem iEBS. Informacja z czujnika
ci$nienia jest przeksztatcana w odpowiedni sygnat CAN, ktéry jest uzywany jako polecenie hamowania CAN
dla iEBS.

Podzespoty

0—O0O

1 480 102 ... 0 | Modulator iEBS | Przewdéd przedtuzajacy: 894 600 .. 0 | Patrz rozdziat ,10.1
Przewdd zasilania: 449 309 005 0 Warianty iEBS" na stronie 223
2 441 044101 0 | Czujnik 449425 ... 0 Zakres czujnika ci$nienia:
441 044 102 0 | CiSnienia od 0 do 10 baréw
3 446 122 05 .0 | Router/Repeater | Przewdd zasilania (naczepy): Patrz rozdziat ,3.5.1 Router &
CAN 449135 .. 0 Repeater” na stronie 84
Montaz

Zewnetrzny czujnik zgdanego cisnienia (2) jest podtgczony bezposrednio do linii sterowania z przodu przyczepy.
Czujnik ciénienia moze by¢ podtagczony do modulatora iEBS na dwa sposoby:

* Bezposrednio do iEBS za posrednictwem GIO 1

e Za posrednictwem routera/repeatera CAN.

/\ PRZESTROGA

Jezeli przewdd hamulca jest wyposazony w czujnik ci$nienia, zaleca sie podtgczyé zasilanie z ISO7638 na samym
koricu przy zapewnieniu cinienia roboczego w zbiornikach.

Konfiguracja parametrow

Zewnetrzny czujnik cisnienia bezposrednio podtgczony do modulatora iEBS mozna aktywowaé w
oprogramowaniu diagnostycznym iEBS w zaktadce: System > Parametry > (1) Pojazd > Czujniki zewnetrzne >
Zewnetrzny czujnik zgdanego cisnienia.

Czujnik ciénienia podtgczony do routera/repeatera w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS w zaktadce: System
> Parametry > (1) Pojazd > Czujniki zewnetrzne > Czujnik zgdanego cisnienia w R/R
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4.3

Funkcje ECU

Przeglad wewnetrznych funkcji

4.31 Multi- Multi-Voltage upraszcza eksploatacje zespotdw ciezaréwka- Rozdziat - patrz
Voltage przyczepa, umozliwiajac tgczenie pojazdoéw z uktadami strona 113

o napieciu 12V i 24V, bez koniecznoéci stosowania

transformatora napieciowego.
4.3.2 Zapis ,Czarna skrzynka” przyczepy, w ktorej rejestrowane sg Rozdziat - patrz
danych wszystkie dane operacyjne. strona 114
roboczych
(ODR)
4.3.3 Licznik Funkcja, ktéra mierzy przebieg przyczepy w czasie danego Rozdziat - patrz
przebiegu przejazdu oraz catego okresu eksploataciji. strona 117
4.3.4 Umozliwia $ledzenie czasu funkcjonowania, poruszajgcych Rozdziat - patrz
Czestotliwosc sie podzespotéw oraz przypomina uzytkownikowi o okresach | strona 118
obstugi miedzyserwisowych w celu zminimalizowania kosztow
Serwisowej konserwacji. Funkcja monitu dziata w oparciu o realny

przebieg.
4.3.5 Funkcja, ktéra mierzy i wyswietla rzeczywisty czas obcigzenia | Rozdziat - patrz

Monitorowanie
obcigzenia osi

przypadajacego na o$ za pomocg elektronicznych urzadzen
PODSYSTEMOW

strona 119

43.6
ServiceMind

Sledzenie czasu dla GIO i wiasnych rozbudowanych funkii.
Umozliwia ustawienie monitu w oparciu o czas, w ciggu
ktorego dana funkcja byta aktywna lub nieaktywna.

Rozdziat - patrz
strona 121

4.3.7 Funkcja

Gromadzi wazne informacje w pamieci modulatora iIEBS

Rozdziat - patrz

notatnika uktadu hamulcowego przyczepy strona 122
4.3.8 Odniesienie (URL) z podstawowymi informacjami Rozdziat - patrz
Dokumentacja serwisowymi, tgcznie z konfiguracjg przyczepy, mozna strona 122
serwisowa zapisa¢ w modulatorze iEBS.

4.3.9 Tryby Opisuje zachowanie modulatora iEBS w oparciu o sposéb Rozdziat - patrz
dziatania ECU zasilania energig elektryczna. strona 123
4.31 Multi-Voltage

Funkcja Multi-Voltage pozwala modulatorowi iEBS dziataé w catym zakresie roboczym od 8 do 32 V. Ta funkcja
jest przeznaczona do zapewnienia kompatybilno$ci przy sprzeganiu przyczep posiadajgcych iEBS z pojazdami
silnikowymi o napieciu znamionowym 12 V lub 24 V. Funkcje systemu sg dostepne w uktadzie wielonapieciowym
(Multi-Voltage) tylko wtedy, gdy wszystkie podtgczone podzespoty dziatajg przy zasilaniu 12 V.

Nalezy pamietaé, ze mozna podtgczy¢ urzadzenia peryferyjne, ktore dziatajg przy zasilaniu 24 V. W tym
przypadku, tylko pojazdy silnikowe, ktdre dziatajg przy zasilaniu 24 V, moga byé podtgczone do przyczepy. Mozna
to zrobi¢ poprzez ustawienie parametrow za pomocg oprogramowania diagnostycznego. Nie podtgczaé pojazdu
silnikowego zasilanego napieciem 12 V, poniewaz nizsze znamionowe napiecie wejsciowe modulatora iEBS
bedzie niewystarczajace, aby umozliwi¢ dziatanie podtgczonych urzadzen wymagajgcych zasilania 24 V.
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/\ PRZESTROGA

Uszkodzenie modulatora iEBS

Funkcja Multi-Voltage nie jest przeznaczona do podtgczania zaworéw z mieszanym napieciem znamionowym (12/24 V).
Uzywanie podzespotdw, ktore dziatajg z réznym napieciem zasilania, powoduje problemy z dziataniem oraz pojawianie
sie komunikatéw diagnostycznych o usterkach.

4.3.2  Zapis danych roboczych (ODR)
Cel

Funkcja ODR rejestruje dane podczas pracy przyczepy. Umozliwia to aktywne kontrole stanu technicznego,
monitorowanie statusu przyczepy, analizowanie zachowan kierowcy oraz pomaga przewidywac potencjalne
awarie i planowac terminy przeglgdow.

Te dane robocze mozna oceni¢ za pomocg portalu TrailerFit dla przyczep wyposazonych w telematyke lub za
posrednictwem Dekoder ODR (https://odr-decoder.eu.scalar.zf.com)

Informacje z ODR mozna wyswietla¢ jako dane z pojedynczego rejestratora zdarzen lub dane historyczne
(informacje z modutu zbiorczego przejazdu, histogramy itd.).

Dane z ODR mozna zabezpieczy¢ przed usunieciem za pomocg ustalanego przez uzytkownika hasta.

Dane statystyczne
Dane statystyczne sg przechowywane w sumach kontrolnych lub w $rednich wartosciach przez caty okres

eksploatacji przyczepy lub sg wznawiane od stanu, gdy po raz ostatni Pamie¢ danych roboczych (ODR) zostata
skasowana.

Data odczytu licznika przebiegu Numer identyfikacyjny pojazdu | Numer urzgdzenia

Skasowane dane ODR przy Producent Numer seryjny (ECU)
odczycie licznika przebiegu

Kilometry istotne dla analizy Model pojazdu Wersja oprogramowania

Godziny pracy istotne dla analizy Data produkcji pojazdu

Data odczytu Identyfikacja pojazdu
Catkowita liczba przejazdow Grupa
Ocenione przejazdy Typ pojazdu

Wiartoéci ODR, ktére mogg by¢ analizowane:

Uruchomienia hamulca Liczba uruchomier hamulca za pomocg hamulca roboczego

Czestotliwo$¢ hamowania Liczba uruchomien hamulca na km

Srednie obciazenie catkowite Srednia warto$é catkowitego obciazenia

Srednie obciazenie catkowite Srednia warto$é procentowa catkowitego obcigzenia (w odniesieniu do
maksymalnego catkowitego obcigzenia)

Srednie ci$nienie sterowania Srednia warto$é ci$nienia sterowania p,, Przy zottym ztgczu sterujgcym

Przejazdy z przecigzeniem Liczba przejazdéw z ponad 10% przeciazenia (w odniesieniu do
zdefiniowanego parametru obcigzenia osi)

Aktywacje hamulca bez ztgcza ABS Hamowanie z zasilaniem Swiatta stop w przypadku usterki zasilania za pomoca
ISO 7638

Uruchomienia hamulca za pomoca Liczba aktywacji hamulca z funkcjg zapobiegania ,sktadaniu sie” zespotu

hamulca z funkcjg zapobiegania pojazdéw, tylko hamowanie pneumatyczne przyczepy

,Sktadaniu sie” zespotu pojazdow
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Aktywacje hamulca bez specyfikacji Liczba aktywacji hamulca za silnikowym pojazdem bez komunikacji CAN
CAN

Interwencje RSS, stopien 1 Liczba interwencji hamulca dla testu RSS

Interwencje RSS, stopien 2

Liczba uruchomien hamulca dla przyspieszenia ujemnego RSS
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Informacje o przejezdzie

Przejazd na odlegtos¢ minimum 5 km oraz z minimalng predkoscig 30 km/h. Modut zbiorczy przejazdu
przechowuje dane z ostatnich 1000 przejazddw i moze zosta¢ wyswietlony w postaci wykresu lub tabeli.
Dla kazdego przejazdu rejestrowane sg nastepujgce dane:

Interwencje ABS i RSS Odczyt licznika przebiegu Obcigzenie agregatu osiowego na
poczatku przejazdu

Srednie ci$nienie sterowania Odlegtosc Min. i maks. catkowite obcigzenie
Czestotliwo$¢ hamowania Data/czas Uruchomienia hamulca ABS
Maksymalna i $rednia predko$¢ Godziny jazdy Interwencje RSS, stopien 112
Catkowite obcigzenie Maksymalna i $rednia predkosé Srednie przyspieszenie dosrodkowe
Srednie przyspieszenie dosrodkowe Srednie ci$nienie sterowania

Odlegtosc¢ i czas przejazdu Aktywacje hamulca i czestotliwosé
Histogram

Mierzone wartosci dotyczace ci$nienia hamowania, | Catkowita odlegto$¢ / Obcigzenie jednej (wszystkich) osi
obcigzenia osi i predkosci sg stale wykrywane
podczas dziatania.

Czas hamowania / Ci$nienie sterowania

Histogramy przedstawiaja czestotliwosé zdarzer Liczba uruchomien hamulca / Ci$nienie sterowania

wraz z odpowiednimi zmierzonymi wartoéciami. Catkowita odlegtoéc / Przyspieszenie boczne
Ma to na celu wykrycie, czy kierowca uruchomit
hamulec, dziatajgc przewidujaco, na przyktad, w

przypadku fagodnego lub nagtego hamowania
podczas rejestrowanych przejazdow. Liczba uruchomien hamulca / Skutecznos¢ hamowania

Liczba uruchomien hamulca / Stopien nachylenia zbocza przy
rozpoczeciu hamowania

Rejestr zdarzen

W rejestrze zdarzen Interwencje ABS i RSS
przechowywane jest
maksymalnie 500 zdarzen, to

Wyswietlenie ostrzezenia i komunikatow

znaczy zdarzen w ukfadzie Reczna dezaktywacja TailGUARD

hamulcowym. Zdarzenia dotyczgce immobilizera lub zdarzenia, ktére mogg zosta¢ zdefiniowane za
Kazde zdarzenie jest pomocg ustawienia parametru GIO (np. jesli zatgczony przetgcznik drzwi wskazuje
zapisywane w modulatorze otwarcie drzwi)

iEBS razem z czasem

wystgpienia zdarzenia oraz
odczytem licznika przebiegu w | Wykrycie ztego stanu nawierzchni w przypadku przyczepy z OptiLevel

Aktywnos¢ OptiTurn i ostrzezenia OptiTire

danej chwili.

Wykrywanie ztego stanu drogi

Ta opcja stuzy do wykrywania, czy aktualny poziom jazdy odbiega od zadanego oraz czy zbliza sie za bardzo do
poziomu wewnetrznego odboju miecha pneumatycznego. Zakres roboczy skoku miecha jest monitorowany, by
zapobiegac uszkodzeniu przyczepy w wyniku jazdy po ztej nawierzchni.

W przypadku wykrycia ztego stanu nawierzchni (czyli kiedy warto$¢ wysokosci miecha wykracza poza bezpieczny
zadany zakres) zarejestrowane zostanie zdarzenie ODR. Wykrywanie ztego stanu drogi odbywa sie poprzez
analize pozycji czujnika wysokosci i cisnienia w miechu zatadunkowym przyczepy. Czuto$¢ tej funkcji mozna
ustawi¢ na niskg, $rednig i wysoka.
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4 Funkcje modulatora iIEBS

4.3.3 Licznik przebiegu

Zastosowanie

Modulator iEBS jest wyposazony w zintegrowany licznik przebiegu, ktéry mierzy odlegto$¢ (w km) pokonang
podczas przejazdu.

W celu okreslenia pokonanej odlegtosci, iEBS zlicza Srednie wartosci z wszystkich kot, zatem doktadnosé zalezy
od rozmiaru opony oraz parametrow tarczy impulsowej ABS.

Jesli iEBS nie jest zasilany, licznik przebiegu nie dziata, a zatem nie jest zabezpieczony przed niedozwolonymi
przerdbkami.

Funkcije

Licznik catkowitego przebiegu: rejestruje przebieg przyczepy w ciggu catego okresu eksploatacji, od chwili
pierwszego zainstalowania systemu iEBS.

Licznik przebiegu przejazdu: moze okreéli¢ odlegtos¢ pokonang miedzy dwoma okresami miedzyserwisowymi lub
w ciggu danego okresu czasu.

Warto$ci sg zapisywane w sposéb regularny i mogg by¢ odczytywane za pomocg oprogramowania
diagnostycznego iEBS lub podsystemdw elektronicznych, takich jak SmartBoard (podmenu Licznik przebiegu).
Licznik przebiegu przejazdu moze zosta¢ skasowany za pomocg oprogramowania diagnostycznego iEBS lub
SmartBoard.

Korekta licznika przebiegu: podczas wymiany modulatora iEBS wskazanie licznika przebiegu nowej jednostki
moze zostac¢ zwiekszone w celu dostosowania przebiegu przyczepy. Korekta przebiegu przyczepy jest mozliwa
tylko w ciggu pierwszego 1000 km przebiegu modulatora iEBS.

Zmniejszenie odczytu licznika przebiegu nie jest mozliwe. Odczyt licznika przebiegu moze zostaé ustawiony za
pomocg oprogramowania diagnostycznego iEBS w menu Narzedzia > Licznik obstugi serwisowej i przebiegu >
Zwiekszenie odczytu licznika przebiegu.

Nie jest wymagana specjalna kalibracja licznika przebiegu przejazdu. Wskaznik kalibracji oblicza sie w oparciu o
obwdd toczny opony oraz liczbe zebdw tarczy impulsowej z parametrow iEBS.

Konfiguracja parametrow

Licznik przebiegu urzgdzenia mozna ustawi¢ za pomocg oprogramowania diagnostycznego iEBS w zakfadce:
Narzedzia > Licznik obstugi serwisowej i przebiegu.
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4 Funkcje modulatora iEBS

4.3.4 Czestotliwos$¢ obstugi serwisowej

Zastosowanie

Czestotliwo$¢ obstugi serwisowej przypomina kierowcy o konieczno$ci wykonania prac serwisowych.
Kontrolka ostrzegawcza: gdy przyczepa pokona zdefiniowang odlegtos$é (np. 100 000 km), zapala sie zotta
lampka ostrzegawcza i miga 8 razy przy kazdym WHACZENIU stacyjki. Dodatkowo, powiadomienia o obstudze
serwisowej sg przechowywane w rejestratorze danych roboczych wewnatrz ECU.

Jesli prace serwisowe zostaty pomysinie wykonane, sygnat obstugi serwisowej powinien zosta¢ zresetowany za
pomoca oprogramowania diagnostycznego iEBS (Narzedzia, Licznik obstugi serwisowej i przebiegu).

Jesli uptynie nastepny zdefiniowany okres miedzyserwisowy przyczepy (np. 200 000 km), sygnat obstugi
serwisowej zostanie ponownie wygenerowany.

Konfiguracja parametréw

Domyslnie, sygnat obstugi serwisowej modulatora iEBS nie jest aktywny.

Funkcja czestotliwoéci obstugi serwisowej moze zostaé skonfigurowana w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS
w zakfadce: System > Parametry > (6) Typowe funkcje > Czestotliwo$¢ obstugi serwisowej.
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4 Funkcje modulatora iIEBS

4.3.5 Monitorowanie obcigzenia osi

Zastosowanie

Ta funkcja monitoruje informacje na temat masy na osiach przyczepy (komunikaty RGE 22) i catkowitej masy
agregatu osiowego (komunikaty EBS 22) przyczepy. Informacje sg zbierane przez modulator iEBS i z duza
czestotliwoscig przesytane do pojazdu silnikowego za posrednictwem potgczenia CAN ISO 11992 (na stykach 6 i
7 ztacza ISO 7638).

Dane mogg by¢ dostarczane kierowcy, jesli pojazd silnikowy jest wyposazony w odpowiedni wyswietlacz. W
przeciwnym wypadku, do odczytu takich informacji moze postuzy¢ urzadzenie PODSYSTEMOW, takie jak
Smartboard.

Korzystanie z funkcji

Informacje na temat obcigzenia osi mogg by¢ wyswietlane dla przyczep z zawieszeniem pneumatycznym i

mechanicznym.

W przypadku przyczep z zawieszeniem pneumatycznym, obliczenie opiera sie na sygnale cisnienia miecha. By

mozliwe byto przekazywanie danych na temat obcigzenia osi, muszg by¢ spetnione nastepujgce warunki:

* Przyczepy z dyszlem: wykrywanie obcigzenia osi wymaga montazu dodatkowego czujnika ci$nienia na osiach
z zamontowanym zaworem przekaznikowym EBS.

* Naczepy z osig wleczona: wykrywanie obcigzenia osi wymaga montazu dodatkowego czujnika ci$nienia na
osiach z zamontowanym zaworem o0si wleczonej.

W przypadku przyczep z zawieszeniem mechanicznym, obliczenia opierajg sie na pomiarze ugiecia resoru za

posrednictwem czujnika wysokosci. W przypadku przyczep z zawieszeniem mechanicznym, doktadnosé jest

ograniczona przez konstrukcje zawieszenia.

Informacja o obcigzeniu osi moze by¢ przesytana przez interfejs CAN do pojazdu silnikowego lub przez

podsystemy do interfejsdw uzytkownika.

*  Wyswietlacz w pojezdzie silnikowym: przesytanie informacji o obcigzeniu osi do pojazdu silnikowego za
posrednictwem CAN stanowi konfiguracje domysing w iEBS, ktéra moze zosta¢ wys$wietlona na tablicy
rozdzielczej wiekszosci pojazddw silnikowych. Sposdb wyswietlania obcigzenia osi w pojezdzie silnikowym
zalezy od tego, czy funkcja ,Wyswietlanie obcigzenia osi przyczepy” jest obstugiwana i aktywowana.

e Interfejsy uzytkownika: urzgdzenie SmartBoard moze stuzy¢ do wyswietlania informacji o nacisku na o$ i
kalibracji funkcji obcigzenia osi.

W celu zwigkszenia doktadnoéci pomiardw, w naczepach z konfiguracjg 4S/3M mozna zainstalowa¢ dodatkowy

czujnik obcigzenia osi. W przypadku braku dodatkowych czujnikdw obcigzenia osi, obcigzenie osi jest réwno

rozdzielane na wszystkie osie.

W przypadku przyczep wyposazonych w osie unoszone nie sterowane przez iEBS nie ma mozliwosci
przekazywania obcigzenia osi. Obcigzenie osi nie bedzie tez przechowywane w rejestratorze danych roboczych
(ODR).

W niektérych pojazdach silnikowych moze wystapic¢ usterka, jesli przekazywane dane okazujg sie niewiarygodne.

W takim przypadku nalezy zdezaktywowac jeden z komunikatéw. Dezaktywacje przekazywania informacji o

obcigzeniu mozna przeprowadzi¢ w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS w zaktadce System > Parametry > (6)

Typowe funkcje > Ustawienia CAN ISO 11992-2

e EBS22: jezeli ten parametr jest zaznaczony, przekazywanie danych o catkowitym obcigzeniu osi (z sumy
pojedynczych osi) do pojazdu silnikowego zostaje wstrzymane.

* RGE22: jezeli ten parametr jest zaznaczony, przekazywanie danych o obcigzeniu poszczegdlnych osi do
pojazdu silnikowego zostaje wstrzymane.
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4 Funkcje modulatora iEBS

Podglad obcigzenia osi na SmartBoard

W celu uzyskania wiekszej precyzji danych wyjsciowych obcigzenia osi, mozna je skalibrowa¢ za pomocg
SmartBoard. Skalibrowana warto$¢ jest przekazywana do pojazdu silnikowego za posrednictwem portu ISO 7638
i rowniez jest wyswietlana na SmartBoard.

3-punktowa krzywa charakterystyki musi by¢ przechowywana w iEBS w oparciu o mase niezatadowanego,
czesciowo zatadowanego i w petni zatadowanego pojazdu. Po skalibrowaniu warto$ci, zostaje ona natychmiast
wigczona do krzywej charakterystyki danych wyj$ciowych obcigzenia osi. Skalibrowane warto$ci minimalne

i maksymalne moga rozni¢ sie o maksymalnie 20% od krzywej charakterystyki, okreslonej w tabeli cisnienia
hamowania (System > Parametry > (2) Uktad hamulcowy).

Przyktad

Jezeli niezatadowana przyczepa cechuje sie wartoécig obcigzenia 2000 kg na o$, woéwczas dane wyjsciowe
obcigzenia osi moga zostaé skalibrowane w zakresie od 1600 do 2400 kg.

Jezeli zatadowana przyczepa cechuje sie wartoscig obcigzenia 8500 kg na 0$, wowczas dane wyjsciowe
obcigzenia osi mogg zostaé skalibrowane w zakresie od 6800 do 10200 kg.

Skalibrowane wartos$ci dla pojazdu bez obcigzenia, z czesciowym obcigzeniem oraz z petnym obcigzeniem nie
powinny roznié sie miedzy sobg mniej niz wynosi zdefiniowana warto$¢ minimalna (minimum 10%).

Przed rozpoczeciem kalibracji nalezy opuscic¢ osie unoszone, ustawi¢ wysokosé przyczepy na poziom jazdy i
spusci¢ cisnienie z uktadu hamulcowego. Poniewaz witasciwosci miechéw pneumatycznych zmieniajg sie w toku
eksploatacji, moze wystgpié koniecznosé ponownej kalibracji.

/\ PRZESTROGA

Kalibracja, ktéra zostata juz uruchomiona ze SmartBoard, zawsze musi zosta¢ zakoriczona. W przeciwnym razie
zostanie wyzwolony komunikat o usterce. Komunikat o usterce nie bedzie przechowywany w pamieci diagnostycznej w
przypadku kalibracji zakoriczonej niepowodzeniem.

Komunikat ostrzegawczy o przecigzeniu: istnieje tez mozliwos¢ zaprogramowania SmartBoard w taki sposéb,
by interfejs wyswietlat komunikat ostrzegawczy w przypadku osiggniecia 90% obcigzenia osi oraz 100%
przekroczenia progu przetadowania (np. w sytuacji zatadunku duzej iloéci materiatow).

Podzespoty

446 192 2100 SmartBoard (opcjonalny) Przewodd do SmartBoard: 449 929 .. 0

446 105 523 2 Zewnetrzna zielona lampka Przewod do zielonej lampki ostrzegawczej: 449 940 .. O
ostrzegawcza (opcjonalna)
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4 Funkcje modulatora iIEBS

4.3.6 ServiceMind

Zastosowanie

Ta funkcja jest uzywana do obliczania czasu dziatania urzadzen i funkcji GIO. Pozwala to monitorowac

czas dziatania funkcji GIO poprzez ustawienie monitu (np. ustawienie monitu kontroli uktadu zawieszenia
pneumatycznego po uptywie ustalonego czasu dziatania ECAS).

Po uptywie wczesniej zdefiniowanego czasu dziatania, zdarzenie (powiadomienie serwisowe) moze zostac
uruchomione oraz wyswietlone przez oprogramowanie diagnostyczne iEBS lub za posrednictwem SmartBoard.
Opcjonalnie, dane zdarzenie moze réwniez zostac¢ zasygnalizowane przez lampke ostrzegawczg (z6tta, ABS)
lub za pomocg zewnetrznej lampki ostrzegawczej zamontowanej na przyczepie. Wyswietli sie powiadomienie
serwisowe wskazujgce koniecznos$¢ wykonania odpowiedniej czynnos$ci serwisowe.

Konfiguracja parametrow

Funkcja czestotliwosci obstugi serwisowej moze zostac¢ skonfigurowana w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS
w zakfadce: System > (7) Dodatkowe funkcje > Licznik roboczogodzin GIO.
Ustalenie parametréw funkcji wymaga okreslenia nastepujgcych informacji:

Nazwa czynnosci Przypisana nazwa czynnosci serwisowej dla monitorowanej funkcji.
Serwisowej
Czestotliwo$¢ obstugi Odstep czasowy dla monitu dotyczgcego wybranego podzespotu/funkcji.

serwisowej (w godzinach)

Reset czestotliwosci obstugi | Umozliwia skasowanie licznika za pomocg oprogramowania diagnostycznego iEBS lub
Serwisowej SmartBoard

Edytowanie czestotliwosci Umozliwia zmiane czestotliwo$ci obstugi serwisowej za pomocg oprogramowania
obstugi serwisowej diagnostycznego iEBS lub SmartBoard

Wewnetrzny sygnat Definiuje wewnetrzny sygnat, ktéry jest uzywany do monitorowania statusu funkcji GIO.
wejsciowy Tylko aktywne funkcje moga by¢ wybierane do monitorowania.

Wewnetrzny sygnat dokonuje pomiaru czasu dziatania aktywnej funkcji. Odwrécenie
sygnatu umozliwia pomiar czasu funkcji nieaktywne;.

Wejsciowy sygnat Do sygnatu analogowego nalezy przypisa¢ warto$¢ progowa (wartosé przetgcznika, ktory

analogowy jest aktywowany). Ta opcja umozliwia $ledzenie czasu dziatania powyzej lub ponizej
wartosci progowej.

Kontrolka dla sygnatu Opcje, ktérg mozna wybra¢, decydujgc, aby ostrzezenie byto sygnalizowane przez

analogowego lampke ostrzegawczg (z6ttg, ABS) i/lub za pomocg zewnetrznej lampki ostrzegawczej

przyczepionej do przyczepy.

Podzespoty
Nastepujgce podzespoty moga by¢ uzywane do sygnalizowania i dziatania:

446 192 2100 SmartBoard (opcjonalny) Przewdd do SmartBoard: 449 929 .. 0
446 105 523 2 Zewnetrzna zielona lampka (opcjonalna) Przewod do zielonej lampki: 449 940 .. 0
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4.3.7 Funkcja notatnika

Zastosowanie

Funkcja notatnika umozliwia uzytkownikowi przegladanie i zapisywanie danych iEBS (np. listy zainstalowanych
podzespotdw) lub danych przyczepy (historii serwisowania, np. naprawionych usterek, daty ostatniego
serwisowania).

Dane sg przechowywane w formacie tabeli w pamieci modulatora iEBS.

Korzystanie z funkcji

Otworzy¢ funkcje w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS (przejsé do menu Narzedzia, Notatnik).

Funkcja notatnika nie wymaga dodatkowego ustawiania ani aktywacji parametréw.

Odczyt danych: klikng¢ przycisk ,Odczyt z ECU", aby odczyta¢ dane z ECU. Aby odczyta¢ dane z wczesniej
przygotowanego pliku (CSV), klikng¢ na przycisk ,Czytaj z pliku”.

Edycja danych: w razie potrzeby istnieje mozliwos¢ edycji danych za pomoca okna danych wejsciowych w
oprogramowaniu diagnostycznym iEBS.

Zapis danych do ECU: aby zapisa¢ dane w ECU, klikng¢ przycisk ,Zapisz do ECU". Aby zapisa¢ dane w swoim PC,
klikng¢ na przycisk ,Zapisz w pliku”.

Plik CSV: uzytkownik moze utworzy¢ ten plik na swoim PC (na przyktad, za pomocg programu z arkuszem
kalkulacyjnym).

@ Dane powinny by¢ w formacie alfanumerycznym (bez formatowania ani znakéw specjalnych). Ogétem mozna
zapisa¢ okoto jednej strony A4 (w oparciu o liczbe znakdéw), ktérg mozna podzieli¢ maksymalnie na 10 kolumn.

4.3.8 Dokumentacja serwisowa

Zastosowanie

Odniesienie (URL) do okreslonych informacji serwisowych przyczepy mozna zapisa¢ w modulatorze iEBS.
Przechowywanie tego rodzaju informacji (np. schematu elektrycznego przyczepy) stanowi duze wsparcie dla
warsztatu podczas wyszukiwania usterek, a takze sprawia, ze niepotrzebny okazuje sie kontakt z producentem.
URL moze by¢ wyswietlany za pomocg wyskakujacego okna w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS (wymaga
podtgczenia komputera warsztatowego do Internetu).

Informacje moga rowniez zawiera¢ schemat ideowy lub dokument serwisowy producenta przyczepy. URL mozna
zapisa¢ pod warunkiem, ze zawiera nie wiecej niz 1560 znakéw. Przywotany dokument moze zawiera¢ dowolng
liczbe stron. Zalecamy przechowywanie dokumentéw w formacie PDF.

Korzystanie z funkgji

W ponizszym przyktadzie, jako odniesienie uzywany jest schemat ideowy 841 701 180 0:

URL z informacjami dotyczacymi okreslonej przyczepy moga byé przechowywane w systemie diagnostycznym w
zaktadce: > System > (1) Pojazd > Dane pojazdu > URL do informacji o pojezdzie

W celu aktywacji funkcji, klikng¢ pole wyboru i wklei¢ URL

(np. https://www.wabco-customercentre.com/catalog/docs/8417011800 en.pdf ).
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4 Funkcje modulatora iIEBS

4.3.9 Tryby dziatania ECU

Normalny tryb dziatania

Tryb normalny oferuje petng funkcjonalnosé iIEBS. Gdy iEBS jest zasilany poprzez ISO 7638 i jednocze$nie stacyjka
jest WEACZONA podczas postoju przyczepy, woéwczas system uruchamia tryb normalny.

Tryb wytaczenia

iIEBS przechodzi w tryb wytgczenia po WYYACZENIU stacyjki. Tryb wytgczenia ma za zadanie zapewnié kierowcy
wystarczajgco duzo czasu, aby wigczy¢ tryb gotowosci, jesli zachodzi taka potrzeba, poniewaz w przeciwnym
razie iEBS WYKACZY SIE.

Ten tryb utrzymuje aktywno$¢ systemu przez staty okres 30 sekund (domy$Inie), umozliwiajac kierowcy
dysponowanie dostateczng ilo$cig czasu, aby wigczy¢ tryb gotowosci za pomocg interfejsu uzytkownika, np.
SmartBoard (zazwyczaj zamontowanego w potozonym najbardziej z tytu przyczepy)

Tryb gotowosci

Tryb gotowosci to tryb opcjonalny, ktéry zapewnia zasilanie elektryczne podsystemdw oraz funkcji GIO podczas
postoju przyczepy. Tryb gotowosci moze by¢ aktywowany automatycznie badz na zgdanie. W trybie gotowosci
system moze by¢ zasilany za pomoca zewnetrznego akumulatora lub za pomocg ISO 7638 pojazdu silnikowego,
gdy stacyjka jest WYrACZONA.

Stacyjka WrACZONA
Stacyjka WYLACZONA

Tryb normalny

Tryb gotowosci

Wytaczanie | —| g

Modulator WYtACZONY T

..30's Okres gotowosci ..30's Wit

System mozna ustawi¢ w tryb czuwania za posrednictwem interfejsu uzytkownika, takiego jak SmartBoard.
Kierowca odpowiada za prawidtowe uzywanie tej funkgcji. Czas aktywacji i czas trwania trybu gotowos$ci mozna
okresli¢ poprzez oprogramowanie diagnostyczne iEBS.

Aktywacja trybu gotowos$ci poprzez WYL. stacyijki:

Opcja ta umozliwia iEBS automatyczne przejscie w tryb gotowosci za kazdym razem, gdy stacyjka pojazdu
silnikowego zostanie WYtACZONA. Po uptynieciu czasu gotowosci, system przechodzi w tryb wytgczenia.
Ponowne wejscie do trybu gotowosci nie jest mozliwe po uptywie czasu zwtoki trybu gotowosci. Aby ponownie
wejéé do trybu gotowosci, nalezy WEACZYC i WYLACZYC stacyijke.

Aktywacja trybu gotowo$ci za pomoca interfejsu uzytkownika:

Ta opcja umozliwia uzytkownikowi wybranie, czy iIEBS wejdzie w tryb gotowosci za pomocg interfejsu
uzytkownika (np. SmartBoard). Po uptynieciu czasu zwtoki trybu gotowosci, iEBS przechodzi w tryb wytaczenia.
Ponowne uruchomienie trybu gotowosci jest mozliwe przez krétki czas (domysinie 30 sekund). W przeciwnym
wypadku iEBS sie WYYACZY. Jezeli w trakcie okresu wytgczania nie nastgpi zgdanie trybu gotowosci, system sie
WYLACZY.

Tryb zasilania awaryjnego

Tryb zasilania awaryjnego zapewnia ograniczong funkcjonalno$¢ iEBS i nadaje priorytet hamowaniu nad innymi
funkcjami niemajacymi krytycznego znaczenia dla bezpieczenstwa.

Jesli, z powodu uszkodzonego przewodu zasilania lub poluzowania styku, zasilanie energig elektryczng iEBS (ISO
7638) zostanie przerwane podczas jazdy, system przejdzie w tryb zasilania awaryjnego.

W trybie zasilania awaryjnego, system bedzie zasilany poprzez zasilanie $wiatta stop (instalacja opcjonalna
poczgwszy od ISO 12098), az do przywrdcenia potgczenia ISO 7638.
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4 Funkcje modulatora iEBS

Tryb stanowiska testowego

Tryb stanowiska testowego dezaktywuje funkcje zatrzymania na postoju hamowania awaryjnego do celéw
testowych. Tryb ten stuzy do sprawdzania krzywej charakterystyki wykrywania obcigzenia w stacjonarnym
pojezdzie, na przyktad w trakcie badania na hamowni lub w celu pomiaru synchronizacji hamulcow.

W tym trybie testowym, mozna sprawdzi¢ automatyczne, zalezne od obcigzenia sterowanie sitg hamowania, w
zaleznoéci od ci$nienia w ztgczu (pm) w poréwnaniu z aktualnym obcigzeniem osi lub aktualnym cisnieniem
miechéw.

Symulacja obcigzonej przyczepy: stan ,obcigzenia” moze by¢ symulowany w przyczepie bez obcigzenia
poprzez odpowietrzenie miechoéw nosnych (< 0,15 bara) lub opuszczenie przyczepy na odboje. Petne cisnienie
hamowania jest uzyskiwane w formacie analogowym, jak w przypadku funkcji bezpieczenstwa ,Pojazd na
odboju”.

Zawieszenie mechaniczne: odczepic ciegto do czujnika potozenia i obréci¢ dzwignie do pozycji, ktéra odpowiada
ugieciu sprezyny w przyczepie z obcigzeniem.

3-krotnie WEACZYC i WYLACZYC zapton z Stacyika |\, 05[s)<t<3Is] 05[s]<t<3Is]
okresem WEKACZENIA trwajgcym od 0,5 do 3 ’
sekund w celu aktywacji trybu testowego. WY,
m @ ®)
Dtugie migniecie lampki ostrzegawczej, po Tryb testowy
ktorym nastepuje krotkie migniecie lampki aktywny
ostrzegawczej, wskazuje, ze tryb testowy jest
aktywny.
Sekwencje aktywacji trybu testowego
mozna skonfigurowaé za pomoca systemu Lampka 205
diagnostycznego ostrzegawcza ‘ H
przyczepy

Oprogramowanie diagnostyczne iEBS moze by¢ uzywane do aktywacji trybu testowego z zaktadki Sterowanie > Tryb
stanowiska testowego.

Aktywacja trybu stanowiska testowego trwa 10 minut. Aby recznie wyj$¢ z tego trybu w dowolnym momencie, mozna
nacisng¢ przycisk DEACTIVATE, ktéry natychmiast zakoriczy funkcje. Ponadto tryb moze zosta¢ wytgczony poprzez
zresetowanie ECU za pomocg oprogramowania diagnostycznego lub wytgczenie i wigczenie stacyjki pojazdu. Ponadto,
jesli pojazd osiggnie predkos¢ 3,5 km/h, tryb stanowiska testowego automatycznie wytgczy sie.
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4 Funkcje modulatora iIEBS

4.3.10 Zasilanie podsystemoéw i przekazywanie danych

Cel

Port podsystemow iEBS odpowiada za komunikacje z zewnetrznymi ECU przyczepy. Dodatkowo zapewnia tez
zasilanie.

Magistrala CAN jest uzywana do wymiany danych miedzy urzgdzeniami podsystemow oraz modulatorem iEBS.
Zasilanie urzadzen zewnetrznych

Wyjscie prgdowe poprzez dostepne porty podsystemdw jest zdefiniowane w Rozdziat ,10.3 Specyfikacje
modulatora iEBS”, strona 225.

W celu zduplikowania portow podsystemdw oraz zwiekszenia liczby jednoczesénie podigczanych elektronicznych
urzgdzen podsystemu, mozna uzy¢ przewodu podsystemodw z duplikatorem portu (PN 894 600 161 2). Opis
wtyku przewodu mozna znalez¢ w Rozdziat ,10.6 Przeglad przewoddw”, strona 231

Liczba portéw PODSYSTEMOW 1 2 2

WyjScie zasilania zapewnione jest z iEBS przy spetnieniu nastepujgcych warunkéw

* Pojazd silnikowy i przyczepa sprzezone oraz WEACZONA stacyjka

* Pojazd silnikowy i przyczepa sprzezone oraz modulator iEBS w trybie gotowoéci (w tym przypadku zacisk 30
pozostaje Wt. po WYtACZENIU stacyjki)

Nalezy pamieta¢, ze funkcja zostanie wytaczona, jezeli catkowity poboér pradu przekroczy dopuszczalne maksimum.
Wiecej szczegbtow, patrz dziat ,10.3 Specyfikacje modulatora iEBS” na stronie 225

Port GIO moze tez stuzy¢ do zasilania urzadzenia innego producenta. Wiecej informacji zawiera Rozdziat ,5.16  Ustuga
zasilania GIO”, strona 187.

Obstugiwane urzadzenia CAN
Nastepujgce urzgdzenia wykorzystujg system wymiany danych CAN
* SmartBoard

e OptiTire
e Telematyka (np. TX-TRAILERPULSE, SCALAR EVO Pulse, SCALAR EVO Guard)
/\ PRZESTROGA

W trakcie pracy pojazdu nie wolno podtgczac potgczen masowych EBS przyczepy do podwozia pojazdu
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Zakonczenie magistrali CAN

Potaczenie CAN powinno zawsze sktadac sie ze $ciezki z maksimum dwoma zdefiniowanymi koricami. Na
kazdym konicu powinien znajdowac sie rezystor zakonczeniowy. W przypadku podtgczenia urzadzenia
podsystemu do modulatora iEBS, jeden rezystor zakonczeniowy znajduje sie w podtgczonym urzgdzeniu CAN,
natomiast drugie zakonczenie znajduje sie w samym modulatorze iEBS.

Jezeli do jednego portu podsystemow IEBS podtgczone sg co najmniej dwa urzgdzenia CAN, iEBS wytgczy swoje
zakonczenie magistrali CAN w oparciu o konfiguracje parametrow.

Jesli 3 lub wiecej urzadzen CAN jest podtaczonych jednoczesnie do tego samego portu PODSYSTEMOW,
zakonczenie CAN $rodkowego urzgdzenia (urzgdzenia z pofgczeniem o najkrotszej Sciezce) musi zostac
WYtACZONE. Wykonuije sie to najczesciej z uzyciem odpowiedniego oprogramowania diagnostycznego.
Przyktad

Nastepujgcy przyktad pokazuje konfiguracje systemu, ktéra obejmuje 3 urzadzenia podsystemow (telematyke,
SmartBoard i OptiTire) podtgczone do jednego portu podsystemu.

W przypadku tej konfiguracji, SCALAR EVO Pulse i SmartBoard bedg podtgczone do magistrali CAN, natomiast
rezystor zakonczeniowy dla OptiTire zostanie WYYACZONY. Terminator OptiTire na CAN musi zosta¢ wytgczony z
uzyciem oprogramowania diagnostycznego OptiTire. Bardziej szczegdtowe informacje znajdujg sie w dziat ,3.4.2
OptiTire™" na stronie 80.

Urzgdzenie z WYYACZONYM rezystorem zakoriczeniowym musi dysponowac potgczeniem o krotkiej sciezce. W
zwigzku z tym, przewdd OptiTire (C) musi by¢ jak najkrétszy.

Diugos¢ przewodu do SCALAR EVO Pulse (A) oraz SmartBoard (B) powinna by¢ dtuzsza niz dtugo$¢ przewodu
wybrana dla OptiTire.

Zewnetrzne urzgdzenia mogg zosta¢ aktywowane w zaktadce: System > Parametry > (6) Typowe funkcje.

Zakonczenie magistrali CAN dla OptiTire

e Otworzy¢ oprogramowanie diagnostyczne OptiTire i wybra¢ menu ,Ustawienia parametrow systemu EBS”.

e Aktywowac ,Wyswietlaj parametry dla ekspertéw” w zaktadce ,Konfiguracja modutdow”, by wiaczy¢ zaktadke
,Parametry dla ekspertow”.

e W zaktadce ,Parametry dla ekspertow” zaznaczy¢ opcje ,Witgcz zakonczenie magistrali CAN”

e Po wprowadzeniu zmian nacisng¢ ,Zapisz do ECU" (zapisanie parametrow bedzie wymagato podania kodu
PIN)
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4.311 Whbudowana funkcja OptiTire™

Zastosowanie

Whbudowana funkcja OptiTire jest systemem monitorowania ci$nienia w oponach (TPMS) zawartym w
modulatorach iEBS Standard i Premium.

Whbudowang funkcje OptiTire mozna skonfigurowac dla przyczep z maksymalnie 6 osiami. W przypadku przyczep
o liczbie osi wiekszej niz 6 lub przyczep wymagajgcych szerszego zakresu odbioru radiowego, mozliwe jest
zamontowanie maksymalnie 3 dodatkowych modutdéw ECU OptiTire, petnigcych role wzmacniaczy sygnatu i
poprawiajgcych odbiér w ztozonych zastosowaniach.

Funkcja

Podobnie jak w przypadku zewnetrznego OptiTire, ci$nienie w oponach jest mierzone przez indywidualne czujniki.
Zmierzone wartosci uzyskiwane przez czujniki sg w sposob powtarzalny przekazywane do modulatora iEBS za
posrednictwem sygnatu radiowego.

Podfaczanie komponentow

1A 960 733 000 0 | Niebieskie czujniki montowane na pasku (SMS) 1,6 m -
1B 960 733 001 0 | Szare czujniki montowane na pasku (SMS) 2,3m 2,0m
1C Niedostarczany | Zétte czujniki montowane na pasku (SMS) - -
1D Niedostarczany | Czerwone czujniki montowane na pasku (SMS) - -
2 960 733117 0 | Pasek dla obreczy 17,5" - -
2 960 733119 0 | Pasek dla obreczy 19,5" - -
2 960 733 122 0 | Pasek dla obreczy 22,5" - -
2 960 733 124 0 | Pasek dla obreczy 24,5" - -
3 960 732 000 0 | Wewnetrzny czujnik kota (WIS) 2,3m 2,0m
4A 960 732 100 0 | Obrecze stalowe 17-22,5"
4B 960 732 102 0 | Obrecze stalowe 17-22,5", dodatkowa sekcja
o nachyleniu 5°
4C 960 732 104 0 | Obrecz aluminiowa
4D 960 732 105 0 | Obrecz aluminiowa
4E 960 732 117 0 | Obrecz aluminiowa

Dzieki iEBS stanowigcemu bramke do ztgcza ISO 7638, wszystkie dane dotyczgce opony, zgodnie z UN/ECE-R13,
mogg by¢ przekazywane na deske rozdzielczg kierowcy.
Kazda opona przyczepy musi by¢ wyposazona w czujnik cisnienia.
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1 480 102 31 .0 | iEBS Standard Tylko modulatory iEBS z aktywowanymi funkcjami. Dodatkowe
- - informacje mozna znalez¢ w Rozdziat ,5.1.5 Funkcje
1 480102 41 .0 | iEBS Premium wbudowane”, strona 140

Wzmacniacz sygnatu

Wzmacniacz sygnatu jest stosowany wtedy, gdy odlegto$¢ komunikacji pomiedzy czujnikiem cisnienia w oponie

a gtownym odbiornikiem przekracza skuteczny zasieg sygnatu radiowego. Moze sie tak dzia¢ z uwagi na

przeszkody pod przyczepa, zaktbcenia z innych systemdw lub na duzych odlegtosciach (np. odlegtos¢ miedzy

przednig a tylng osig w przyczepie z dyszlem).

Jezeli zastosowanie wymaga wykorzystania wzmacniacza zasiegu, mozna zamontowac¢ dodatkowy ECU OpitiTire,

wykonujac nastepujgce czynnosci

*  Wiaczy¢ parametry: aktywowac OptiTire i wzmacniacz zasiegu w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS.

e Zapisa¢ w ECU: zapisa¢ konfiguracje w ECU iEBS.

e Podigczy¢ wzmacniacz: podtgczy¢ wzmacniacz zasiegu i poczeka¢ 5—10 sekund na jego automatyczne
rozpoznanie.

e Przypisaé czujniki: przejs¢ do Systemy > Przypisanie czujnikéw OptiTire i przypisaé czujniki.

Odebrane informacje zostang przekazane poprzez magistrale CAN do modulatora iEBS, ktéry przeanalizuje dane i

poinformuje kierowce o ewentualnych problemach z cisnieniem w kofach.

1 480 102 31 .0 | iEBS Standard

(Tylko z aktywowanymi
funkcjami)

1 480 102 41 .0 | iEBS Premium

(Tylko z aktywowanymi
funkcjami)

2 446 2201100 | Wzmacniacz sygnatu
(sterownik OptiTlre)

3 449928 ... 0 | Przewod HDSCS
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Funkcje modulatora iIEBS

Typowe konfiguracje przyczep z wbudowanym OptiTire

Naczepa

2 osie
4S/2M
iEBS Standard

iEBS Premium

Niewymagane

Opony pojedyncze Single/Super
Single: 4 czujniki

Maksymalnie 2 czujniki

Naczepa

3 osie

4S/2M

iEBS Standard
4S/2M - 4S/3M
iEBS Premium

Niewymagane

Opony pojedyncze/Super
Single: 6 czujnikéw

Maksymalnie 2 czujniki

Iy
St =i

Bl )
Ik ,

Przyczepa z dyszlem

1 0é przednia, 1 0$ tylna
4S/3M
iEBS Premium

1x sterownik OptiTlre jako
wzmacniacz sygnatu

Opony pojedyncze Single/Super
Single: 4 czujniki

Opcjonalnie

Opony blizniacze: 8 czujnikow

Maksymalnie 2 czujniki

Konfiguracja parametrow

Whudowana funkcja OptiTire moze zosta¢ skonfigurowana w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS w
zakfadce System > Parametry > (6) Typowe funkcje > Whbudowany OptiTire. Parametry umozliwiajg nastepujgce

konfiguracje:

* Rodzaj czujnika: WIS, niebieski SMS, szary SMS lub zétty SMS
* Konfiguracja opon: pojedyncze, blizniacze lub Super Single

e Liczba zapasowych opon: 1, 2 albo brak

* Konfiguracja ze wzmacniaczem sygnatu: ta opcja oznacza, ze modulator iEBS odbiera informacje ze
sterownika OptiTire, petnigcego role wzmacniacza sygnatu. Mozliwe jest podtaczenie maksymalnie 3

wzmachniaczy sygnatu.

* Prég ostrzezenia o temperaturze: w przypadku stosowania czujnikéw wewnetrznych, mozliwe jest ustawienie
wartosci temperatury, ktérej przekroczenie spowoduje wystanie komunikatu. Domys$ing warto$ciag dla tego

parametru jest 100°C (maksymalnie 115°C).
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Instrukcje montazu

W trakcie montazu nalezy dopilnowac, by strona PDM byta skierowana w strone osi znajdujace;j sie najdalej od
modulatora, aby zachowac¢ najlepszy zasieg komunikacji. Ponadto, nalezy zminimalizowa¢ obecno$¢ metalowych
ptyt na wysokosci pokrywy modulatora, poniewaz moga one zaktécac odbidr sygnatu.

W celu zapewnienia optymalnego zasiegu sygnatu, nalezy montowa¢ modulator iEBS zgodnie z ponizszymi
przyktadami:

umiejscowienie modulatora pomiedzy 2. a 3. osig, umiejscowienie modulatora pomiedzy 1. a 2. osia.

Po przeprowadzeniu montazu nalezy zweryfikowac¢ funkcjonalno$¢ systemu za pomocg jednej z nastepujgcych

metod:

e Test w trakcie jazdy: przejs¢ do Zmierzone wartosci > Wewnetrzny OptiTire > Dostepno$¢ sygnatu, po czym
zresetowac dane, przejechac okoto 1 godzine z predkoscig powyzej 20 km/h.

e Test na postoju: przeprowadzi¢ test na postoju, uzywajgc oprogramowania diagnostycznego iEBS. Dodatkowe
informacje mozna znalez¢ w dziat ,Dostepnos¢ sygnatu” na stronie 131.

4.3.11.1Przeglad funkcji OptiTire

Przeglad funkgji OptiTire jest dostepny w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS w module Zmierzone wartosci >
Whbudowany OptiTire.

Modut ten przedstawia wszystkie istotne informacje potrzebne do okre$lenia stanu czujnikéw cisnienia w
oponach.

Informacje ogdine

Zaktadka przegladu pokazuje konfiguracje przyczepy/ naczepy z identyfikatorami poszczegdlnych czujnikdw, a
takze aktualnym cisnieniem w kazdej oponie oraz

e Komunikaty ostrzegawcze

* Rodzaj zamontowanych czujnikdw

e (Czy skonfigurowano wzmacniacz sygnatu

W przypadku niespodziewanego zachowania czujnikéw, przy danym czujniku/oponie pojawi sie symbol
ostrzegawczy DTC informujacy o usterce.

Kolor symbolu ostrzegawczego $wiadczy o stanie usterki

e czerwony, jedli ostrzezenie istnieje w danym momencie

* niebieski, jesli usterka zostata usunieta

e szary, jezeli nie wykryto zadnej usterki.

Test przyporzgdkowania pomoze sprawdzi¢ prawidtowos$é przyporzgdkowania modutow kot

Poziom sygnatu

W tym menu mierzone i wys$wietlane sa sity sygnatow poszczegélnych czujnikow. Wskazanie moze sie wahac¢ od
stabego (jedna kreska) do mocnego sygnatu (trzy kreski).

Jezeli czujnik wewnetrzny nie pokazuje zadnej kreski, nalezy obréci¢ dane koto tak, aby czujnik byt skierowany w
strone modulatora iEBS lub sterownika OptiTire petnigcego role wzmacniacza sygnatu. Jezeli czujnik wcigz nie
jest odbierany, oznacza to, ze jego odlegto$¢ od odbiornika jest za duza i nalezy zmieni¢ jego lokalizacje.
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Dostepnos$¢ sygnatu

W celu okreslenia dostepnosci komunikatow odbieranych z modutéw két mozna sprawdzi¢ dostepno$e sygnatu

przy zatrzymanym pojezdzie (ewentualnie nieznacznym ruchu) lub w trakcie jazdy.

Za dobrg dostepnos¢ sygnatu uwaza sie sytuacje, w ktorej ponad 50% komunikatow przekazywanych przez

czujnik jest dostepnych dla kazdej pozycji kota. Ponizej 50% istnieje wysokie prawdopodobienstwo wystepowania

btedow na skutek nieodebrania komunikatu z czujnika.

Reset danych: umozliwia zresetowanie wszystkich zachowanych danych zwigzanych z dostepnoscig sygnatu

Test na postoju: umozliwia sprawdzenie, czy komunikaty z danego czujnika sg odbierane po jednym obrocie kota.

Whynik testu Swiadczy o ogolnej dostepnosci systemu.

Test na postoju przeprowadza sie najczesciej w przypadku przyczep o ztozonej konfiguracji osi. Przebiega on

nastepujgco:

* Ustawic¢ pojazd na otwartej przestrzeni, na ktorej mozliwe bedzie przemieszczenie przyczepy do przodu w 12
rownych etapach.

* W celu zmierzenia 12 pozycji zaleca sie zaznaczenie kredg 12 rownych odcinkéw na powierzchni opony (tak
jak godziny na tarczy zegara) lub naniesienie 12 linii na ziemi, ktére beda réwne obwodowi opony (np. obwdd
opony 385/65R22.5 wynosi okoto 3350 mm, wiec odlegto$¢ miedzy liniami powinna wynosi¢ okoto 28 cm).

e Ustawic¢ przyczepe w pierwszym punkcie pomiarowym i rozpoczgc¢ test odbioru.

*  Pomiar komunikatow w kazdym punkcie trwa 3 minuty.

* Po zakonczeniu pomiaru komunikatow, przeprowadzi¢ pojazd do nastepnego punktu i klikng¢ Start, by
ponowi¢ badanie.

*  Powtdrzyc¢ te procedure we wszystkich 12 punktach.

* Po zakonczeniu ostatniego pomiaru pojawig sie wyniki, a szczegotowe informacje zostang zapisane w
dzienniku.

Whbudowany OptiTire — przypisanie czujnikéw

Przypisanie czujnikdw wbudowanego OptiTire mozna odczyta¢ w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS w

module System > Przypisanie czujnikow OptiTire.

Przypisanie gwarantuje, ze wszystkie wpisy, w tym identyfikatory czujnikéw, zostaty prawidtowo wprowadzone na

etapie konfiguracji. Czujniki mozna przypisa¢ w nastepujgcy sposob:

*  Przypisanie swobodne: pozwala przyporzadkowac konkretne czujniki. Te metode stosuje sie zazwyczaj po
wymianie kotfa lub czujnika.

* Przypisanie sekwencyjne: opcja ta pozwoli przypisa¢ wszystkie czujniki zamontowane w pojezdzie w
okreslonej kolejnosci.

Informacje na temat czujnikdw sg zbierane wspdlnie przez system. W celu stymulacji czujnikdw zalecamy

uzycie TPMS Manager (nr czeéci 300 200 001 0). W toku procedury dla wybranych czujnikdéw generowany jest

komunikat diagnostyczny, a odpowiadajgce czujnikom identyfikatory sg automatycznie przyporzadkowywane do

wybranych miejsc. Mozliwe jest tez reczne wprowadzenie danych czujnikdw

Inteligentny, elektroniczny uktad hamulcowy do przyczep 131



4 Funkcje modulatora iEBS

4.312 Funkcja TailGUARD™

Zastosowanie

TailGUARD jest ultradzwigkowym systemem monitorowania tytu pojazdu, ktéry mozna zamontowac¢ w kazdym
rodzaju przyczepy w charakterze pomocy przy cofaniu. System jest dostepny dla iEBS Premium i wspomaga
kierowce w trakcie manewréw na biegu wstecznym. TailGUARD wykrywa obiekty w martwych punktach za
przyczepa, normalnie niewidoczne dla kierowcy (np. w trakcie podjezdzania pod rampe zatadunkowa).
System chroni tylng czes$¢ przyczepy i otoczenie przed uszkodzeniami za pomocg wizualnych ostrzezen (np.
wspolna kontrolka ostrzegawcza lub migajgce $wiatta obrysowe), sygnatow akustycznych (np. brzeczyk) oraz
wigczajgc hamulce, gdy przeszkoda za przyczepa znajduje sie na drodze przejazdu.

Funkcja

Funkcja TailGUARD jest aktywowana w chwili wigczeniu biegu wstecznego. Czas cofania bedzie zapisywany w
rejestratorze zdarzert ODR. Po aktywacji system ostrzega kierowce krétkim sygnatem dzwiekowym lub migajaca
lampka, potwierdzajgc, ze jest aktywny.

W momencie wigczenia funkgji, ostrzezenia akustyczne i wizualne bedg wskazywac¢ obecnosé obiektéw w
zasiegu dziatania czujnikéw. Czestotliwo$¢ sygnatu ostrzegawczego bedzie wzrasta¢ wraz ze zblizaniem sie do
wykrytego obiektu (wiecej informacji, patrz dziat ,Akustyczne i wizualne informacje dla kierowcy” na stronie
137). Po wigczeniu metody sygnalizacji impulséw hamulcowych uktad zapewnia wyrazne impulsy hamulcowe
w celu przekazywania informacji o jego stanie pracy. Przy predkosci przekraczajgcej 3 km/h uruchamia sie
krotki impuls hamulcowy zwany ,impulsem gotowos$ci”, co oznacza, ze system TallGUARD jest aktywny i dziata.
Dodatkowo ,impuls btedu” jest emitowany nieprzerwanie, gdy predko$¢ pojazdu przekracza 9 km/h, stuzac
jako sygnat ostrzegawczy. Impulsy hamulcowe pozostajg aktywne do momentu, gdy predko$é pojazdu spadnie
ponizej 7 km/h lub przekroczy 12 km/h (powodujac dezaktywacje funkcji TailGUARD).

Automatyczne hamowanie: TailGUARD umozliwia automatyczne hamowanie przyczepy poruszajgcej sie z niska
predkoscig (tj. ponizej 9 km/h) w oparciu o parametr odlegtosci zatrzymania okreslony w oprogramowaniu
diagnostycznym.

Jezeli predko$¢ przyczepy pozostaje ponizej 9 km/h w trakcie cofania, hamulec zostanie aktywowany tylko na
potrzeby zatrzymania pojazdu przed wykrytym obiektem (np. rampa zatadowczg). Przyczepa bedzie hamowadé
przez 3 sekundy, po czym hamulce zostang zwolnione. Ponadto, TailGUARD inicjuje automatyczne hamowanie,
do $wiatta stopu pojazdu silnikowego zostaje wystane zgdanie poprzez interfejs CAN ISO 7638.

Rozpoznawanie bezpieczenstwa: system ponownie aktywuje hamowanie tylko wtedy, gdy przeszkoda przemiesci
sie ponad 20 cm poza skonfigurowang droge hamowania. Gdy funkcja TailGUARD jest ponownie aktywna,
system informuje kierowce podwdjnym sygnatem dzwiekowym z brzeczyka i/lub miganiem kontrolki.

Gdy przyczepa zbliza sie do obiektu (np. rampy zatadunkowej) z predkoscig powyzej 9 km/h, system bedzie
hamowat pulsacyjnie, by zaalarmowac kierowce o nadmiernej predkosci, zgdajgc tym samym obnizenia jej
ponizej 9 km/h. W przypadku zignorowania ostrzegawczych impulséw hamowania i dalszego wzrostu predkosci,
funkcja zostanie wytgczona przy predkosci przekraczajgcej 12 km/h.

Tryb cichy: jezeli podtgczony jest brzeczyk, moze on zostaé tymczasowo wytgczony poprzez dwukrotne wigczenie
biegu wstecznego w ciggu 3 sekund, np. w trakcie dostaw w terenie zabudowanym. W trakcie cofania iEBS
bedzie przez caty czas wysytat stan wykrywania przeszkod za przyczepa poprzez EBS22 (ISO 11992-2 poprzez
interfejs CAN ISO 7638).

Faktyczna odlegtos$¢ TailGUARD bedzie tez wskazywana przez $wiatta obrysowe.

Tryb cichy mozna skonfigurowac z funkgji brzeczyka cofania za pomocg oprogramowania diagnostycznego w
zaktadce: System > Parametry > (7) Funkcje dodatkowe > Brzeczyk cofania

/\ PRZESTROGA

Urzadzenie do ,monitorowania przestrzeni za przyczepg” nie zwalnia kierowcy z odpowiedzialnoéci za
pilnowanie, by na czas cofania za pojazdem nie przebywaty inne osoby

1
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Podfaczanie komponentow

ISO 12098 (Bing

(9

pin2

1 480102 ... 0 Modulator iEBS Dostepne od wariantu iEBS Premium.
Dodatkowe informacje mozna znalez¢ w
Rozdziat ,5.1.5 Funkcje wbudowane”, strona
140
2 449839... 0 Przewdd czujnika taczony z taczy sie z portem PODSYSTEMOW i
TallGUARD przewodem 894 | wykorzystuje komunikacje na magistrali LIN
600 024 0
449 747 060 0
3 446 122 4500 Czujnik Czujnik jest wyposazony w przewdd o dtugosci
ultradzwiekowy 10 2,56 m. Oprogramowanie diagnostyczne
umozliwia konfiguracje i regulacje maksymalnie
6 czujnikdw.
4 894 600 024 0 Przewdd taczony z Liczba przewodow rozdzielajgcych zalezy od
rozdzielajgcy do przewodem 449 konfiguracji TailGUARD
TailGUARD 839... 0
449 747 060 0
5 449 747 060 0 Przewdd taczony z Liczba przewodow przedtuzajgcych zalezy od
przedtuzajgcy do przewodem 894 odlegtoéci miedzy modulatorem a miejscem
TailGUARD 600 024 0 montazu czujnikdw
449 747 060 0
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6; 7 446 1055232 Zielona lampka 449940... 0 Opcja
ostrzegawcza
8;9 894 450 000 0 Brzeczyk 449408 ... 0 Opcja
10 449838... 0 IN/OUT (otwarta Opcja. Uzywany do funkcji wykrywania
koncowka wstecznego, wyzwalany z ISO 12098
przewodu)
134
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Wykrywanie biegu wstecznego
Aby aktywowac funkcje TailGUARD, nalezy wybra¢ co najmniej jedng z nastepujacych metod wykrywania biegu
wstecznego:

Aktywacja System odczytuje stan napiecia e Przej$¢ do ZAKKADKI (8) Przetgczniki > Wykrywanie cofania.
Swiatta swiatta wstecznego 2 ISO 12098, |« Kjikngé Dodaj przefacznik [+] i wybraé S11 - do plusa.
wstecznego aby okreéli¢ aktywacije.

* Przypisa¢ przetacznik S11 do wykrywania wstecznego do
dowolnego dostepnego wejscia analogowego (np. port IN/
OUT - styk 2 lub GIO 6 - styk 3).

Aktywacja System moze wykorzystywacé * Przej$é¢ do ZAKYADKI (6) Wspodlne funkcje > Interfejs pojazd
komunikatu do aktywacji informacje o biegu silnikowy-przyczepa.
CAN EBS12 wstecznym z komunikatu CAN * Wiaczy¢ ,Odczyt stanu biegu wstecznego z EBS12”
EBS12 pojazdu silnikowego.
Reczna Za pomocy przetgcznika recznego |® Przej$é do przetgcznikow TAB (8).
aktywacja mozna aktywowac funkcje * Klikng¢ Dodaj przetgcznik [+] i wybra¢ S1 - do masy.

przetacznika TallGUARD. * Przypisac¢ przetgcznik S1 do sterowania osig kierowang do

portu GIO (styk analogowy i masa).

Dezaktywacja TailGUARD

System ulegnie wytgczeniu réwniez w nastepujacych przypadkach

* Niespodziewana warto$¢ napiecia (tj. zbyt wysoka albo za niska)
*  Modulator iEBS jest zasilany ze swiatta stopu

e Czujniki ultradzwigkowe sg zabrudzone lub zakryte.

Instalacja

NOTYFIKACJA

Funkcja TailGUARD™ jest dostepna tylko po podtgczeniu ztgcza ISO 7638. Zasilanie ze $wiatta stop jest
niewystarczajgce.

Ryzyko wypadku: funkcja TailGUARD™ jest niedostepna na skutek nieprawidtowego montazu czujnikow
ultradzwigkowych

Jezeli czujniki ultradzwiekowe zostaty zamontowane nieprawidtowo, obiekty moga nie zosta¢ wykryte, w zwigzku z
czym nie ma gwarancji poprawnego funkcjonowania systemu.

— Montowaé czujniki ultradZzwigkowe zgodnie ze schematami.

/\ PRZESTROGA

Uszkodzenie czujnikow ultradzwiekowych

Czujnikéw ultradzwiekowych nie wolno uzywac¢ w charakterze pomocy przy wchodzeniu, poniewaz moze to
doprowadzi¢ do ich uszkodzenia.

— W razie potrzeby montowac czujniki w solidnej obudowie ochronnej.
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Powierzchnia montazu czujnika
ultradzwiekowego musi by¢ réwna i
wystawac co najmniej 2 mm ze wszystkich 4
stron. Nie montowac¢ czujnikow w profilach
potzamknietych, poniewaz moze to prowadzi¢
do nieprawidtowego dziatania systemu.

Czujnikéw nie wolno my¢ bezposrednim
strumieniem z myjki cis$nieniowej. Nalezy
zabezpieczy¢ otwor odptywowy (oznaczony
literg D i kolorem zielonym), znajdujgcy sie w
tylnej czesci czujnika, przed przedostawaniem
sie wody w wyniku mycia ci$nieniowego.

Czujniki ultradzwiekowe nalezy montowaé w
potozeniu poziomym, na wysoko$ci minimum
60 cm.

Zewnetrzne czujniki nalezy montowaé
detektorem do $rodka.

Srodkowy czujnik umiescié¢ nieco obok punktu
Srodkowego przyczepy i skierowac detektor
do $rodka. W ten sposoéb czujnik bedzie
dostatecznie obejmowac $rodek przyczepy.

Dodatkowe informacje na temat montazu ~ e
znajdujg sie na schemacie czujnika g §
ultradzwigkowego (446 122 450 0) - - s
Maximum 0.35 m 03..05m 03..05m
16~24m
Konfiguracje TailGUARD
Typowe srodowisko Duze rampy Rampy zatadowcze Obszary z Obszary z matymi

logistyczne

zatadowcze o réwnym
ksztatcie lub $cianach,
bez obiektdw i oséb
za przyczepa.

i duze obiekty (np.
pojazdy lub obiekty
nieznane kierowcy).

ograniczeniem
wysokosci, takie jak
magazyny, bramy,
drzewa i zadaszenia.

i/lub ruchomymi
obiektami, np. wozki
widtowe, znaki
drogowe, obszary
zabudowane.

Testowano zgodnie z
ISO 12155.

Liczba czujnikéw
ultradzwiekowych
(czerwona kropka =
czujnik)

C

x3

x5 =T

L.

Widok z goéry na
obszar pokrycia
czujnikéw.

Ograniczone
. e

)

112 wskazujg obiekty R e Czujniki obejmujg caty obszar za pojazdem.

za przyczepa.

Obszar pokrycia - )
czujnikéw -~
(widok z boku) 000 ™ i 000 * ) o000 * -Jrl oQQ i
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Czutos¢ czujnikéw

Tylko obiekty
bezposrednio za
czujnikami bedg
wykrywane i

znajdujgce sie
pomiedzy lewym a
prawym czujnikiem
mogg nie zostaé
wykryte.

wyswietlane. Obiekty

Duze, ruchome

wyswietlane.

obiekty sg wykrywane
niezaleznie od siebie i

Obiekty na poziomie
podfoza i dachu

sg wykrywane

i wySwietlane
niezaleznie od siebie.

Mate, ruchome
obiekty sg wykrywane
niezaleznie od siebie i
wyswietlane.

Szczegodty montazu

Akustyczne i wizualne informacje dla kierowcy
Zmiana czestotliwosci kontrolek i brzeczyka nastepuje w odlegtoéci 3 m, 1,8 m i 0,7 m. Ze wzgledow
bezpieczenstwa wymagane sg dwa urzgdzenia ostrzegawcze. Stosowanie samego brzeczyka jest niedozwolone.

System aktywny (bieg wsteczny wigczony) | 0,5 sekundy 0,5 sekundy 0,5 sekundy 0,5 sekundy
>3m Wit 1 Hz Z6tte migajace: 1 Hz Zielone Wik.
3-1,5m 2 Hz 2 Hz Z6tte migajace: 2 Hz Zielone Wit
>
A7 _ Czerwone migajace Zielone i purpurowe
% 1,560,755 m 4 Hz 4 Hz 4 Hy Wi
o L
8| <0,5m - automatyczne hamowanie 6 Hz 6 Hz CzervvogeHTgance Purpurowe Wk.
3 -
% Automatyczne Wyzwalanle 1s Wkt 6 Hz Czerwone Wk. Purpurowe Wk.
D hamowania
8 2x miganie (czerwon 2x miganie
Reaktywacja w przypadku aktywacji 2x sygnat — g ny: (purpurowy, po
. o 2x miganie po ktorym nastepuje . ;
automatycznego hamowania dzwiekowy . ktérym nastepuje
261ty) .
zielony)
<|  Testpodzespoiow po wigczeniu 0.5 sekundy | ) & corundy WE.| 0,5 sekundy Wi. 0,5 sekundy W.
e zaptonu Wk,
v
s - . -
« Komunikat bfredu, jesli system jest Wyt Wyt Wyt Wyt
v nieaktywny
> 1 1 4H H > .
= Komunikat btedu, jesli system jest Wyt Wyt Zotte i czerwone Wyt
Q aktywny ciagte
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4.3.13 Brzeczyk cofania

Zastosowanie

Brzeczyk cofania jest wbudowana funkcjg modulatora iEBS Premium, podnoszaca bezpieczenstwo podczas

cofania réznymi rodzajami przyczep.

Funkcja

Funkcja brzeczyka cofania wykorzystuje sygnat biegu wstecznego pojazdu silnikowego do witgczania wspdlnego

brzeczyka, ktdry ostrzega o wykonywaniu manewru cofania.

Dodatkowe informacje dotyczgce funkgcji wspdlnego brzeczyka znajdujg sie w Rozdziat ,5.20  Wspétdzielony

brzeczyk”, strona 193

Brzeczyk cofania ma 3 tryby dziatania:

e Aktywacja brzeczyka pojazdu ze statg czestotliwoscig impulséw w chwili wigczenia biegu wstecznego

e Aktywacja brzeczyka pojazdu z czestotliwos$cig impulséw odpowiadajgcg odlegtosci wykrytej przez
TailGUARD

e Potaczenie obu wymienionych trybow

Warunki wigczenia/wytgczenia brzeczyka

Brzeczyk cofania mozna wigczy¢ i wytaczy¢ (wyciszy¢) zgodnie z nastepujgcymi warunkami:

* Przefacznik bgdz przycisk: opcja ta umozliwia wigczanie/wytgczanie funkcji brzeczyka zgodnie ze stanem
przetgcznika lub przycisku.

*  Dwukrotne wigczenie biegu wstecznego: jezeli bieg wsteczny zostanie wtgczony dwukrotnie w ciggu 3
sekund, funkcja brzeczyka cofania zostanie wytgczona.

* Wiaczenie biegu wstecznego przy nacisnietym pedale hamulca: opcja ta wytgcza funkcje brzeczyka cofania,
jesli pedat hamulca pojazdu silnikowego jest wcisniety w chwili wtgczania biegu wstecznego

* Przedziat czasowy: opcja ta pozwala okresli¢ okres, w ktorym funkcja powinna by¢ wytgczona. Taka
konfiguracja przydaje sie w pojazdach pracujgcych nocg na obszarach zamieszkatych.

Funkcje brzeczyka cofania mozna réwniez wigczac¢ i wytgczac¢ za pomoca SmartBoard lub oprogramowania

diagnostycznego.

Niezalezny brzeczyk cofania: opcja ta umozliwia uruchomienie brzeczyka cofania poprzez samo witgczenie biegu

wstecznego, nawet jesli funkcja TailGUARD jest niedostepna lub jezeli TailGUARD nie zada aktywacji brzeczyka

(np. z powodu braku wykrytych przeszkdd). Jezeli parametr niezaleznego brzeczyka cofania jest wytgczony

(domysinie), a funkcja TailGUARD jest aktywna, brzeczyk cofania wigcza sie tylko w przypadku wykrycia

przeszkody.

* Funkcja brzeczyka cofania moze zosta¢ skonfigurowana w oprogramowaniu diagnostycznym w zaktadce: System >

Parametry > (7) Dodatkowe funkcje > Brzeczyk cofania
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5 Funkcje GIO
5.1 Wprowadzenie do GIO

Interfejs GIO modulatora iEBS moze zapewni¢ dodatkowe funkcje umozliwiajgce sterowanie réznymi funkcjami/
elementami wyposazenia przyczepy poza funkcjami hamowania.

Przyktadowe funkcje to: sterowanie zawieszeniem pneumatycznym (RtR), o$ unoszona, sterowanie blokadg osi
samoskretnych, ruchoma podtoga.

Dalsze funkcje mozna zdefiniowa¢ zgodnie ze zindywidualizowanymi specjalnymi wymogami, ich konfiguracja
jest w petni dowolna. Wazne funkcje GIO sg opisane w dalszych rozdziatach poswieconych tej tematyce

5.1.1 Ograniczenia funkcjonalne

Liczba funkgji jest ograniczona przez liczbe dostepnych portow GIO zgodnie z wariantami iEBS.

Funkcje GIO zalezg od dostepnosci wiasciwego zasilania i braku usterek w podtgczonych podzespotach. W
przypadku spadku napiecia, funkcje hamulca uzyskajg priorytet i zostang zabezpieczone poprzez wytgczenie
funkcji GIO.

W celu zapewnienia funkcji Multi-Voltage, wszystkie podtgczone urzadzenia powinny mie¢ okreslone zasilanie 12
V. Pod tym warunkiem zostanie zapewnione wiasciwe dziatanie, gdy pojazdy ciezarowe z zasilaniem 12V beda
wykorzystywane jako pojazdy silnikowe. W przypadku pojazdéw silnikowych z zasilaniem 24V, stopien wyj$ciowy
GIO bedzie modyfikowat sterowanie 12 V dla tych podzespotéw.

Maksymalne natezenie pragdu dla kazdego indywidualnego wyjscia przetgczajgcego GIO jest opisane w Rozdziat
,10.3 Specyfikacje modulatora iIEBS”, strona 225

5.1.2 Dziatanie portu GIO

Liczba portow GIO z maksymalnie 4 stykami dla podzespotéw. Kazdy port GIO ma co najmniej jeden stopien
wyjsciowy (styk 1) i mase (styk 2). Pozostate styki (3 i 4) sg przypisane w rézny sposéb, zatem nie wszystkie
funkcje mogg by¢ tak samo przydzielone do wszystkich portow.

Stopien wyjsciowy GIO: moze by¢ uzywany do przetgczania podzespotdw elektrycznych (np. zawory
elektromagnetyczne, $wiatta). Wiekszo$¢ przetgczanych wyjs¢ GIO moze by¢ tez uzywana w charakterze wejsé.
W ten sposdéb mozna wykry¢, czy przetgcznik posiada otwarty czy zamkniety obwéd. GIO jest zabezpieczony
przed uszkodzeniem na skutek zwarc.

Wejécie analogowe GIO: moze by¢ uzywane do odczytu sygnatow analogowych (np. z czujnika ci$nienia, gdzie
warto$¢ napiecia przedstawia cisnienie) lub do wykrywania stanu przyciskdw i przetgcznikdw.

Modulacja szerokosci impulséw (PWM) GIO: wejscie PWM w GIO jest uzywane do podtgczania czujnikdw
wysokosci ECAS.

GIO 1 (wszystkie warianty za wyjatkiem iEBS Basic Air) i GIO 9 (tylko Premium) sg portami dedykowanymi
urzadzeniom PWM.

Dodatkowe informacje mozna znalez¢ w Rozdziat ,10.5 Przypisanie stykow dla iEBS”, strona 228.

5.1.3 Konfiguracja parametrow

Za pomocg menu parametru w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, mozna przypisa¢ kazdemu portowi

GIO indywidualne ustawienia parametréow i funkcji. Monitorowanie wyj$¢ pozwala zapewni¢ prawidtowe
funkcjonowanie systemu, np. rozpoznawanie i ostrzeganie o przerwanych przewodach. Ustawienia parametrow
okreslajg wtasciwag metode obserwacji zgodnie z rodzajem podtgczonego podzespotu.

Uktad iEBS jest zaprojektowany pod katem sterowania réznymi rodzajami podzespotdw (patrz dziat

.3 Komponenty iEBS do przyczep” na stronie 46). Ustawienia domys$ine
dla tych funkcji sterowania sg juz przygotowane w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS. Pozwala ono na
wykorzystanie portu GIO do podfgczenia powigzanych podzespotdw.

Dodatkowo, mozna dowolnie konfigurowac rézne inne funkcje z konkretnymi urzgdzeniami, np. funkcje ruchome;j
podtogi. Mozna tez zdefiniowac zalezno$ci warunkowe dla okres$lonych charakterystyk przyczepy.

Funkcje GIO mozna skonfigurowa¢ w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS w zaktadce:

e System > Parametry > (6) Typowe funkcje
e System > Parametry > (7) Funkcje dodatkowe
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Funkcje GIO

5.1.4 Wykrywanie btedow

Aby umozliwi¢ bezpieczne dziatanie okreslonych funkgcji oraz podtaczonych urzadzen, zaleca sie skonfigurowanie
monitorowania bteddw. Podzespdt, ktdry jest podtgczony do portu GIO, moze zosta¢ skonfigurowany zgodnie z
jego typem obcigzenia (np. zawér elektromagnetyczny, przekaznik, lampka lub ECU). Zalecane ustawienie dla
wykrywania bteddw to:

Zawor elektromagnetyczny Zawor elektromagnetyczny/Przekaznik | 12V lub 24V WHk.
Przekaznik elektryczny (o niskiej opornosci) | Zawér elektromagnetyczny/Przekaznik | 12V lub 24V WYL
Lampka z zaréwka Lampka 12V lub 24V Whk.
Lampki typu LED LED/ECU Tylko Multi-Voltage | Niemozliwe
Elektroniczne moduty sterujgce LED/ECU Tylko Multi-Voltage | Niemozliwe

5.1.5 Funkcje wbudowane
Funkcje wbudowane odnoszg sie do funkcjonalnosci dostepnej w niektérych wariantach iEBS.

Wbudowany OptiTire - - v v
Immobilizer - - v v
TailGUARD - - - v

Bardziej szczegdtowe informacje znajdujg sie w Rozdziat ,10.1  Warianty iEBS”, strona 223.

5.1.6 Uktad logiczny podtgczenia GIO
Domysine przypisanie GIO

Ponizsza tabela z zaleceniami zawiera przeglad zaworéw oraz powigzanych kompatybilnosci z indywidualnymi
portami GIO.

GIO1 Czujnik wysokoéci lub TASC z RtR v/ (czujnik v/(TASC z RtR) v v
wysokosci)
GIO 2 LACV v v v v
GIO 3 Dodatkowa funkcja GIO v
GlIO 4 Dodatkowa funkcja GIO v
GIO b Dodatkowa funkcja GIO v
GIO 6 LACV-IC lub przetacznik v (tylko v v
przetacznik)
GIO 7 ECAS lub eTASC v v
GIO 8 | Zawor przekaznikowy EBS (3. modulator) v
GIO 9 Czujnik ci$nienia v
GIO 10 | Dodatkowa funkcja GIO v
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Przyczepy zaawansowane

Ponizsza tabela zawiera przeglad typowych zaworoéw oraz stosownych portéw GIO do ich podtaczenia. Domysine
przypisanie portu GIO przestaje obowigzywac.

Przypisanie podzespotdw jest realizowane w nastepujgcy sposob:

Numer grupy podzespotu przedstawia priorytet wybranych urzgdzen. Wyboru portow GIO nalezy dokonac¢
spos$rod numeru grupy podzespotéw od 1 do 10. Dwie kolumny po prawej stronie tabeli opisujg mozliwosé
podtgczenia drugiego urzadzenia do tego samego portu GIO dzieki uzyciu duplikatora portu. W celu zwiekszenia
liczby jednoczesnie podtgczanych urzgdzen mozna uzy¢ duplikatora podtgczonego do portu GIO.

Opis wtyku przewodu mozna znalez¢ w Rozdziat ,10.6 Przeglad przewodéw”, strona 231

1 3. modulator (tradycyjny) 449414 ...0 | GIO8 - -
+czujnik cisnienia (Grupa nr 6)
2 ECAS 449509 ..0 | GIO3 894 600 131 2 9
eTASC 449403 ...0 | GIO 7 894 600 131 2 9/10
3 Czujnik wysokosci 449829 ...0 | GIO 1 (lub9) 894 600 131 2 9
4 2-punktowy zawoér ECAS 449508 ...0 |GIO7 - -
5 Przetgcznik zblizeniowy 449827 ...0 | GIO 3 (lub 6) 894 600 121 2 9/10
6 Czujnik ci$nienia 449826 ...0 | GIO 6 894 600 121 2 9/10
GIO 1 (lub 4/9) - -
7 LACV-IC 449509 ...0 |[GIO 3 (lub4/6) 894 600 131 2 9
GIO 7 894 600 121 2 9/10
8 Zuzycie oktadzin 449836 ...0 | GIO 1 (lub 6) 894 600 131 2
GIO 6 (lub 7) 894 600 121 2 10
GIO 2 (lub5/10) - -
9 Przetgczniki lub przyciski 449408 ...0 |GIO1 (lub4/6/9) 894 600 131 2 9
GIO 4 (lub 6) 894 600 121 2 9/10
GIO 2 (lub5/10) - -
10 Zawory elektromagnetyczne 449408 ...0 |GIO1(lub3/4/6/9) | 8946001312 9
(RtR, LACV) lub lampki GIO3(ub4/6/7) | 8946001212 9/10
GIO 2 (lub5/10) - -
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5.2 Sterowanie osig unoszong

Ryzyko obrazen na skutek uwiezienia koriczyn przy obnizaniu osi unoszonej

Sterowanie funkcjami unoszonej osi odbywa sie zazwyczaj poprzez zmiane stanu obcigzenia. W rzadkich przypadkach,

zmiana wysoko$ci podwozia moze rowniez spowodowac zmiane stanu 0si unoszonej.

Nagte obnizenie osi unoszonej moze zagrozi¢ osobom znajdujgcym sie w bezposrednim sgsiedztwie. Odnosi sie to

szczegolnie do osodb, ktore znajduja sie pod przyczepa, na przyktad, w celu wykonania napraw.

— W celu zapobiezenia wypadkom, producenci przyczepy powinni zwroci¢ uwage w instrukcji obstugi na zagrozenie,
ktore stanowi automatyczny mechanizm sterujgcy osig unoszona.

— Osie unoszone muszg zosta¢ obnizone, a stacyjka WYYACZONA przed wykonywaniem jakichkolwiek napraw w
przyczepie.

Cel

Osie unoszone i osie wleczone majg na celu w sposob znaczny ograniczy¢ koszty operacyjne dotyczace osi,

ktora zostata podniesiona. W zaleznosci od zastosowania oraz sposobu eksploatacji przyczepy, mozna osiggngc
oszczedno$ci w zuzyciu paliwa, ograniczenie emisji CO, oraz zmniejszenie zuzycia opon.

Sterowanie osiami unoszonymi odbywa sie zazwyczaj w oparciu o obciazenie przyczepy (w przyczepie z
obcigzeniem 0$ unoszona bedzie stykata sie z podtozem, natomiast w przyczepie bez obcigzenia o$ bedzie, w
miare mozliwosci, podniesiona). W przypadku zastosowania na najbardziej wysunietej do tytu osi przyczepy, osie
unoszone moga pomaoc w skroceniu promienia skretu zestawu pojazd silnikowy-przyczepa.

Specjalnym rodzajem osi unoszonych sg osie wleczone. Osie wleczone pozostajg w pozycji kontaktu z podtozem i
ograniczajg obcigzenie osi, przy czym ich zadaniem jest polepszenie mozliwosci manewrowych przyczepy.

Funkcja

W celu sterowania osig unoszong, modulator iEBS dokonuje pomiaru cisnienia powietrza w miechach nosnych,

aby okresli¢ stan obcigzenia osi. W zaleznos$ci od ustalonych warunkdw, modulator iEBS podnosi/obniza osie.

Osie unoszone mozna skonfigurowac jako: z pojedynczym obwodem lub z podwdjnym obwodem:

* Ukfad jednoobwodowy: oba miechy nosne osi unoszonej sg bezposrednio ze sobg potagczone. Jest to wiodacy
rodzaj obwodu z uwagi ma sztywno$¢ osi w typowych przyczepach.
Typowym zaworem stosowanym w takich konfiguracjach jest LACV (ze sprezyng powrotng). O$ unoszona jest
obnizana lub podnoszona bez pozycji posrednich. Jesli napiecie zaworu sterujgcego 0sig unoszong zostaje
WYYACZONE, 0$ unoszona jest opuszczana.
Konfiguracja jednoobwodowa jest zalecana do przyczep standardowych obstugujgcych automatyczne
podnoszenie osi lub funkcje Traction Help.

* Uktad dwuobwodowy: miechy no$ne osi unoszonych sg potgczone oddzielnie (stronami).
Typowy rodzaj zaworu uzywany do tej konfiguracji to LACV-IC (sterowany impulsowo). Zawér dysponuje
dwoma elektrozaworami, wyzwalajgcymi funkcje sterowanego pneumatycznie przetgcznika. Gdy zawory
elektromagnetyczne przestajg by¢ zasilane, zawér utrzymuje sie w ostatnim aktywowanym potozeniu, by
czesciowo zwolni¢ 0$ unoszona.
Czas reakcji podnoszenia/obnizenia zaworu LACV-IC jest krétszy niz zaworu LACV, co sprawia, ze konfiguracija
z podwojnym obwodem jest zalecana do wywrotek, ktore wymagajg szybkiej reakcji na zmiany w stanie
obciagzenia.
Zawor LACV-IC jest réwniez zalecany do konfiguracji z osiami wleczonymi.

Ograniczenia
Funkcja sterowania osig unoszong jest dezaktywowana, jesli wystepuje brak zasilania ISO 7638 modulatora iEBS.
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Podfaczanie obstugiwanych urzadzen

1 480102 ... 0 | Modulator iEBS Modulator iEBS kompatybilny z funkcja sterowania
0Sig Unoszong
2 463 084 060 0 | Zawor sterujgey osig | 449 408 ... 0 | Wszystkie warianty: z pojedynczym obwodem, ze
unoszong (LACV sprezyng powrotn
463 084 061 0 al ) prezynap @
3 449408 ... 0 | Przewdd do LACV Wiarianty dtugosci przewodu: Rozdziat ,10.6
Przeglad przewoddw”, strona 231
4 463 084 103 0 | Sterowany impulsowo | 449 509 ... 0 | Z podwdjnym obwodem kompatybilny z iEBS
zawor sterujacy osi wersja Standard oraz Premium.
463 084104 0 unoszonej (LACV- IC)
5 449509... 0 | Przewdd do LACV-IC Wiarianty dtugosci przewodu: Rozdziat ,10.6

Przeglad przewoddw”, strona 231

Konfiguracja parametrow

Funkcje sterowania osig unoszong mozna skonfigurowa¢ w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w zaktadce:
System > Parametry > (3) Sterowanie 0sig unoszona.

Wiecej informaciji dotyczacych sposobu definiowania parametréw przetaczania dla funkgji osi unoszonej mozna
znalez¢ w Rozdziat ,5.7 Sterowanie za pomoca przetacznika”, strona 160.
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5.2.1 Tryb automatyczny
Funkcja
Tryb automatyczny jest domysinym trybem dla osi unoszonych. Zaleznie od ustawien parametrow, tryb
automatyczny mozna recznie dezaktywowac poprzez polecenia wymuszonego opuszczania lub WYtACZENIA osi
unoszonej.
Dodatkowo, tryb automatyczny moze zosta¢ zablokowany przez inne funkcje, np. Traction Help, OptiTurn itd.
Tryb automatyczny mozna skonfigurowac¢ za pomocg systemu diagnostycznego. Wartosci progowe ci$nienia
i predkosci sekwencji podnoszenia i obnizania zostaty wczesniej zdefiniowane w konfiguracji systemu
diagnostycznego.
Obcigzenie agregatu osiowego oblicza sie w oparciu 0 zmierzone ci$nienie miechu oraz o liczbe osi stykajgcych
sie z podtozem. Te wartosci sg przechowywane w rejestrze danych roboczych i przekazywane przez CAN 5V oraz
CAN 24 V.
Jesli osie unoszone nie sg sterowane przez iEBS, lecz np. za pomocg obstugi recznej, zaleca sie odczyt stanu osi
unoszonej, aby zapewni¢ prawidtowy przekaz wartosci obcigzenia osi
Konfiguracja parametrow
Oprogramowanie diagnostyczne iEBS umozliwia konfiguracje nastepujgcych parametrow:
* Cisnienie: regulowany prog sterowania 0sig unoszong.
Domyslne parametry dla 3-osiowej naczepy: unoszenie osi ponizej 3 bardw/opuszczanie osi powyzej b barow
Uwaga: aby unikng¢ oscylacji (czestego unoszenia i opuszczania), gdy obcigzenie zbliza sie do punktu
przetgczenia, system wymaga réznicy co najmniej 0,3 bara pomiedzy ci$nieniami przetgczania.
* Predkos$¢: wskazuje prog predkosci na poczatku jazdy, przy ktérej ustalane jest, czy moze zostac
przeprowadzane automatyczne podniesienie 0si unoszone;.
Domysine parametry dla 3-osiowej naczepy: podnoszenie osi unoszonej przy 0 km/h (przyczepa nieruchoma)

/\ PRZESTROGA

Obnizanie osi unoszonej podczas jazdy

Obnizanie osi unoszonej w warunkach jazdy nie jest przewidziane, lecz moze stac sie konieczne, gdy tadunek przesunie
sie wewnatrz przyczepy.

W razie przemieszczenia tadunku, ktore spowoduje przecigzenie wynoszgce 20% (przez ponad 5 sekund) podczas
jazdy z predkoscig powyzej 30 km/h, zostanie wyzwolone obnizanie osi unoszone;.
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Reczne zadanie i zachowanie osi unoszonej

Tryb automatyczny moze zosta¢ zablokowany przez:

* Reczne zgdanie ze strony kierowcy: system nadaje priorytet nowemu, recznemu zgdaniu poprzez
dezaktywacje ostatniego aktywnego trybu dziatania.

* Inne priorytety parametrow: zgodnie z ponizszg tabelg, funkcja o najwyzszym priorytecie zostanie wykonana,
gdy zostang spetnione odpowiednie warunki wstepne.

Reczne dziatanie uzytkownika Na polecenie Wysoki Zmienne Wiarianty pneumatyczne
uzytkownika A

Seasonal Off-road Traction Help Za pomoca systemu >30 % Wiarianty pneumatyczne

(Sezonowe wspomaganie przy ruszaniu

w terenie)

Off-road Traction Help (Pomoc przy Za pomoca systemu >30 % Warianty pneumatyczne

ruszaniu w terenie)

OptiTurn dla biegu wstecznego Za pomoca systemu 30 % Wiarianty pneumatyczne

Reverse Gear Traction Help (Pomoc przy | Za pomocg systemu 30 % Warianty pneumatyczne

ruszaniu na biegu wstecznym)

Seasonal Traction Help (Sezonowa Za pomoca systemu 30 % Wiarianty pneumatyczne

pPOMOC przy ruszaniu)

Wspomaganie przy ruszaniu Za pomoca systemu 30 % Wiarianty pneumatyczne

(ograniczenie predkosci ~30 km/h) \j

OptiTurn Za pomocg systemu Niski 30 % Poczawszy od Premium

Seasonal Optimum Traction (Sezonowa | Za pomocg systemu 0 % Poczgwszy od Premium

przyczepno$¢ Optimum)

Optimum Traction (Przyczepnos$é Za pomoca systemu 0 % Poczawszy od Premium

Optimum)

OptiLoad Za pomocg systemu 0 % Poczawszy od Premium

Tryb automatyczny Za pomoca systemu 0 % Warianty pneumatyczne

5.2.2 0$ unoszona WYLACZONA

Zastosowanie

Przeznaczeniem wytacznika osi unoszonej jest dezaktywacja unoszenia i opuszczania danych osi unoszonych za
sprawag recznego zgdania. Wytgczona(e) os$(osie) unoszona(e) nie wykonujg zadnych funkcji unoszonej osi, ktore
zostaty im przypisane.

WYYACZENIE osi unoszonej jest zalecane w celu unikniecia nagtego obnizenia unoszonej osi (tzn. w celu
wykonania napraw w przyczepie lub w przypadku, gdy okre$lona o$ ma zosta¢ wytgczona z dziatania jako 0$
unoszona).

Aktywacja WYLACZONEJ osi unoszonej

Do dezaktywacji osi unoszonej potrzebne jest urzgdzenie, ktore jg wytgczy. Do wytgczenia osi unoszonej mozna
wykorzystac przetgcznik lub SmartBoard.

Maksymalnie dwie oddzielnie sterowane osie unoszone mozna na state obnizy¢é w sposob indywidualny, za
pomocg dwodch oddzielnych przetgcznikow lub SmartBoard.

Jesli przyczepa jest wyposazona w wiecej niz jedng 0$ unoszona, jedynie dezaktywowana o$ unoszona nie
wykonuje zadnych funkgji osi unoszonej, ktore zostaty jej przypisane. Nie wptywa to na funkcje pozostatych
dostepnych osi unoszonych zainstalowanych w przyczepie.

Konfiguracja parametréw

Tryb wyfgczenia osi unoszonej mozna skonfigurowac¢ w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w zaktadce:
System > Parametry > (3) Sterowanie osig unoszong > Wytgczenie osi unoszonej przez GIO.

Przetgcznik stuzgcy do wytgczania osi unoszonej mozna skonfigurowaé w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS,
w zakfadce: System > Parametry > (8) Przetgczniki.

Wiecej informacji dotyczgcych sposobu definiowania parametréw przetgczania mozna znalezé w Rozdziat ,5.7
Sterowanie za pomocg przetgcznika”, strona 160.
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5.2.3 Wymuszone opuszczanie 0Si unoszonej

Zastosowanie

Ta funkcja jest uzywana do blokowania automatycznego trybu osi unoszonej poprzez obnizenie podniesionych osi
unoszonych.

Wymuszone opuszczanie jest zalecane podczas procesu tadowania, gdy stacyjka jest WYtACZONA. Dzieki temu
unika sie przecigzenia osi spoczywajacych na podtozu, kiedy pozostate sg podniesione.

Aktywacja wymuszonego opuszczenia osi

Wymuszone opuszczanie osi unoszonych moze zostac zainicjowane przez operatora lub w sposdb automatyczny

przez system na skutek zaistnienia roznych warunkow.

Wymuszone opuszczanie przez system (zgodnie z ustawieniami parametrow)

e Status stacyjki: zapewnia obnizenie osi unoszonej, gdy stacyjka jest WYtACZONA

* W potaczeniu z OptiLevel na poziomie roztadunku: w momencie osiggniecia poziomu roztadunku o$ unoszona
zostaje obnizona. W chwili przetaczenia z poziomu roztadunku na inny tryb OptiLevel (np. poziom jazdy),
Wymuszone opuszczanie zostaje dezaktywowane.

* (Gotowos$¢: 08 unoszona moze by¢ obnizana, gdy modulator iEBS znajduje sie w trybie gotowosci po
WYFACZENIU stacyjki

e Zaciggniecie hamulca recznego: wymuszone opuszczanie jest aktywne, w przypadku uruchomienia hamulca
recznego w pojazdzie silnikowym.

* SafeStart: 0$ unoszona zostaje obnizona, jesli funkcja SafeStart jest aktywna.

Reczne wymuszenie aktywacji opuszczenia poprzez sterowanie za pomocg przetacznika

Na zgdanie uzytkownika, mozna uzy¢ przyciskow w celu obnizenia osi unoszonych.

e Tymczasowe wymuszone opuszczanie: funkcja wymuszonego obnizania zostanie tymczasowo aktywowana,
jezeli do jej wigczenia uzyto przycisku. Aktywacja trybu wymuszonego opuszczania moze zostac
dezaktywowana poprzez reczne wybranie innego trybu (np. Traction Help) lub poprzez WYtACZENIE i
ponowne WHACZENIE stacyjki pojazdu silnikowego.

Wiecej informaciji dotyczacych sposobu definiowania parametréw przetgczania czasowego i trwatego

wymuszonego opuszczania mozna znalezé w Rozdziat ,5.7 Sterowanie za pomocg przetgcznika”, strona

160.

Konfiguracja parametrow

Tryb wymuszonego opuszczania mozna skonfigurowac w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w zaktadce:

System > Parametry > (3) Sterowanie osig unoszong > VWWymuszone opuszczania.

Aby aktywowac zaktadke sterowania osig unoszong, nalezy wybra¢ opcje osi unoszonej w oprogramowaniu

diagnostycznym iEBS, w zaktadce: (1) Pojazd > Sekcja definiowania osi
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5.2.4 Wspomaganie przy ruszaniu

Zastosowanie

Funkcja Traction Help podnosi 0$ unoszong przyczepy w celu zwiekszenia przyczepnosci osi napedowej pojazdu
silnikowego, zwiekszajac bezpieczenstwo i skutecznos$¢ dziatania na sliskiej nawierzchni lub na stromych
wzniesieniach, gdzie pojazdom silnikowym ciezko ruszy¢ pod goére lub wrecz nie mogg temu podotaé. Tryb
Traction Help jest kompatybilny z przyczepami wyposazonymi w osie unoszone i w osie wleczone.

Funkcja

Tryb Traction Help wykorzystuje podniesienie osi w celu przeniesienia ciezaru na siodto. Prowadzi to do
zwiekszenia obcigzenia osi napedowej pojazdu silnikowego. Dziatanie Traction Help zalezy od stanu obcigzenia
oraz jej faktycznego rozstawu osi. Najwiekszej skuteczno$ci mozna sie spodziewac przy w petni zatadowanej
przyczepie oraz najdtuzszym efektywnym rozstawie osi. Obcigzenie jest monitorowane poprzez cisnienie w
miechach no$nych gtéwnej osi.

Funkcja Traction Help wystepuje w postaci 2 réznych trybow:

Traction Help: ten tryb umozliwia przecigzenie dowolnej osi maksymalnie o ponad 30% dozwolonego
maksymalnego obcigzenia. Po osiggnieciu predkosci 30 km/h, system powraca do trybu automatycznego i 0$
unoszona zostaje obnizona.

Funkcja Traction Help Off-road: 0$ unoszona jest podnoszona nawet w sytuacjach, gdy przecigzenie przekracza
30%. Uzywanie funkcji Off-road Traction Help jest ograniczone wytacznie do drég niepublicznych.

/\ PRZESTROGA

Przecigzenie w funkgji Traction Help Off-road
Ustalona warto$¢ ci$nienia dla przecigzenia nie powinna przekracza¢ maksymalnego obcigzenia osi okreslonego przez
producenta osi.

Warunki aktywacji i ogélne zachowanie funkgji Traction Help muszg rézni¢ sie od parametrow OptiTurn, by obie funkcje
nie wchodzi ze sobg w konflikt.

Traction Help z osiami unoszonymi

Potozenie osi unoszonej determinuje, czy 0$ zostanie podniesiona czy obnizona w celu zwiekszenia obcigzenia
na siodle. Tryb Traction Help jest zazwyczaj uzywany z 0sig unoszong umieszczong z przodu gtéwnej osi. Poprzez
catkowite podniesienie przedniej osi, rzeczywisty rozstaw osi zwieksza sie, a jednoczesnie obcigzenie osi
unoszonej jest przekazywane na ciggnik oraz na osie przyczepy, ktore stykaja sie z podtozem.

Mozna réwniez uzywac trybu Traction Help z osig unoszong umieszczong za gtéwna osig. W tej sytuacji, os
unoszona jest catkowicie obnizona, kiedy tryb Traction Help jest WYACZONY. Zwiekszenie obcigzenia ciggnika
opiera sie na zwiekszeniu rzeczywistego rozstawu osi.

Parametr limitu cisnienia: okresla maksymalne Srednie cisnienie w miechach osi nosnej, przy ktorym funkcja
Traction Help zostaje wytgczona. Najczesciej jest ustawiony na 130% ,cisnienia obcigzonego miecha”. Tryb
Traction Help zostaje dezaktywowany, jesli przyczepa osiggnie predkos$¢ 30 km/h (domyslinie).

Tryb Traction Help z osig wleczong

Tryb Traction Help moze byé uzywany z osig wleczong umieszczong z przodu gtéwnej osi.

Poprzez opréznienie miechdw nosnych osi wleczonej, rzeczywisty rozstaw osi zwieksza sie, a jednoczesnie
obcigzenie osi wleczonej jest przekazywane na ciggnik oraz na pozostate osie przyczepy, ktére stykajg sie z
podtozem.

Parametr limitu cisnienia: okre$la cisnienie docelowe, ktdre powinno zosta¢ osiggniete w miechach gtéwnej osi
poprzez wyregulowanie cisnienia w osi wleczonej.

Po osiaggnieciu cisnienia docelowego w gtdwnej osi, zostaje utrzymane cisnienie w miechu zatadunkowym osi
wleczonej.
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Konfiguracja parametréw

Tryb Traction Help mozna skonfigurowa¢ w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w zaktadce: System >

Parametry > (3) Sterowanie osig unoszong > Traction Help.

Tryb Off-road Traction Help mozna skonfigurowac w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w zaktadce: System

> Parametry > (3) Sterowanie osig unoszong > Off-road Traction Help.

Oprogramowanie diagnostyczne iEBS umozliwia konfiguracje nastepujgcych parametrow:

* Cisnienie: regulowane ci$nienie osi gtéwnej. Uzywane do sterowania o0sig unoszong lub osig wleczong
Parametry domyslne trybu Traction Help: 6,5 bara, dezaktywacja przy 30 km/h.

Parametry domysine trybu Off-road Traction Help: 7 bardéw, dezaktywacja przy 30 km/h.

e (Czas: czas trwania funkcji moze by¢ ograniczony do pewnych okresow
Parametr domysiny: 0 sekund. Brak przerwania na skutek okreslonego czasu trwania.

Aktywacja/dezaktywacja trybow Traction Help i Off-road Traction Help: oba tryby mogag by¢ witgczane recznie

przez kierowce albo automatycznie poprzez:

* Regulacje przeciwposlizgowa: funkcja aktywowana, gdy wigczona jest funkcja sterowania przyczepnos$cig
pojazdu silnikowego

e Kierunkowskaz: tryb Traction Help jest automatycznie uruchamiany w przypadku wykrycia migajagcego
Swiatta kierunkowskazu (z wyjatkiem swiatta awaryjnego). W przypadku tej funkgcji, prawe i lewe $wiatto
kierunkowskazu przyczepy musi by¢ podtgczone do modulatora iEBS.

e Zafgczenie hamulca: funkcja jest aktywowana po 3-krotnym uruchomieniu hamulca na postoju. Hamulec musi
zostac¢ zataczony i zwolniony trzy razy w ciggu 10 sekund z ciSnieniem pomiedzy 3 a 8 barow. Dezaktywacja
jest mozliwa tylko po osiggnieciu ustawionych wartosci ci$nienia lub predkosci.

e Temperatura: w celu aktywacji funkcji, mozna zdefiniowac¢ warto$¢ progowa temperatury. Funkcja dostepna z
iEBS Premium i tylko ze SmartBoard. Parametry domysine: aktywacja ponizej 5,0°C

e Wykrywanie tuku: funkcja moze zosta¢ wigczona w trakcie powolnego pokonywania tuku. Parametr domysiny:
funkcja zostaje przerwana 5 sekund po wyjsciu z tuku

* Predkos$¢: funkcja moze zosta¢ aktywowana/dezaktywowana przy okreslonej wartosci progowej predkosci
Parametry domysine: aktywacja przy 5 km/h; dezaktywacja ponizej 5 km/h (tylko jesli wtgczono aktywacje na
podstawie predkosci)

* Bieg wsteczny: wigczenie biegu wstecznego moze aktywowac funkcje System odczytuje stan napiecia $wiatta
wstecznego z ISO 12098 lub moze korzysta¢ z komunikatu CAN EBS12 z pojazdu silnikowego. Bardziej
szczegotowe informacje znajdujg sie w dziat ,\Wykrywanie biegu wstecznego” na stronie 135.

* Sezonowe Traction Help: zapewnia automatyczng dostepnos¢ miedzy ustalonymi datami rozpoczecia i
zakoniczenia, eliminujgc potrzebe powtarzajacej sie aktywacji w tym okresie (np. zimg). Date aktywacji mozna
ustawi¢ przez pojazd silnikowy lub urzadzenie podsystemodw zasilane akumulatorem, takie jak SmartBoard
lub SCALAR EVO Pulse. Kierowcy mogg wytgczy¢ go na SmartBoard podczas tagodnej pogody, wymagajgc
recznej reaktywaciji.

Poza okresem sezonowym funkcje Traction Help mozna aktywowac¢ za pomocg innych metod wymienionych
powyzej.

e Sezonowy tryb Traction Help z uzyciem przetgcznika: funkcja Traction Help moze zosta¢ na state udostepniona
za pomoca przetgcznika WE./WYt. zainstalowanego na przyczepie. Gdy styki przetgcznika sg zwarte, funkcja
Traction Help jest aktywna za kazdym razem, gdy przyczepa odsuwa sie. Jesli styki przetgcznika sg otwarte,
mozna uruchomic funkcje Traction Help za pomocg jednej z wyzej wymienionych opcji aktywacji.

e Dziatanie zalezne od obcigzenia: dodatkowy zakres obcigzenia uruchamiajgcy ten tryb funkgji. Zakresy
obcigzenia sg zdefiniowane w parametrach ,Definicja zakresu obcigzenia”. Dziatanie zalezne od obcigzenia
jest mozliwe tylko wtedy, gdy zdefiniowane sg zakresy obcigzenia. Warunek uruchomienia funkcji moze by¢
dodatkowo wykorzystywany do jego przerwania poprzez wybér warunku uruchomienia i przerwania. Tryb
zostaje przerwany, gdy obcigzenie przyczepy jest poza zakresem obcigzenia.

* Sezonowe dziatanie zalezne od obcigzenia: dodatkowy zakres obcigzenia uruchamiajacy funkcje w danym
okresie roku. Aby korzysta¢ z sezonowego dziatania zaleznego od obcigzenia, nalezy aktywowac opcje
,Sezonowa aktywacja”.

5.2.5 Optimum Traction (Przyczepnos¢ Optimum)

Zastosowanie

Zadaniem Optimum Traction jest zwiekszenie nacisku na sworzen krélewski ciggnika i, co za tym idzie,
zapewnienie lepszej przyczepnosci osi napedowej. Wynikajace z tego przeniesienie masy z przyczepy na ciagnik
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utatwia ruszanie, na przyktad, na sliskiej nawierzchni lub pod gorke. W przeciwienstwie do Traction Help, funkcja

,Optimum Traction” bedzie zwieksza¢ obcigzenie osi do 100% maksymalnego dopuszczalnego obcigzenia, dzieki

czemu moze dziata¢ bez ograniczen predkosci.

Funkcja

Optimum Traction wykorzystuje podniesienie osi w celu przeniesienia ciezaru na siodto. Prowadzi to do

zwiekszenia obcigzenia osi napedowej pojazdu silnikowego. Zwiekszanie obcigzenia pojazdu silnikowego zalezy

od stanu obcigzenia przyczepy oraz jej faktycznego rozstawu osi. Najwiekszej skuteczno$ci mozna sie spodziewac

przy w peti zatadowanej przyczepie oraz najdtuzszym efektywnym rozstawie osi. Obcigzenie jest monitorowane

poprzez cisnienie w miechach nosnych gtownej osi naczepy.

Optimum Traction z osiami unoszonymi

Potozenie osi unoszonej determinuje, czy 0$ zostanie podniesiona czy obnizona w celu zwiekszenia obcigzenia

na siodle. Optimum Traction jest zazwyczaj uzywany z 0sig Unoszong umieszczong z przodu gtéwnej osi. Poprzez

catkowite podniesienie przedniej osi, rzeczywisty rozstaw osi zwieksza sie, a jednoczesnie obcigzenie osi

unoszonej jest przekazywane na ciggnik oraz na osie naczepy, ktére stykajg sie z podtozem.

Tryb Optimum Traction moze by¢ uzywany z 0sig unoszong umieszczong za gtdwnag osig. W tej sytuacji, 0$

unoszona jest catkowicie obnizona, kiedy tryb Optimum Traction jest WEACZONY. Zwiekszenie obcigzenia

ciggnika opiera sie na zwigkszeniu rzeczywistego rozstawu osi.

W przypadku naczep z co najmniej 2 osiami unoszonymi Optimum Traction zacznie opuszczac wszystkie osie

znajdujace sie za osig gtdbwng, a nastepnie uniesie wszystkie osie unoszone przed osig gtdwng tak, by osiggngé

maksymalne dopuszczalne obcigzenie pojazdu silnikowego.

Parametr limitu ci$nienia: okresla warto$¢ progowa dla gtéwnej osi, przy ktérej przednia 0$ unoszona zostaje

podniesiona (obnizona w przypadku osi unoszonych za gtéwng 0sig).

Aktywacja

Funkcje mozna aktywowac recznie za pomocg interfejséw uzytkownika, takich jak SmartBoard, przetgczniki GIO

lub potgczenia CAN 24 V. Funkcja moze tez by¢ aktywowana automatycznie:

* W oparciu o predkos$¢ i cisnienie.

* Mozliwa jest takze aktywacja sezonowa, polegajgca na okresleniu pory roku, w ktérej funkcja ma by¢
dostepna.

Automatyczng funkcje Optimum Traction mozna dezaktywowac¢ tymczasowo (do nastepnego wigczenia zaptonu)

lub trwale (do ponownej recznej aktywacji) za pomocg interfejsu uzytkownika.

Parametryzacja

Tryb Optimum Traction mozna skonfigurowaé w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w zaktadce: System >
Parametry > (3) Sterowanie osig unoszong > Optymalizacja trakcji.
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5.2.6 OptiTurn

Zastosowanie

Funkcja OptiTurn jest stosowana w naczepach lub przyczepach centralnoosiowych, wyposazonych w co najmniej
jedng 0$ unoszong lub wleczong. Ma to na celu zwiekszenie zwrotnos$ci przyczepy poprzez minimalizacje
przyczepnosci tylnej osi.

Funkcja

Funkcja OptiTurn w iEBS dysponuje dwiema opcjami OptiTurn i OptiTireWear.

Konfiguracja OptiTurn steruje osiami unoszonymi lub wleczonymi w taki sposodb, by zmniejszy¢ promien skretu
i jednoczesnie poprawi¢ zwrotnos¢ przy pokonywaniu zakretow. Opcja ta optymalizuje pokonywanie krzywizn i
zuzycie opon.

Osie unoszone: wszystkie osie unoszone przed osig gtdbwng sg opuszczane, a wszystkie osie unoszone za

0sig gtéwng zostajg podniesione. Osie wleczone: miechy wszystkich osi wleczonych przed osig gtéwng sg
pompowane, a miechy wszystkich osi wleczonych za osig gtdwng zostajg pozbawione powietrza.
OptiTireWear: opcja ta pozwala w jak najwiekszym stopniu ograniczy¢ zuzycie opon poprzez unoszenie
wszystkich osi unoszonych (lub usuwanie powietrza z osi wleczonych) przed i za osig gtéwna.

Wymagania funkgciji

1 Zawor Montowany na ostatniej osi (konfiguracja 4S/3M) w celu zapewnienia optymalnego cisnienia
przekaZznikowy hamowania w trakcie hamowania z cze$ciowo zwolniong osig. Ma to na celu zapobiegaé
EBS blokowaniu két ostatniej osi.
2 Dodatkowy Zewnetrzny czujnik ci$nienia w miechach na osi E-F pozwala okresli¢ obcigzenie osi.
czujnik ci$nienia
3 LACV-IC Zawoér musi by¢ zamontowany na ostatniej osi, by zapewni¢ optymalny czas reakgji i
efektywng kontrole nad funkcjami unoszenia i opuszczania.
4 Zawor Optilevel | Zawor ECAS lub eTASC jest niezbedny do zapewnienia szybkiej regulacji docelowego
dla iEBS poziomu (szybkiego zmniejszania rozstawu osi), gdy ostatnia o$ ulega zwolnieniu na
poczatku zakretu
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Warunki aktywacji i ogélne zachowanie funkgji OptiTurn musza roéznic sie od parametréw Traction Help, by obie funkcje
nie wchodzity ze sobg w konflikt.
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Automatyczne wigczanie/wytgczanie OptiTurn
Nastepujgce parametry decydujg o automatycznej aktywacji funkcji wspomagania manewrdéw (OptiTurn).

Ograniczenie cisnienia: wartos¢ ta odpowiada sredniemu cisnieniu w miechach nosnych, ktére nie moze
zostac przekroczone w trakcie wspomagania manewrdw (zgodnie z dyrektywg 97/27/WE) lub przy ktérym
wspomaganie zostaje przerwane. Normalnie wartos¢ ta wynosi 130% ,ci$nienia zatadowanych miechow”
zgodnie ze specyfikacjg producenta osi.

Regulacja przeciwposlizgowa: funkcja dezaktywowana, gdy aktywna jest kontrola trakcji pojazdu silnikowego
Dezaktywacja przez temperature: funkcja dezaktywowana, gdy temperatura otoczenia spadnie ponizej
ustalonej wartosci (domysinie 5°C). Pojazd musi by¢ wyposazony i skonfigurowany za pomoca panelu
SmartBoard do pomiaru temperatury.

Automatyczna aktywacja/dezaktywacja na podstawie predkosci: funkcja OptiTurn jest aktywowana na
ustalony czas 60 sekund, gdy predkos¢ jest nizsza od ustawionej wartoéci. WWspomaganie manewrowania
zostanie przerwane, jesli ustalona predko$c¢ zostanie przekroczona lub po uptywie ograniczenia czasowego.
Warunkowy parametr ,tylko przy czesciowym/petnym obcigzeniu” moze zosta¢ witaczony, by zapobiec
wigczaniu sie wspomagania manewrowania, gdy przyczepa jest roztadowana. Ciénienie graniczne miechow
dla czesciowego/petnego obcigzenia musi zosta¢ okreslone w osobnym oknie.

Dezaktywacja sezonowa: funkcja OptiTurn jest wytgczona miedzy datami rozpoczecia i zakonczenia
ustawionymi w parametrach (np. zima). Funkcja moze zosta¢ udostepniona z poziomu pojazdu silnikowego
lub za pomoca zasilanych akumulatorem urzadzers PODSYSTEMOW, np. SmartBoard lub SCALAR EVO Pulse.
Automatyczne wykrywanie tuku: funkcja OptiTurn jest aktywowana, jesli predko$¢ spadnie ponizej wartosci
granicznej i wykryta zostanie krzywizna drogi. Warunkowy parametr ,tylko przy czeSciowym/petnym
obcigzeniu” moze zostac¢ wiaczony, by zapobiec wtgczaniu sie wspomagania manewrowania, gdy przyczepa
jest roztadowana. Cisnienie graniczne miechéw dla czeSciowego/petnego obcigzenia musi zosta¢ okres$lone
w osobnym oknie.

Nastepujgce warunki umozliwiajg personalizacje dziatania funkcji OptiTurn.

Aktywacja tylko przez SmartBoard: jezeli opcja ta jest wybrana, zaden dodatkowy przetgcznik elektryczny nie
bedzie potrzebny do wiaczania wspomagania manewrow. Te funkcje mozna aktywowac poprzez SmartBoard.
Aktywacja przez witgczenie biegu wstecznego: funkcja OptiTurn zostaje automatycznie aktywowana po
wigczeniu biegu wstecznego. Dodatkowo mozna okresli¢, czy funkcja OptiTurn powinna zostac¢ wytgczona na
podstawie predkosci i/lub czasu. System odczytuje stan napiecia $wiatta wstecznego z ISO 12098 lub moze
korzysta¢ z komunikatu CAN EBS12 z pojazdu silnikowego. Bardziej szczegotowe informacje znajduja sie w
dziat ,Wykrywanie biegu wstecznego” na stronie 135.

Parametryzacja

Tryb OptiTurn mozna skonfigurowaé w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w zaktadce: System > Parametry >
(3) Sterowanie osig unoszong > OptiTurn.
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5.2.7 OptiLoad

Zastosowanie

Tryb OptiLoad ma za zadanie unosic¢ i opuszczac osie zamontowane przed i/lub za gtéwna osig (np. 0 C-D) w
celu obnizenia ryzyka uszkodzenia tylnej osi pojazdu silnikowego na skutek przecigzenia, a takze zapobiegania
karom za przetadowanie osi napedowej pojazdu silnikowego.

Funkcja OptiLoad ma zastosowanie w naczepach i przyczepach centralnoosiowych i co najmniej jedng osig
unoszong (lub wleczong). Dodatkowo, na ostatniej osi musi by¢ zamontowany zawor przekaznikowy EBS z
zewnetrznym czujnikiem cisnienia miecha E-F. Ma on za zadanie zapewnienie optymalnego cisnienia hamowania
w trakcie hamowania z cze$ciowo zwolniong osig (funkcja OptiLoad aktywna), jak rowniez zapobieganie
blokowaniu két ostatniej osi. Wiecej informacji na temat funkcjonowania zaworu przekaznikowego EBS jest w
Rozdziat ,3.1.1.4 Zawor przekaznikowy EBS”, strona 54.

Optymalne i efektywne wykorzystanie funkgji (czas reakgcji i zachowanie) wymaga elektronicznie sterowanego
zawieszenia pneumatycznego (do unoszenia, opuszczania i sterowania dziataniem funkgji).

Funkcja

OptiLoad: funkcja rownowazy przyczepe w taki sposob, by osiagng¢ optymalny rozktad obcigzenia pomiedzy
osiami przyczepy i sworzniem krolewskim. Obcigzenie osi napedowej ciggnika ulega wéwczas zmniejszeniu.
Sezonowy OptilLoad: opcja ta umozliwia aktywowanie trybu OptiLoad w oparciu o kalendarz w celu zwigkszenia
przyczepnosci osi napedowej ciggnika.

Wymagania funkgciji

1 Zawor Montowany na ostatniej osi (konfiguracja 4S/3M) w celu zapewnienia optymalnego cisnienia
przekaznikowy | hamowania w trakcie hamowania z cze$ciowo zwolniong osig. Ma to na celu zapobiega¢
EBS blokowaniu két ostatniej osi.

2 Dodatkowy Zewnetrzny czujnik cisnienia w miechach na osi E-F pozwala okresli¢ obcigzenie osi.

czujnik ciénienia

3 LACV-IC Zawor musi by¢ zamontowany na ostatniej osi, by zapewnié optymalny czas reakgji i
efektywna kontrole nad funkcjami unoszenia i opuszczania.

Dziatanie funkcji OptiLoad wymaga nastepujacych podzespotdw:
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Zawor przekaznikowy EBS: w charakterze 3. modulatora montowanego na ostatniej osi (konfiguracja 4S/3M).
Jest on niezbedny do zapewnienia optymalnego ci$nienia hamowania w trakcie hamowania z czesciowo
zwolniong osig (funkcja OptiLoad aktywna). Ma to na celu zapobieganie blokowaniu két ostatniej osi.
Dodatkowy czujnik ci$nienia: zewnetrzny czujnik ci$nienia w miechach na osi E-F pozwala okresli¢ obcigzenie
0si.

LACV-IC: zawor musi by¢ zamontowany na ostatniej osi, by zapewni¢ optymalny czas reakcji i efektywnag
kontrole nad funkcjami unoszenia i opuszczania.

Automatyczne wtaczanie/wytaczanie OptilLoad

Ograniczenie cisnienia: srednie cisnienie w miechach nosnych osi, ktére nie moze zosta¢ przekroczone w
chwili spadku obcigzenia sprzegu siodtowego i osi napedowej pojazdu silnikowego.

Nie nalezy przekracza¢ maksymalnej wartosci 100% cisnienia obcigzonych miechow.

W krajach, w ktorych obowigzuje dopuszczalny nacisk na 0 w wysokosci 9 ton, mozna ustawi¢ ograniczenie
ci$nienia na 100% ciénienia obcigzonych miechow.

W krajach, w ktérych obowigzuje dopuszczalny nacisk na o$ w wysokosci 8 ton, warto$¢ ograniczenia
ci$nienia mozna ustawi¢ na okoto 88% wspomnianych 9 ton dla przyczep 3-osiowych, by nie dopusci¢ do
przecigzenia osi.

Regulacja przeciwposlizgowa: funkcja dezaktywowana, gdy aktywna jest kontrola trakcji pojazdu silnikowego
Automatyczna aktywacja/dezaktywacja na podstawie predkosci: gdy opcja ta jest wybrana, funkcja OptiLoad
uruchamia sie automatycznie w momencie przekroczenia wartosci granicznej predkosci. Domyslna warto$¢
predkosci 0 km/h powoduje uruchomienie funkcji w chwili wtaczenia zaptonu.

Warunkowy parametr ,tylko przy czesciowym/petnym obcigzeniu” moze zosta¢ witaczony, by zapobiec
automatycznemu wigczaniu funkcji OptiLoad, gdy przyczepa jest roztadowana. Cisnienie graniczne miechow
dla czesciowego/petnego obcigzenia musi zosta¢ okreslone w osobnym oknie.

Dezaktywacja sezonowa: funkcja OptiLoad jest wytagczona miedzy datami rozpoczecia i zakoriczenia
ustawionymi w parametrach (np. zima). Funkcja moze zosta¢ udostepniona z poziomu pojazdu silnikowego
lub za pomoca zasilanych akumulatorem urzadzers PODSYSTEMOW, np. SmartBoard lub SCALAR EVO Pulse.
Aktywacja reczna: opcja ta umozliwia aktywowanie trybu OptiLoad tylko za pomoca przycisku. Gdy funkcja
OptiLoad zostata po raz pierwszy aktywowana w chwili osiggniecia predkosci granicznej, bedzie aktywna przy
kazdej predkosci w zakresie.

Konfiguracja parametrow

Tryb OptiLoad mozna skonfigurowa¢ w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w zaktadce: System > Parametry
> (3) Sterowanie o0sig unoszong > OptiLoad.
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5.2.8 Definicja zakresu obcigzenia

Definicja stanu obcigzenia jest wymagana w przypadku zaleznego od obcigzenia dziatania funkcji sterowania
0sig unoszong. Stan obcigzenia jest definiowany jako: bez obcigzenia, z czeSciowym obcigzeniem oraz z petnym
obcigzeniem.

Naczepa jest uznawana za Naczepa jest uznawana za czesciowo Naczepa jest uznawana za
niezatadowang, kiedy cisnienie zatadowana, kiedy ci$nienie w miechach zatadowana, kiedy cinienie w
w miechach znajduje sie ponizej | znajduje sie powyzej progu ,cisnienia miechach znajduje sie powyzej
progu ,ci$nienia cze$ciowego czesciowego obcigzenia” lub ponizej progu progu ,ci$nienia petnego
obcigzenia”. ,Ci$nienia petnego obcigzenia”. obcigzenia”.

(D 7%

[ < Ay
8 ) |JEE
(o)

Wyzwalacz wykrywania obcigzenia: wykrywanie obcigzenia moze zosta¢ wigczone przez dwa wyzwalacze.
Albo jesli predkos¢ przyczepy przekroczy predkosé powrotu do poziomu jazdy (uktad zawieszenia przyczepy
jest ustawiony na poziomie jazdy oraz znajduje sie w stanie stabilnej jazdy), albo jesli zostaje wtgczona stacyjka
pojazdu silnikowego. Dodatkowo, mozna wybra¢ uzycie obu wyzwalaczy do uruchomienia wykrywania
obcigzenia.

Ten parametr jest ignorowany przez system iEBS, jesli dla naczepy aktywowano funkcje OptilLevel. W przypadku
funkgji OptilLevel, wykrywanie obcigzenia jest automatycznie wyzwalanie, jesli naczepa znajduje sie na postoju.
Konfiguracja parametrow

Definicje zakresdw obcigzenia mozna skonfigurowaé w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS w zaktadce
System > Parametry > (3) Sterowanie osig unoszong > Definicja zakresu obcigzenia

5.2.9 Potaczenie interfejsow do sterowania osig unoszong

(87>
ZZlZlZ
(o N

1 4801022 ..0 | Modulator iEBS Tylko warianty pneumatyczne iEBS
2 446 192 2100 | SmartBoard 449929 ... 0 | Wyswietlacz interaktywny z zatgczonymi
bateriami
446 192 211 0 | SmartBoard 449929 ... 0 | Wyswietlacz interaktywny do przyczep ADR
bez zataczonych baterii
3 463 084 060 0 | Zawor sterujacy osig 449408 ... 0

463 084 061 0 | Unoszong (LACV) 12V

4A 441 0060..0
4B 441 0060..0

449 448 060 0
449 448 060 0

Przetacznik iEBS Basic Air: port GIO 6 jest dedykowanym
portem dla przetgcznikdw. Styk 2 (masa), styk

3 (wejécie analogowe).

Przycisk
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5.3 Powr6t do poziomu jazdy (RtR)

Zastosowanie

Return-to-Ride znajduje zastosowanie we wszystkich przyczepach wyposazonych w tradycyjne zawieszenie
pneumatyczne oraz zawor TASC do regulacji wysokosci nadwozia.

Funkcja RtR zapewnia, ze przyczepa jest automatycznie ustawiana na wysokosci jazdy po opuszczeniu rampy
zatadunkowej.

Funkcja

Funkcja RtR jest wyzwalana przez funkcje wbudowanego przetacznika predkosci (ISS1). Funkcja zapewnia

powrdt do poziomu jazdy w momencie, gdy pojazd osiggnie okreslony prég predkosci.

Gdy predkosé przyczepy przekroczy predkosé aktywacji, progiem przetgczania dla funkcji moze by¢:

e State zasilanie: wyjscie jest na state wigczone. Jezeli predko$¢ pojazdu spadnie ponizej predkosci
dezaktywacji, wyjscie zostanie wytgczone.

* Impuls 30 s: wyjscie jest wigczane na 30 sekund, a predko$é dezaktywacji bedzie ignorowana.

* Impuls RtR: sekwencja wyjsciowa stuzy do aktywowania zaworu TASC. Predko$¢ dezaktywacgji jest
ignorowana.

Domyslna predkosé aktywacji, przy ktorej przyczepa osiggnie poziom jazdy, jest ustawiona na wartosé¢ 15 km/h.

Predko$¢ dezaktywacji musi by¢ o co najmniej 2 km/h mniejsza od ustawionej predkosci aktywagji.

Podzespoty taczace

1 4801022..0 Modulator iEBS Tylko warianty pneumatyczne iEBS

2,3 463 0903010 TASC standard 449408 ... 0 Wiarianty dtugoéci przewodu: Rozdziat ,10.6
Przeglad przewoddw”, strona 231

463 090 302 0 | TASC z ograniczeniem 449408 ... 0 Wiarianty dtugoéci przewodu: Rozdziat ,10.6
wysokosci Przeglad przewoddw”, strona 231

Aby uzyska¢ wiecej informacji na temat dodatkowych wariantéw i funkcjonalnoéci, patrz Rozdziat ,3.1.2.6

Sterowanie zawieszeniem pneumatycznym przyczepy (TASC) z funkcjg powrotu do poziomu jazdy (RtR)”, strona 62

Konfiguracja parametréw

Prog predkosci przyczepy dla funkcji RtR nalezy ustali¢ w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w zaktadce
System > Parametry > (7) Dodatkowe funkcje > ISS1/RtR

Opcja ,odwrdécenia przetgczania” pozwala na WEYACZENIE lub WYYACZENIE zaworu elektromagnetycznego,
zaleznie od ustawienia predkosci.
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5.4 Funkcja aktywnych sygnatéw (RSS i ABS)

Zastosowanie

Funkcja dostepna dla przyczep wyposazonych w modulator iEBS oraz odpowiednio skonfigurowany system
RSS, a takze funkcje ABS. W przypadku wyzwolenia systemu RSS lub funkcji ABS, opisywana funkcja generuje
sygnat, ktéry moze zosta¢ uzyty do aktywacji funkcji podrzednej, na przyktad lampki ostrzegawczej, w celu
poinformowania o zdarzeniu z uzyciem RSS/ABS.

Funkcja RSS

W trakcie interwencji RSS, $wiatta stopu pojazdu silnikowego nie zostang wtgczone, jezeli sktad pojazd silnikowy/
przyczepa nie jest wyposazony w komunikacje CAN za posrednictwem stykow 6 i 7 interfejsu zasilajgcego 1SO
7638. Dzieje sie tak, poniewaz hamowanie odbywa sie automatycznie za posrednictwem modulatora iEBS, a nie
jest wynikiem zadania z pojazdu silnikowego.

Do sygnalizowania odbywajacej sie interwencji RSS mozna wykorzysta¢ zewnetrzng lampke ostrzegawczg.

Przydzielony port GIO jest zasilany/aktywowany podczas aktywnej interwencji RSS (np. zielona lampka
ostrzegawcza moze by¢ aktywowana, aby pokazaé, ze funkcja RSS jest aktywna).

Funkcja ABS

Do sygnalizowania odbywajacego sie sterowania ABS mozna wykorzysta¢ zewnetrzng lampke ostrzegawcza.
Przydzielony port GIO jest zasilany/aktywowany podczas aktywnego procesu sterowania ABS (np. zielona lampka
ostrzegawcza moze by¢ aktywowana, aby pokazaé, ze funkcja ABS jest aktywna).

1 446 105 523 2 Zielona lampka 449940... 0
ostrzegawcza

2 449940... 0 Przewdd do zielonej Warianty dtugos$ci przewodu: Rozdziat ,10.6
lampki ostrzegawczej Przeglad przewoddéw”, strona 231

3 Niedostarczany | Wspornik do lampki

Konfiguracja parametrow

Funkcje aktywnego sygnatu ABS nalezy ustali¢ w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w zaktadce System >
Parametry > (7) Dodatkowe funkcje > Aktywny sygnat ABS

Funkcje aktywnego sygnatu RSS nalezy ustali¢ w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w zaktadce System >
Parametry > (7) Dodatkowe funkcje > Aktywny sygnat RSS
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5.6 Oddzielne swiatto hamowania

Zastosowanie

Oddzielne $wiatto hamowania stuzy do aktywowania dodatkowego $wiatta hamowania/stop przy kazdym
zainicjowaniu reakcji hamulca przez iEBS.

Funkcja

Niezalezne $wiatto stop musi zostaé zamontowane z tytu przyczepy, by ostrzegac inne pojazdy. Funkcja jest
aktywowana automatycznie w chwili niezaleznego zainicjowania zdarzenia hamowania przez modulator iEBS.
Kazde zdarzenie wywotujgce oddzielne $wiatto hamowania zostanie zarejestrowane przez ODR.

Montaz dodatkowego Swiatta musi przebiega¢ zgodnie z przepisami dotyczgcymi urzgdzen o$wietleniowych oraz z
regionalnym prawodawstwem.

Podzespoty

1;2 Niedostarczany Swiatto stopu 449827 ... 0 Warianty dtugosci przewodow: Rozdziat
,10.6  Przeglad przewodow”, strona 231

Skrzynka potgczeniowa nie jest dostarczana.

Ustawienia parametrow
Funkcje oddzielnego Swiatta hamowania nalezy ustali¢ w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w zaktadce
System > Parametry > (7) Dodatkowe funkcje > Oddzielne $wiatto hamowania.
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5.6 Lampka ostrzegawcza ABS przyczepy

Zastosowanie

Lampka ostrzegawcza ABS ma informowac kierowce o potencjalnych awariach uktadu iEBS. Zielona lampka

ostrzegawcza jest zamontowana w przyczepie i wigcza sie za kazdym razem, gdy iEBS zapali pomaranczowa
lampke ostrzegawczg. Funkcja jest typowo wykorzystywana w tradycyjnych pojazdach silnikowych, w ktérych
pomaranczowa lampka ostrzegawcza jest niedostepna na desce rozdzielcze;.

Montaz dodatkowego Swiatta musi przebiegac zgodnie z przepisami dotyczgcymi urzgdzen o$wietleniowych oraz z
regionalnym prawodawstwem.

Funkcja

Po WYACZENIU stacyjki modulator iEBS automatycznie inicjuje kontrole usterki systemu. W trakcie tego procesu

system ocenia wszystkie istotne komponenty i funkcje w celu zapewnienia prawidtowej pracy. Stan systemu jest

nastepnie przekazywany przez zielong lampke ostrzegawcza:

» Jedli kontrola systemu zakonczy sie bez identyfikacji usterek, zielona lampka ostrzegawcza WYtACZY SIE,
wskazujgc, ze system dziata normalnie.

* Jedli w systemie wystepujg aktywne btedy, zielona lampka ostrzegawcza pozostanie wigczona. Stuzy to
jako alarm dla operatora, ze do rozwigzania zidentyfikowanych probleméw wymagana jest natychmiastowa
uwaga.

Gdy modulator iEBS jest zasilany tylko przez potaczenie ISO 12098, funkcja RSS nie bedzie dostepna.

= Aby zapewni¢ prawidtowe dziatanie RSS, konieczne jest podigczenie przewodu ISO 7638 w celu zapewnienia
wymaganego zasilania modulatora.

Podzespoty

& )

1 446 105 523 2 | Zielona lampka 449940 ... 0
ostrzegawcza

2 449940 ... 0 | Przewdd do zielonej Wiarianty dtugosci przewodu: Rozdziat ,10.6
lampki ostrzegawczej Przeglad przewodoéw”, strona 231

3 Niedostarczany | Wspornik do lampki

Ustawienia parametrow
Parametry lampki ostrzegawczej ABS przyczepy nalezy ustawi¢ w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w
zaktadce System > Parametry > (7) Dodatkowe funkcje > Lampka ostrzegawcza ABS przyczepy.
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Funkcje GIO

5.7

Zastosowanie

Sterowanie za pomoca przetgcznika

Sterowanie za pomocg przetgcznika zapewnia mozliwos$¢ skonfigurowania iEBS w celu uzyskania wyj$cia
przetgcznika z okreslonymi funkcjami GIO.

Funkcja sterowania za pomoca przetgcznika moze by¢ uzywana do funkcji standardowych, takich jak obnizanie
osi unoszonych, a takze do programowania zaawansowanych funkcji do opcji nie zwigzanych z uktadem

hamulcowym.

Funkcja

Typ konfiguracji dziatania przetacznika moze decydowacd o tym, ktére funkcje powinny zasta¢ uruchomione (np.
krotkie nacisniecie przycisku moze zosta¢ zaprogramowane dla funkgcji Traction Help, natomiast 5-sekundowe
nacisniecie tego samego przycisku moze powodowacé wymuszenie obnizenia osi unoszonej).

Konfiguracja dziatania umozliwia réwniez sterowanie tg samg funkcjg za pomocg wielu przetgcznikéw (np.
przetgczniki znajdujgce sie w wielu migjscach przyczepy lub pojazdu silnikowego mogg wyzwalac jedng funkcje).

Rodzaje przetacznikéw
W oparciu o sposéb podtgczenia

przetfacznika do wigzki przewoddw, mozna skonfigurowac rézne rodzaje

przetgcznikow. Aby zapewnic¢ rozrdznienie w przypadku wiekszej liczby przetgcznikdw, wszystkie przetgczniki
otrzymajg indywidualny numer juz w trakcie definiowania. Mozliwe jest skonfigurowanie maksymalnie 20

przetacznikow.

Przetgcznik [S1 ... S10] - do masy

Przetacznik moze tgczy¢ z masg. Typowy rodzaj potgczenia

Przetgcznik [S11 ... S15] - do
plusa

Przetacznik moze tgczy¢ z plusem. Czesto uzywany z przetgcznikami zamontowanymi
w kabinie

Przetacznik [S16 ... S20] - plus i
masa

Przetacznik moze tgczy¢ z masg lub z plusem (najczesciej jest tréjpozycyjny, trzecia
pozycja to rozwarty)

modulatorach Standard i Premium

Inne typy przetgcznikdw nie wykorzystujg rzeczywiscie zwierajgcych stykdw i moga zostaé skonfigurowane w

Przetgcznik [S21 1 S22]
Przetacznik zblizeniowy

Przetacza po wykryciu w poblizu metalu, zwtaszcza stali. Ten przetgcznik wymaga
specjalnych obwodoéw wej$ciowych, ktdre sg zapewniane w niektérych portach iEBS

Przetgcznik [S23 ... S27]
Czujnik ci$nienia

Cisnienie przefaczania jest zdefiniowane przez parametry

Przetacznik S28 - Wyjscie FKA

Wirtualny przetacznik analogowy. Przedstawia wynik logiczny zaprogramowanych
zalezno$ci i warunkow.

Przetacznik S29 - Wyjscie FKD

Wirtualny przetacznik cyfrowy. Przedstawia wynik logiczny zaprogramowanych
zaleznoéci i warunkow.

Konfiguracje dziatania

* Krotkie nacisniecie

e Dtugie nacisniecie (>bs)
e Podwdjne naci$niecie

e Przetgcznik czuwakowy

* Przetacznik podtgczony do:
e Tylko masa
e Tylko zasilanie
* Masa i zasilanie

* Warto$¢ progowa
przetaczania
(np. 600 pA)

* Warto$¢ progowa
przetgczania
(np.2,5V)

Kompatybilne przetgczniki mozna znalezé w Rozdziat ,3.3.1 Przetgczniki elektryczne i przyciski”, strona 76

Tryb eksperta
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Zadanie funkcji: oprécz trybdw domysinych, w ktérych funkcja jest aktywna, jesli styk jest zamknigty, mozliwe sa

inne tryby:

e Aktywacja: funkcja moze by¢ tylko WHACZONA; funkcja zostaje WYtACZONA tylko wtedy, gdy stacyjka
zostaje WYYACZONA —tylko dla przyciskdw

* Dezaktywacja: domysInie funkcja jest WKACZANA wraz ze stacyjkg, natomiast przetgcznik jest uzywany tylko
do WYYACZANIA funkcji —tylko dla przyciskow

e Tryb przetagczany: tylko dla przyciskdw. Przycisk przetaczajacy ma dwa stany: Wk i WYL. Pierwsze nacisniecie
przycisku wigcza funkcje Wk ., a drugie naci$niete witgcza funkcje WY+

Zachowanie: umozliwia odwrdcenie wartosci sygnatu. Moze zosta¢ skonfigurowane tak, aby przycisk

standardowy, ktéry jest ,normalnie rozwarty”, mégt wirtualnie zosta¢ odwrdcony w celu zastgpienia przycisku,

ktory jest ,normalnie zwarty”.

Algorytm sterowania: w ramach tej sekcji mozna zdefiniowac zaleznoéci, np. w celu zapewnienia bezpieczenstwa

operatora. Typowy przyktad stanowi funkcja, ktéra moze zosta¢ uruchomiona tylko w przypadku jednoczesnego

nacisniecia obiema rekami dwoch przyciskow. W celu aktywacji tej opcji, wymagana jest wiecej niz jedno

dziatanie przyciskiem dla tej samej funkgji.

Parametryzacja

Aby przydzieli¢ przetgcznik, pierwszym krokiem jest zdefiniowanie typu przetgcznika dla wymaganej
funkcjonalnosci, na przyktad przetgcznika masowego do Traction Help i wymuszonego opuszczania z funkgji
sterowania 0sig unoszonag.

Przetgcznik mozna zdefiniowaé w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS w zaktadce System > Parametry > (8)
Przetgczniki.

Aby zdefiniowac przetgcznik S1, nalezy wykonaé nastepujgcy proces:

Traction Help > Klikng¢ [+], aby dodac¢ przetacznik > Przetgcznik S1 (przycisk - krétkie nacisniecie)

Wymuszone opuszczanie > Klikng¢ [+], aby dodaé przetgcznik > Przetgcznik S1 (przycisk - dtugie nacisniecie > 5
s) lub przetacznik S2, jesli funkcja zostanie aktywowana przez niezalezny przetgcznik.

taczenie podzespotow [przyktad]
Ponizsze przyktady pokazg, jak przydzieli¢ Traction Help i wymuszone opuszczanie

1 4801022..0 Modulator iEBS
2 463 084 060 0 Zawor sterujgcy osig
463 084 061 0 unoszong (LACV)
12V
3 449408 ...0 Przewdd do LACV

4A 441 0060..0 Przetgcznik
4B 441 0060..0 Przycisk

5 449 448 060 0 Przewdd do
przetgcznikdw

Dla iEBS Basic Air: port GIO 6 jest
dedykowanym portem dla przetagcznikow. Styk 2
(masa), styk 3 (wejscie analogowe).

Dla iEBS Standard i Premium: przetacznik moze
by¢ podtgczony do dowolnego portu GIO z
dostepnym analogowym stykiem wejsciowym.

Duplikator 894 600 171 2 moze by¢ réwniez uzywany do podtaczenia 2 urzadzen do tego samego portu GIO (np. LACV i
przetgcznika do portu GIO 1).
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5.8 OptiFlow™ AutoTail

Urzadzenie
Aerodynamiczne tylne owiewki do przyczep wyposazonych w iEBS. Polepsza osiggi aerodynamiczne przyczepy, a
zatem pomaga oszczedzi¢ paliwo i ograniczy¢ emisje CO,. Dostgpny w obu trybach: automatycznym i recznym.

Funkcja

OptiFlow™ Tail odpowiada za reczne rozktadanie i sktadanie mechanizmu tylnych owiewek aerodynamicznych w
przyczepach. Dziatanie przebiega w kilku prostych etapach. Za pomoca dzwigni zwingé gérne panele, nastepnie
ztozy¢ do $rodka boczne panele. Wersja reczna moze zosta¢ zmodernizowana do wersji AutoTail umozliwiajgcej
automatyczne roztozenie i ztozenie.

OptiFlow™ AutoTail automatycznie rozktada i sktada tylne owiewki aerodynamiczne na podstawie predkosci
jazdy. Automatyczne roztozenie przy predkosci przyczepy wynoszgcej 75 km/h oraz ztozenie przy predkosci 15
km/h. Tryb automatyczny moze by¢ aktywowany i dezaktywowany za pomocg odpowiedniego parametru lub
przypisanego przetgcznika.

Podfaczanie komponentow

1 480102 ... 0 Modulator iEBS
2 463 084 060 0 Zawor sterujgcy osig 449408 ... 0
unoszong (LACV) 12 V
3 449408 ... 0 Przewdd do LACV Wiarianty dtugoéci przewodu: Rozdziat ,10.6
Przeglad przewoddw”, strona 231

Konfiguracja parametrow
Funkcja AutoTail moze zostaé skonfigurowana w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS w zaktadce: System >
Parametry > (6) Typowe funkcje > AutoTail

Dodatkowe informacje

Strona docelowa OptiFlow™

W celu uzyskania dalszych informacji nalezy skontaktowac sie z przedstawicielem ZF.
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o) Funkcje GIO
5.9 OptiLevel — elektroniczne sterowanie zawieszeniem pneumatycznym
Urzadzenie

Funkcja kontroli poziomu OptiLevel zapewnia sterowanie wysoko$cig nadwozia w przyczepach wyposazonych w
zawory elektronicznie sterowanego zawieszenia pneumatycznego, wymagajgcych dostosowywania wysokosci
nadwozia.
Uktad elektronicznie sterowanego zawieszenia pneumatycznego wykorzystuje czujnik wysokosci zamiast
tradycyjnego zaworu poziomujgcego. Czujnik wysokosci umozliwia odczyt odlegtos$ci pomiedzy osig a nadwoziem
przyczepy. Sygnat czujnika potozenia jest nieustannie wysytany do iEBS, ktory co jaki$ czas wysterowuje zawory
elektromagnetyczne urzadzen OptilLevel w celu kompensacji ewentualnych zmian wysokoéci nadwozia (np. zmian
obcigzenia lub recznych zmian wysoko$ci za pomocg elektronicznie sterowanych urzadzen).

Funkcja

Funkcja OptiLevel ustawia i utrzymuje nadwozie na zadanej wysokosci. Jest to pozycja opisywana jako poziom
docelowy. Za pomocg zawordw i czujnikow funkcja OptiLevel utrzymuje przyczepe na wymaganej wysokosci,
niezaleznie od wykonywanej pracy (np. szybki, ptynny zatadunek i roztadunek oraz komfortowa jazda).

Konieczne jest ustawienie i skalibrowanie poziomu jazdy |. Poziom jazdy | stanie sie domys$inym poziomem
docelowym. Funkcja OptiLevel poprawia tez komfort jazdy i umozliwia korzystanie z dodatkowych funkgji GIO,
ktdre wymagajg szybkiego sterowania i statego poziomu (np. sterowanie rozktadarkg czy wozkiem widtowym).
Aby wybraé inne, zdefiniowane przez uzytkownika poziomy docelowe, czy to dla postoju (np. poziom roztadunku),
czy jazdy (np. poziom jazdy Il), nalezy je skonfigurowac¢ za pomocg oprogramowania diagnostycznego iEBS.
Wysokos$¢ ustawiona dla poszczegdlnych poziomdw musi miescié sie pomiedzy gérnym i dolnym poziomem

kalibracji.

Zdefiniowany Mozliwe Na polecenie | Wybranie danego poziomu (np. roztadunek lub poziom
przez przez interfejs uzytkownika zapamietany) lub jego reczna regulacja (np. unoszenie
uzytkownika uzytkownika lub opuszczanie nadwozia na polecenie uzytkownika)
Poziom Opcja Automatyczny | powoduje ustawienie tego poziomu jako aktualny
roztadunku Podrecznik poziom docelowy. _ . ,
Poziom Opcja Na polecenie Gdy funkcja OptilLevel jest zasilana, bedzie utrzymywac

zapamietany
Maksymalnie
6 réznych
poziomdw

uzytkownika

te wysoko$¢ nawet w trakcie zatadunku lub roztadunku.
W trakcie postoju wysoko$¢ nadwozia jest caty czas
analizowana w celu zapewnienia szybkiej korekty.

Poziom jazdy |

Obowigzkowe

Na podstawie

predkoéci wysokosci jazdy po opuszczeniu rampy zatadunkowe;.
Poziomy jazdy Opcja Na podstawie Poziomy jazdy II, Ill i IV mogg byé aktywowane
/1171 predkosci automatycznie badz recznie (zgodnie z ustawionymi

Na polecenie
uzytkownika

Poziom jazdy | automatycznie ustawia nadwozie na

parametrami).

W trakcie jazdy czestotliwos$é regulacji wysokoéci
nadwozia jest obnizana z uwagi na oszczednoéé
powietrza i paliwa.

W przypadku wykrycia usterki OptiLevel (np.

uszkodzenie przewodu) unoszenie/opuszczanie jest mozliwe tylko recznie

Sterowanie OptilLevel

e Sterowanie 1-punktowe: dotyczy naczep, przyczep centralnoosiowych i wozkdw Dolly. Funkgcja ta utrzymuje
platforme przyczepy na ustalonej przez uzytkownika wysokos$ci w trakcie zatadunku i roztadunku. VWWymaga
ona montazu 1 czujnika wysokosci, ktory bedzie sterowat catg przyczepa.

e Sterowanie 2-punktowe: funkgcja ta utrzymuje skonfigurowany poziom, gdy tadunek jest rozmieszczony
nieréwnomiernie. Umozliwia optymalng kontrole obu stron przyczepy: przedniej i tylnej (np. w przypadku
przyczep z dyszlem) lub lewej i prawej (np. w przypadku naczep typu inloader). VWWymaga ona montazu 2
czujnikdow wysokosci (po jednym na kazdy punkt kontrolny).
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Funkcje GIO

Podzespoty taczace

480102 ... 0

Modulator iEBS (od
wariantu Standard
W ZWYy7)

4630905..0

eTASC
Patrz strona 64

449408... 0

Przewdd eTASC
Patrz strona 231

441 050 202 0

Czujnik wysokosci
Patrz strona 72

449829... 0

Przewdd czujnika
wysokosci
Patrz strona 231

480102 ... 0

Modulator iEBS (od
wariantu Standard
W ZWy7)

472 890076 0

Pojedynczy blok
ECAS (sterowanie
1-punktowe)
Patrz strona 66

449509 ... 0

Przewodd ECAS
Patrz strona 231

441 050 202 0

Czujnik wysokosci
Patrz strona 72

449829 ... 0

Przewod czujnika
wysokosci
Patrz strona 231

480102 ... 0

Modulator iEBS (od
wariantu Standard
W ZWyZ)

47289011.0

Podwaojny blok
ECAS (sterowanie
1-punktowe)
Patrz strona 66

449509 ... 0

(2x) Przewod ECAS

441 050 202 0

Czujnik wysokosci
Patrz strona 72

449829 ... 0

Przewod czujnika
wysokosci
Patrz strona 231
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Funkcje GIO

Funkcja sterowania poziomem z jednym zaworem OptiLevel przeznaczona jest tez dla naczep z co najmniej 3 osiami.
Taka konfiguracja moze jednak mie¢ obnizong predko$¢ opuszczania zawieszenia pneumatycznego.

NOTYFIKACJA

Producent naczepy odpowiada za wydajno$¢ uktadu sprezonego powietrza. System musi dostarczaé dostateczne
ci$nienie i ilosé powietrza do miechéw nosnych, by mozliwa byta obstuga wszystkich skonfigurowanych funkgcji

Nalezy przestrzegac¢ zalecen producenta osi i zawieszenia pneumatycznego dotyczacych przetadowania.

W przypadku zastosowan wykorzystujgcych miechy o duzym skoku zaleca sie montaz zaworu odcinajgcego do
ograniczenia wysokosci.

Proces kalibraciji

Kalibracja czujnikow wysokos$ci jest etapem obowigzkowym do aktywacji OptiLevel. Konieczne jest ustalenie i
skalibrowanie trzech réznych wartoéci referencyjnych wysokoéci (poziom jazdy 1 = wysoko$¢ jazdy, gorny i dolny
poziom wysokos$ci). Komponenty potrzebne do instalacji czujnikdw wysokosci opisano w Rozdziat ,3.2.2 Czujnik
wysokosci”, strona 72

Do przeprowadzenia procesu kalibracji wymagane jest ukonczenie szkolenia. Dopiero uzyskanie autoryzacji w postaci
kodu PIN upowaznia do przeprowadzania kalibracji. Bardziej szczegdtowe informacje znajduja sie w Rozdziat ,8.2
Szkolenie z zakresu systemu i PIN”, strona 211

Przed rozpoczeciem kalibracji czujnika wysoko$ci upewnié sie, ze przyczepa jest ustawiona poziomo na
wysokosci jazdy. Dopuszczalna jest odchytka £3° od poziomu. Do kalibracji czujnikéw wysokosci mozna
wykorzysta¢ nastepujgce metody:

mechanicznych”

Kalibracja Do kalibracji Ta metoda kalibracji umozliwia konfiguracje zakresu roboczego czujnika
3-punktowa konkretnej wysokos$ci w oparciu o:
przyczepy e Wysoko$¢ jazdy (poziom jazdy )
e Poziom gdérny (odlegtos¢ miedzy podtozem a najwyzszym mozliwym
poziomem nadwozia)
e Poziom dolny (odlegto$é miedzy podtozem a najnizszym mozliwym
poziomem nadwozia, tj. poziomem na odbojach)
Wysokosci sg inne dla kazdej przyczepy, w zalezno$ci od zastosowania i
rodzaju zawieszenia pneumatycznego.
Kalibracja Kalibracja Ta metoda kalibracji wymaga jedynie wprowadzenia nastepujgcych wartoéci:
na zasadzie przyczep tego » Dtugos$¢ dzwigni czujnika wysokoéci (odlegtoéé pomiedzy watkiem
~wprowadzenia samego rodzaju czujnika wysokosci a punktem zaktowiczenia ciegna)
wartosci (serii)

e Qdlegtoéé goérnego poziomu wzgledem poziomu jazdy | (w mm)
e Wysoko$¢ pojazdu na poziomie jazdy | (poziom nominalny w mm)
e Odlegtoéé dolnego poziomu wzgledem poziomu jazdy | (w mm)

Wartos$é ,kat obrotu/przemieszczenie zwigzane ze Scisnieciem” jest
obliczana w sposdb automatyczny. Nalezy skalibrowa¢ poziom jazdy I.

Kalibracja na
zasadzie ,wczytania
danych kalibracji z
pliku”

Metoda kalibracji
przeznaczona dla
duzych serii

Dane kalibracji sg ustalane na podstawie pojazdu referencyjnego, a
nastepnie zapisywane do pliku i przenoszone do przyczep o takich samych
charakterystykach.

Oddzielne dostosowanie do poziomu nie jest wymagane.

Wazne!
Potozenie czujnika wysokosci, dtugo$é dzwigni, a takze dtugosé ciegna do
osi musza by¢ identyczne we wszystkich pojazdach.
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Proces kalibracji czujnika wysoko$ci

Jezeli kalibracja czujnika wysokosci nie zostata pomysinie przeprowadzona, w oprogramowaniu diagnostycznym

iIEBS pojawi sie btad kalibracji. Typowe sytuacje wystapienia btedu kalibraciji:

* Po skonfigurowaniu systemu: po okresleniu parametrow funkcji OptilLevel, btad kalibracji pojawia sie,
poniewaz procedura nie zostata jeszcze przeprowadzona. Aby usung¢ btad, konieczne jest ukonczenie
kalibracji czujnika wysokosci.

e Kalibracja zakonczona niepowodzeniem: w przypadku niedokonczenia lub niepowodzenia procedury kalibracji
(parametry poza dopuszczalnym zakresem wysokosci), bfad kalibracji pozostanie w pamieci diagnostycznej.
W razie potrzeby sprawdzi¢ ciegno czujnika wysokosSci, zmieni¢ potozenie otworu poziomej dzwigni i
wyregulowac¢ gorny/dolny poziom. Po wszystkim powtorzy¢ procedure kalibracji czujnika wysokosci, by
usungc¢ btad.

Ograniczenia wysokosci

Kalibracja czujnika wysoko$ci wymaga 3 poziomow referencyjnych

Gorny poziom > poziom jazdy + 3x warto$¢ tolerancji + 5 mm

Gérny poziom (UL) DomysIna warto$¢ tolerancji wynosi 10 mm

Poziom jazdy nalezy skalibrowa¢ w zakresie £30° zgodnie z

Poziom jazdy (DL) instrukcjg montazu. Patrz strona 72

Dolny poziom < poziom jazdy - 2x wartos¢ tolerancji

Dolny poziom (LL) o ) B )
L Warto$¢ domysina tolerancji wynosi 10 mm

Jakoé¢ kalibracji

By mozliwe byto korzystanie z kontroli nadwozia z doktadnoscig mieszczacg sie w waskim przedziale tolerancji,
czujniki wysoko$ci muszg pracowac w petnym zakresie obrotu. Oznacza to, ze dZzwignia powinna sie obraca¢ w
zakresie £ 40° a + 50° pomiedzy gérnym a dolnym poziomem kalibracji. W najlepszym przypadku, poziom jazdy
powinien zosta¢ skalibrowany z dZzwignia w potozeniu poziomym (tolerancja +3°).

Nalezy bezwzglednie unika¢ nadmiernego obracania ciegna (zakres obrotu nie powinien przekracza¢ £60°).
Tego zalecenia nalezy przestrzegac szczegdlnie w przypadku przyczep unoszonych dzwigiem (np. transport
kolejowy).

e W trakcie montazu czujnika wysokosci, jego ramie musi by¢
utrzymywane w potozeniu poziomym (tolerancja + 3°).

e Dtugosc¢ dzwigni musi zostaé ustalona w taki sposdb, by caty skok
zawieszenia od ramy i osi uwzgledniat ugiecie co najmniej £30°, ale nie
przekraczat +60°. Zalecany skok dZzwigni wynosi pomiedzy £40° a £50°.

* Wazne jest, aby czujnik wysokos$ci zawsze poruszat sie swobodnie w
swoim zakresie roboczym, natomiast dZzwignia przemieszczata sie tylko
po zamierzonej drodze.

Konfiguracja parametrow
Kalibracje ECAS mozna skonfigurowa¢ w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS w zaktadce System > ECAS
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5.9.1 Sterowanie poziomem docelowym

Poziom docelowy jest warto$cig odlegtosci pomiedzy nadwoziem pojazdu a osig. Poziom docelowy okresla sie

w procesie kalibracji, ustawienia jego parametrow lub za pomocg danych podawanych przez kierowce (np. z

uzyciem SmartBoard).

Ogodlnie ujmujgc, poziom docelowy jest domysinie poziomem jazdy |, lecz moze nim réwniez by¢ dowolna inna

okreslona wysoko$¢ (np. poziom pamieci).

Funkcja

Zawory OptiLevel (ECAS lub eTASC) dostosowujg wysoko$¢ poprzez napeianie i opréznianie powietrza z

miechow nosnych, aby zblizy¢ poziom zmierzony przez czujnik wysoko$ci do docelowego.

Zmiany wysoko$ci nadwozia moga by¢ wywotywane przez:

e Zmiany masy przyczepy na skutek zatadunku/roztadunku lub zmiane $rodka ciezkoéci tadunku (np. jazda pod
gorke/z gorki lub pokonywanie zakretow).

e Zmiane docelowego poziomu przez uzytkownika (np. wybdr zapamietanego poziomu).

Ustalony poziom docelowy moze by¢ utrzymywany tylko przy zapewnieniu statego zasilania i przy odpowiednim

zapasie powietrza.

Sterowanie wysokoscig

Czujnik wysokosci jest zamontowany do nadwozia przyczepy i podtgczony do jej osi za pomocg ciegna

dzwigniowego. Czujnik wysokos$ci odczytuje odlegtosé pomiedzy osig a nadwoziem przyczepy. Odczytana

wartos¢ jest brana pod uwage jako wartosé rzeczywista w petli sterujgcej i przetwarzana przez iEBS.

iIEBS poréwnuje te warto$¢ rzeczywistg z warto$cig nominalng, zapisang w ECU w procesie kalibracji. W

przypadku wykrycia réznicy pomiedzy warto$cig rzeczywistg a docelowg (odchytka regulacji), zawér OptiLevel

odbiera sygnat uruchomienia z iEBS. W zaleznosci od sygnatu uruchomienia, zawér OptiLevel uzupetnia lub

upuszcza powietrze z miechéw noénych. Zmiana cisnienia w miechach nosnych zmienia odlegto$¢ pomiedzy

osig a nadwoziem przyczepy. Nowa odlegto$¢ réwniez jest odczytywana przez czujnik wysokosci i cykl zaczyna

sie od nowa.

W celu zapewnienia doktadnego odczytu ci$nienia w miechach, zaleca sie uzyskanie warto$ci ci$nienia z gtéwnej osi,
ktéra jest wyposazona w czujnik predkosci kot (C-D), a nastepnie zastosowanie jak najbardziej bezposredniego potgczenia
do odczytu ci$nienia z miechdw noénych poprzez czujnik cisnienia umieszczony w porcie 5 PDM.

Opoéznienie i tolerancja regulacji

Opdznienie regulacji okresla czestotliwosé, z jakg cykl kontrolny jest przeprowadzany w oparciu o prég predkosci.

Predkos$ci przyczepy ponizej wartosci progowej wyzwalajg opdZnienie regulacji dla postoju. Predkosci przyczepy

powyzej warto$ci progowej wyzwalajg opdznienie regulacji dla jazdy.

e Opdznienie regulacji dla postoju: w trakcie postoju lub przy niskiej predko$ci (okreslanej za posrednictwem
oprogramowania diagnostycznego, domysinie 10 km/h) zawor OptilLevel koryguje wysoko$¢ nadwozia przy
zmianie obcigzenia (domyslnie 1 cykl kontrolny na sekunde).

e Opodznienie regulacji dla jazdy: w trakcie jazdy zmiany obcigzenia sg zazwyczaj powodowane wybojami i
nierowng nawierzchnig. Aby unikng¢ powtarzajgcych sie zmian cisnienia w miechach pneumatycznych,
inteligentna funkcja OptiLevel reaguje w dtuzszych interwatach (domyéinie 1 cykl kontrolny na minute).

Tolerancja regulacji okresla dopuszczalng odchytke pomiedzy rzeczywistg wysoko$cig przyczepy a poziomem

docelowym. Istnieje mozliwo$¢ ustawienia réznych tolerancji regulacji w oparciu o stan przyczepy (np. postdj,

jazda, oczekiwanie lub aktywacja alternatywnego systemu kontroli poziomu).

Domyslng warto$cig tolerangji regulacji jest 10 mm. Warto$¢ te mozna dostosowac do potrzeb odbiorcy za

pomocg oprogramowania diagnostycznego iEBS.

Konfiguracja parametrow
Opdznienie i tolerancje regulacji mozna skonfigurowaé w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w zaktadce:
System > Parametry > (4) OptiLevel > Tolerancje.
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Sterowanie poziomem po wtaczeniu zaptonu

Istnieje mozliwo$¢ skonfigurowania funkcjonowania OptilLevel w taki sposob, by system aktywowat sie po
wigczeniu zaptonu.

e Ostatni zapisany poziom

e Poziom rzeczywisty

* Poziom jazdy |

e Ostatni poziom jazdy zadany recznie przez interfejs uzytkownika

Konfiguracja parametrow

Ustawianie poziomu docelowego po wigczeniu zaptonu mozna skonfigurowac w oprogramowaniu
diagnostycznym iEBS, w zaktadce: System > Parametry > (4) OptiLevel > Witasciwosci sterownika.

Wykrywanie wiarygodnosci

Dopoki nadwozie znajduje sie pomiedzy gérnym i dolnym poziomem kalibracji, napetnianie miechéw musi
skutkowac¢ uniesieniem nadwozia i zmiang odczytu czujnika wysoko$ci na wyzszg wartos¢, zas upuszczenie
powietrza z miechdw musi prowadzi¢ do obnizenia wartosci wskazania czujnika.

Aby okresli¢ wiarygodnos¢ systemu podczas unoszenia lub opuszczania nadwozia, musi zosta¢ odnotowana
zmiana wysokoéci co najmniej 20 mm w ciggu 30 sekund. Minimalng odlegtos¢ i czas dla wiarygodno$ci mozna
wyregulowaé w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS.

Gdy system wykryje niewiarygodng zmiane wysokosci po uptywie ustalonego czasu, wskaze btad wiarygodnosci i
zgdanie regulacji zostanie przerwane na (domyslnie) 3 minuty.

Typowym przypadkiem btedu wiarygodnosci jest mocno obcigzona przyczepa, ktéra nie moze osiggng¢ poziomu
docelowego z uwagi na niedostateczne cisnienie w zbiorniku powietrza. Jezeli unoszenie nadwozia nie
powiedzie sie w ciggu 30 sekund, wowczas zawor zostanie zdezaktywowany.

Konfiguracja parametrow

Ustawianie czasu kontroli wiarygodnosci mozna skonfigurowac w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w
zaktadce: System > Parametry > (4) OptiLevel > Wtasciwosci sterownika.

5.9.1.1 Wyl korekty poziomu

Funkcja ,Wyt. korekty poziomu” wytgcza automatyczng korekte poziomu na postoju. Oznacza to, ze wystapi
odchytka miedzy aktualnym poziomem a poziomem docelowym, funkcja OptiLevel nie zmieni aktualnej wysokosci
nadwozia.

Funkcja ,Wyt. korekty poziomu” stuzy do obnizenia poboru powietrza w trakcie zatadunku i roztadunku przy
rampie lub gdy zmiany wysokoéci sg niepozadane. Nadwozie zostaje wowczas na statym poziomie ustawionym
przez uzytkownika.

Opcje aktywacji

* Trwate wylgczenie: automatyczne korekty poziomu nie bedg wprowadzane na postoju. Kazde zgdanie ze
strony interfejsu uzytkownika bedzie ignorowane (np. aktywacja/dezaktywacja).

e Aktywacja interfejsem uzytkownika: urzgdzenia takie jak SmartBoard czy przetgczniki GIO dajg mozliwosé
tymczasowego (tj. tylko na czas biezgcego cyklu pracy) i trwatego (po wytaczeniu zaptonu funkcja pozostaje
w ostatnim stanie) aktywowania funkgji.

* Specjalne zachowanie z eTASC: opcja ta jest przeznaczona do tymczasowego dezaktywowania korekty
poziomu przyczepy po przeprowadzeniu recznej regulacji z uzyciem dzwigni eTASC.

Konfiguracja parametrow

Funkcje WYt. korekty poziomu mozna skonfigurowa¢ w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w zaktadce:
System > Parametry > (4) OptiLevel > Witasciwosci sterownika.
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5.9.2 Poziomy specjalne — wstepnie skonfigurowane poziomy
5.9.2.1 Poziom jazdy

Zastosowanie
Funkcja zapewnia powrdt do poziomu jazdy w momencie, gdy sktad pojazd silnikowy-przyczepa osiggnie

okreslony prog predkosci. Domysélna predkos¢ aktywaciji, przy ktérej przyczepa osigga poziom jazdy, moze

zostac ustawiona za pomoca parametrow. Istnieje mozliwo$é skonfigurowania maksymalnie

4 roznych poziomodw jazdy.

e Poziom jazdy I: opisywany potocznie jako poziom powrotu do wysokosci jazdy (RtR) Odnosi sie on do
skalibrowanego poziomu, ustalonego przez producenta pojazdu (optymalna wysoko$¢ nadwozia).

e Poziomy jazdy Il / Il / IV: ustalane w odniesieniu do poziomu jazdy |. Jezeli alternatywny poziom jazdy jest
nizszy od poziomu jazdy |, warto$¢ w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS musi zostaé wprowadzona jako
ujemna.

Poziomy jazdy oznaczajg ogdlng wysoko$é pojazdu i podlegajg wymogom prawnym. Odnoszg sie tez do wysokosci
Srodka ciezkoéci pojazdu, a wiec majg bardzo duze znaczenie dla dynamiki jazdy. Poziom jazdy | jest podstawowym
parametrem konstrukcyjnym pojazdu.

Poziomy jazdy sg najczesciej uzywane do:

e Dostosowania przyczepy do réznych wysokosci rampy

* Dopasowania wysoko$ci naczepy do réznych pojazddw silnikowych (np. dla przyczep stosowanych w krajach
o odmiennych specyfikacjach ciggnikow)

* QOsiggniecia lepszej stabilizacji bocznej poprzez obnizenie $rodka ciezkosci pojazdu

e Obnizenia zuzycia paliwa przy wyzszych predkosciach poprzez poprawe wtasciwosci aerodynamicznych
skfadu.

Obnizone nadwozie oznacza zasadniczo mozliwo$¢ osiggniecia wyzszej predkosci na dobrej nawierzchni, a takze

nie wymaga catego skoku miecha.

Poziomy jazdy sa aktywne w wyznaczonym zakresie predkoéci. Zadanie aktywacji danego poziomu jazdy

powoduje ustawienie nadwozia przyczepy na okreslonej wysokosci dla odpowiedniej predkosci progowej.

* Automatyczna Automatyczne ustawienie nadwozia na
I (RtR) | 0—30 km/h 20 km/h na podstawie wysokosci jazdy po opuszczeniu rampy
predkosci zatadunkowej.
Il * Automatyczna Opuszczenie przyczepy umozliwia osiggniecie
Niestandardowy na podstawie lepszej stabilnosci bocznej i obnizenie zuzycia
Il predkosci paliwa przy jednoczesnym zwigkszeniu
30—100 km/h | Histereza lub predkosci.
dezaktywaciji: 5 e Reczna aktywacja | Uzywany w przypadku naczep obstugiwanych
Y km/h przez interfejs za roznymi pojazdami silnikowymi (o réznych
uzytkownika wysoko$ciach siodfa)

Przyktad: zaktadamy progi predkosci dla roznych pozioméw jazdy:
e Poziom jazdy | (RtR) =20 km/h

e Poziom jazdy Il (DL Il) = 50 km/h

e Poziom jazdy Ill (DL Ill) = 80 km/h

e Poziom jazdy IV (DL IV) = brak parametréw

e Histereza dezaktywacji (H) dla DL IIi DL Il =5 km/h
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DL

DLl

RtR

AV

80 km/h

50 km/h

Al
20 km/h

A3

A2

2

jirt

A=

=y

,_ N

1 Rampa Wysokos$¢ przyczepy ustawiona przez uzytkownika na Niestandardowy
zatadunkowa X: poziom rampy
2 Przyczepa jedzie z
niskg predkoscig Automatyczne przetgczenie na poziom jazdy | (RtR), gdy
(np. teren predko$¢ osiggnie prog 20 km/h (A1)
zabudowany)
3 p o dlai Automatyczne przetgczenie na poziom jazdy Il, gdy
rzyczepa jedzie z LA Aciann .
~ e predkos$é osiggnie prog 50 km/h (A2)
wysoka predkoscia : . . Automatyczna na N
(np. autostrada) Automatyczne przetgczenie na poziom jazdy Il (A3), gdy podstawie predkosci
predkos$é osiggnie prog (np. predkos$¢ powyzej 80 km/h)
4 Przyczepa jedzie z | Automatyczny powrdt do poziomu jazdy Il (RtR) (A2), gdy
niska predkoscia predkosc¢ osiagnie prog 75 km/h (DL IIl — histereza)
(np. teren Automatyczny powrét do poziomu jazdy | (RtR) (A1), gdy
zabudowany) predko$é osiggnie prég 45 km/h (DL Il — histereza)
5 Rampa Wysokos$¢ przyczepy ustawiona przez uzytkownika na Niestandardowy
zatadunkowa Z: poziom rampy

Poziomy jazdy sg aktywne w wyznaczonym zakresie predkoéci. Zadanie aktywacji odpowiednich pozioméw

jazdy jest wykonywane natychmiastowo w momencie przekroczenia wyzszej wartosci progowej predkosci. Gdy
predko$¢ spadnie ponizej wartosci progowej, warto$¢ histerezy ma za zadanie zapobiegac czestemu przetgczaniu
pomiedzy poziomami (np. jazda z predkoscig podobng do progowej).

Reczna aktywacja przez uzytkownika
Istnieje mozliwos$¢ recznej aktywacji poziomu jazdy przy dowolnej predkosci. Reczne zgdanie poziomu jazdy
spowoduje dezaktywacje automatycznego wyboru predkoéci jazdy. Aktywacji mozna dokona¢ tymczasowo (do
nastepnego wigczenia zaptonu) lub trwale (do chwili ponownej recznej dezaktywacji) za pomocs interfejséw,
takich jak SmartBoard czy przetgczniki GIO. W przypadku zgdania trwatej dezaktywacji, parametr okreslajgcy

poziom jazdy dla predkosci RtR musi zosta¢ zachowany jako ,ostatni wybrany poziom jazdy”.

Konfiguracja parametrow
Funkcje poziomu jazdy mozna skonfigurowac¢ w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w zaktadce: System >
Parametry > (4) OptiLevel > Poziom jazdly.
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5.9.2.2 Poziom roztadunku

Gdy przyczepa jest w bezruchu lub jedzie z niskg predkoscia, dla utatwienia roztadunku mozna wybra¢ poziom
roztadunku. Poziom roztadunku najczesciej odpowiada poziomowi odboju lub skalibrowanemu jako nizszy i
pozwala ograniczy¢ zuzycie zawieszenia osi w przypadku nagtych zmian obcigzenia. W przypadku konfiguracji ze
sterowaniem 2-punktowym istnieje mozliwo$¢ ustawienia réznych poziomow dla kazdego punktu.

Funkcja zostanie automatycznie zdezaktywowana, gdy przyczepa znajdzie sie w ruchu (domysla predkosé
dezaktywacji to 10 km/h). W chwili zdezaktywowania funkcji automatycznie zostanie przywrdcony ostatni recznie
wybrany poziom jazdy lub ostatni zapisany poziom.

Zastosowanie

Poziom roztadunku mozna wykorzysta¢ w kazdym rodzaju przyczepy. Przydaje sie on najczesciej w nastepujgcych

sytuacjach:

* Opuszczanie przyczepy samowytadowczej w celu unikniecia gwattownych odbi¢ na skutek nagtego zrzucenia
tadunku.

e Automatyczne ustawianie cystern w najlepszym potozeniu do roztadunku.

e Poprawa stabilnosci.

Rodzaje aktywaciji

e Automatyczna i wyzwalacz: automatyczne opuszczenie przyczepy na postoju wymaga dodatkowego sygnatu.
Sygnat moze pochodzié z ogdlinego przetacznika (np. zblizeniowego, cisnieniowego, funkcyjnego itp.)
Przyktad: jezeli przetgcznik jest zamontowany na przyczepie samowytadowczej, zostanie ona opuszczona
automatycznie do zdefiniowanego poziomu, gdy nadwozie przyczepy uniesie sie w celu wyrzucenia tadunku.

e Automatyczna: przyczepa zostanie opuszczona do nizszej skalibrowanej wartosci za kazdym razem, gdy
znajdzie sie w spoczynku. Funkcja ta moze zostaé aktywowana/dezaktywowana tymczasowo lub trwale za
pomocy interfejsu uzytkownika (przetgcznik GIO lub SmartBoard).
Uwaga: funkcje mozna tez zdezaktywowad, jezeli aktywna jest funkcja hamulca rozktadarki

* Reczna aktywacja/dezaktywacja: przyczepa zostanie opuszczona do nizszej skalibrowanej wartosci na
zgdanie uzytkownika, wystane za posrednictwem interfejsu (przetgcznik GIO lub SmartBoard) lub hamulca
postojowego (aktywacja poprzez zaciggniecie hamulca postojowego na postoju 2 razy w ciggu 5 sekund).

Ograniczenia wysokosci

Jezeli skonfigurowana warto$¢ poziomu roztadunku nie miesci sie w zakresie parametrow (np. wykracza poza
dolny lub gérny poziom), wdwczas skok zawieszenia zostaje ograniczony do maksymalnego dopuszczalnego
poziomu.

Konfiguracja parametrow

Funkcje poziomu roztadunku mozna skonfigurowaé¢ w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w zaktadce: System >
Parametry > (4) OptiLevel > Poziom roztadunku.
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5.9.2.3 Pamie¢ poziomow

W przeciwienstwie do poziomu roztadunku, ktéry jest predefiniowany w sterowniku ECU, pamie¢ poziomdw
moze zosta¢ w dowolnym momencie skonfigurowana przez kierowce. Po jej skonfigurowaniu, system bedzie
przechowywat poszczegdlne zapamietane poziomy do chwili ich ponownej zmiany przez uzytkownika. Poziom
zapisany w pamieci nie ulegnie usunieciu po wytgczeniu zaptonu. Pamie¢ poziomdw dotyczy catego pojazdu.
W przypadku konfiguracji ze sterowaniem 2-punktowym, oba punkty kontrolne sg ustawiane na zapamietanym
poziomie. Uzytkownik moze skonfigurowac¢ w pamieci sze$¢ réznych poziomow.

Zastosowanie

Powtarzalne czynnos$ci zatadunkowe przy rampach, gdzie wysoko$¢ zostata wczesniej ustalona i skonfigurowana.
Do przeprowadzenia ustawien i przywotania poziomu z pamieci wymagany jest interfejs uzytkownika (SmartBoard
lub przetgczniki).

Konfiguracja parametrow
Funkcje pamieci poziomu jazdy mozna skonfigurowa¢ w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w zakfadce:
System > Parametry > (4) OptiLevel > Poziom pamieci.
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5.9.2.4 Poziom zdefiniowany przez uzytkownika — sterowanie reczne

Zastosowanie

Poziom zdefiniowany przez uzytkownika umozliwia sterowanie reczne w celu uniesienia i upuszczenia nadwozia
na zgdanie uzytkownika. Uzytkownik moze dostosowac wysoko$¢ nadwozia za pomoca urzgdzen interfejsu lub
dzwigni recznej urzadzenia eTASC. Zdefiniowany poziom bedzie od tej pory uwazany przez system jako docelowy
i bedzie podlegat dalszemu sterowaniu.

Funkcja

Poziom zdefiniowany przez uzytkownika za pomocg interfejsu

e SmartBoard: wys$wietlacz i panel sterowania do regulacji wysokoé$ci nadwozia. Najczesciej montowany z boku
przyczepy.

e eTASC: zawdr umozliwiajgcy reczng i automatyczng kontrole nad poziomem nadwozia. Monitorujgc ci$nienie
w miechach i wysoko$¢ nadwozia, inteligentne sterowanie iEBS jest w stanie rozrézni¢, czy zmiana w
wysokosci nastgpita na skutek zatadunku/roztadunku, czy zostata dostosowana recznie (uniesienie albo
opuszczenie) za pomocg dzwigni.

Reczne unoszenie i opuszczanie z eTASC

Obrocenie recznej dzwigni w kierunku przeciwnym do ruchu wskazéwek zegara powoduje zwiekszenie cisnienia

w miechach i uniesienie nadwozia. Obrécenie recznej dzwigni w kierunku zgodnym z ruchem wskazéwek zegara

powoduje zmniejszenie ci$nienia w miechach i opuszczenie nadwozia. Gdy wysokos$é nadwozia osiggnie stabilny

poziom, docelowy poziom zostanie ustawiony na aktualny poziom nadwozia.

Gdy reczne opuszczanie zostanie zainicjowane dzwignig eTASC, dostosowywanie wysoko$ci bedzie postepowad
do chwili zwolnienia dzwigni lub osiggniecia nizszego poziomu.

Gdy system jest zasilany, najnizszy poziom mozliwy do osiggniecia z uzyciem zaworu eTASC mozna ustali¢ za
pomocg parametrow ,nizszy skonfigurowany poziom” i ,poziom zderzaka”. Gdy system wykryje, ze nadwozie
osiaggneto nizszy poziom (skonfigurowany bgdz poziom zderzaka), nastapi elektryczna dezaktywacja zaworu.

Zmiany poziomu, wynikajace z zatadunku i roztadunku, mozna recznie dostosowac za pomocg dzwigni. Taka
mozliwo$¢ przydaje sie wtedy, gdy zawdr eTASC nie uzyska zasilania (np. przyczepa jest odtgczona lub

pojazd silnikowy odtgczyt zaciski 15 i 30 po wytgczeniu zaptonu). W takim przypadku sprezone powietrze jest
dostarczane bezposrednio ze zbiornika zawieszenia. Ograniczenie wysoko$ci mozna wprowadzi¢ tylko za pomocg
opcjonalnego zaworu dodatkowego

Ustawienia parametrow

Funkcje unoszenia/opuszczania mozna skonfigurowac w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w zaktadce:
System > Parametry > (4) OptiLevel > Unoszenie/opuszczanie.

Regulacja wysokosci jest dopuszczalna dopiero po ustaleniu gérnego i dolnego poziomu.

Obstuga poziomu docelowego jest mozliwa tylko na postoju lub przy niskiej predkosci (domysina predkosé
progowa to 10 km/h). Parametr predkosci dla kontroli wysokosci nie moze by¢ wyzszy niz prog predkoéci dla
poziomu jazdy (RtR).

* Unoszenie/opuszczanie za pomocg zaworu eTASC: opcja uniemozliwiajgca ingerencie.

e Tryb szybki (z osiami wleczonymi): wybranie tej opcji pozwala na szybkie wykonywanie unoszenia/
opuszczania. Jest to korzystne w przypadku wiekszych regulacji wysokoéci nadwozia (np. gdy przyczepa musi
sie znalezé w gérnym potozeniu lub na poziomie zderzaka). Tryb ten cechuje wyzsze zapotrzebowanie na
sprezone powietrze.
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5.9.3 Regulacja poziomu docelowego

5.9.3.1 Przesuniecie osi unoszonej

Funkcja koryguje wysoko$¢ przyczepy w celu osiggniecia poziomu docelowego po kazdym uniesieniu/
opuszczeniu osi unoszonej lub uzupetieniu/spuszczeniu powietrza z osi wleczonej. Jako ze niektdre osie
unoszone majg krotki skok, nadwozie zostanie uniesione, by zwigkszy¢ przeswit pod osig (np. w celu uniknigcia
jej kontaktu z podtozem w trakcie jazdy).

Przesunigcie osi unoszonej mozna skonfigurowaé w zaleznoéci od nastepujgcych sytuacji:

* Uniesione osie unoszone

e Automatyczna funkcja osi unoszonej

* Wiaczone inne funkcje (np. Traction Help / OptiLoad / OptiTurn)

e Jazda z aktualnym poziomem docelowym lub innym poziomem jazdy

Konfiguracja parametrow
Funkcje przesuniecia osi unoszonej mozna skonfigurowa¢ w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w zaktadce:
System > Parametry > (4) OptilLevel > Przesuniecie osi unoszonej

5.9.3.2 Przesuniecie ugiecia opon

Funkcja ta umozliwia kompensacje wysoko$ci nadwozia wzgledem deformacji opony wywotanej przez obcigzenie
przyczepy.

W zalezno$ci od aktualnego obcigzenia przyczepy (na podstawie wartosci cisnienia w miechach), opony

mogg by¢ ugiete, przez co catkowita wysoko$¢ przyczepy bedzie nizsza. Ugiecie opony wptywa na rzeczywistg
wysokosé przyczepy i odlegtosé nadwozia do powierzchni drogi. W celu skompensowania réznych stopni ugiecia
opon przyczepy mozna wprowadzi¢ warto$¢ przesuniecia.

Warto$¢ przesuniecia mozna ustawi¢ wzgledem przyczepy zatadowanej i roztadowanej. Maksymalne
przesuniecie zostanie zastosowane, jesli cisnienie w miechach zatadowanej przyczepy zostanie osiggniete. Jesli
przyczepa jest roztadowana, przesuniecie nie bedzie uwzgledniane. Dla przyczepy w stanie miedzy zatadowang a
roztadowang zastosowane bedzie przesuniecie liniowe.

Konfiguracja parametrow
Funkcje kompensacji ugiecia opon mozna skonfigurowa¢ w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w zaktadce:
System > Parametry > (4) OptiLevel > Wtasciwosci sterownika.

174 Inteligentny, elektroniczny uktad hamulcowy do przyczep



o) Funkcje GIO

5.9.4 Dodatkowe parametry

5.9.4.1 Funkcja docelowego cisnienia w miechach

Funkcja ta zwieksza ci$nienie miecha podczas podnoszenia, aby zwiekszyé stabilno$é podczas zatadunku/
roztadunku lub blokowania w podniesionych dokach. Dziata tylko wtedy, gdy pojazd jest stacjonarny, przy
ograniczeniu ci$nienia ustawionym przez limit obcigzenia miecha. Uzytkownicy mogg aktywowac funkcje

za pomocq interfejséw takich jak SmartBoard lub przetgczniki i reczne wytaczanie nawet podczas jazdy. Po
dezaktywacgji przyczepa automatycznie dostosowuje wysoko$¢ podwozia do ostatniego prawidtowego celu lub
recznie ustawia poziom jazdy.

Aktywacja funkcji docelowego cisnienia w miechach skutkuje wytaczeniem ograniczenia wysokoéci (poziomy gorny i
dolny nie beda woéwczas brane pod uwage).

Konfiguracja parametrow

Funkcje docelowego cisnienia w miechach mozna skonfigurowac w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w
zaktadce: System > Parametry > (4) OptiLevel > Docelowe ci$nienie w miechach.

5.9.4.2 Ochrona przed przecigzeniem

Funkcja ochrony przed przecigzeniem stuzy do zabezpieczenia miechéw przed peknieciem na wypadek
zatadowania przyczepy ponad dopuszczalng wartosé (przetadowania). Opcja ta wymaga podania wartosci
maksymalnego dopuszczalnego cisnienia w miechach no$nych za pomoca oprogramowania diagnostycznego
iEBS.

W trakcie postoju (np. podczas zatadunku), gdy ci$nienie w miechach no$nych przekroczy maksymalng
dopuszczalng warto$¢, przyczepa ulegnie opuszczeniu, az odczyt cisnienia w miechach nosnych wskaze 0,3 bara
(przyczepa opuszczona do poziomu zderzaka).

Konfiguracja parametrow

Ustawianie dopuszczalnego ci$nienia w miechach mozna skonfigurowaé w oprogramowaniu diagnostycznym
iEBS, w zaktadce: System > Parametry > (4) OptiLevel > \Wtasciwosci sterownika.

5.9.5 Lampka stanu

Lampka stanu jest opcjonalnym urzadzeniem do wys$wietlania statusu lub probleméw w systemie ECAS. Zielong
lampke ostrzegawczg mozna ustawi¢ jako lampke stanu, dzieki czemu dioda LED jest urzgdzeniem obcigzajgcym
i wytgcza test przerwania kabla. W przypadku awarii lampka miga 4 razy z czestotliwoscig 1 Hz (0,5 s Wt./0,6 s

WYL.). Jesdli aktywnych jest wiele sekwencji ostrzegawczych, tryb najwyzszego priorytetu ma pierwszenstwo.

Usterka ECAS Wysoka | Lampka bedzie aktywna na | 4x migniecie (1 Hz) po wigczeniu zaptonu

A postoju
Poziom jazdy Lampka aktywna, w trakcie: | Szybkie miganie (3 Hz) lampki, gdy poziom rzeczywisty

* Postoju odbiega od poziomu jazdy

Poziom o Jazdy Lampka $wieci sie na state, gdy rzeczywisty poziom jest w
roztadunku « Postoju i jazdy zakresie tolerancji poziomu roztadunku
Regulacja v Powolne miganie (0,5 Hz) w trakcie aktywnej regulacji
poziomu Niski poziomu

W przypadku jednoczesnej aktywacji wiekszej liczby sekwencji lampki ostrzegawczej, aktywny bedzie tryb o
WYyZzszym priorytecie.
Konfiguracja parametrow

Funkcje lampki stanu mozna skonfigurowa¢ w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w zakfadce: System >
Parametry > (4) OptiLevel > Lampka stanu.
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510  Ostrzezenie przed przechytem

Zastosowanie

Funkcja umozliwiajgca monitorowanie kata nachylenia przyczep samowytadowczych na postoju lub przy niskiej
predkosci (v < 7 km/h). Ostrzega ona kierowce przed zbyt duzym katem przechytu, zapewniajac bezpieczny
wytadunek z unoszonej skrzyni.

Funkcja

Do monitorowania nachylenia przyczepy wzgledem linii poziomej mozna wykorzystaé czujnik przyspieszenia
bocznego wbudowany w iEBS dla funkgcji stabilizacji pojazdu. Funkcja ta jest szczegdlnie przydatna w
przypadku przyczep samowytadowczych podczas podnoszenia ich skrzyn tadunkowych. Jezeli kgt nachylenia
ramy przekroczy warto$¢ progowa, iEBS moze wysta¢ ostrzezenie do SmartBoard (wys$wietli sie ostrzezenie

i faktyczny kat nachylenia) lub wspdlnego brzeczyka, wspdélnej lampki ostrzegawczej i/lub innego urzgdzenia
zasilanego przez stopien zasilania przypisany do funkgcji ostrzegania przed przechytem. Urzgdzenie SmartBoard
pozwala na wigczanie/wytgczanie funkcji ostrzezenia przed przechytem, nawet jesli iEBS jest w trybie
czuwania.

Czujnik przyspieszenia bocznego pozwala monitorowac kat nachylenia z rozdzielczoscig 0,1°. Prég ostrzegawczy
zawsze zalezy od danego pojazdu i musi zosta¢ okreslony przez jego producenta. Domyslny kat przechylenia
wynosi 2°, ale moze zosta¢ dostosowany w zakresie 0—20 w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS.

Kazda aktywacja ostrzezenia przed przechytem powoduje zapisanie kgta towarzyszgcego alarmowi w ODR.

/\ PRZESTROGA

Funkcja ostrzezenia przed przechytem stanowi tylko pomoc i nie zwalnia kierowcy od odpowiedzialno$ci za czynne
monitorowanie stanu pojazdu. Kierowca musi wiedzie¢, iz ma natychmiast przerwac prace (np. wytadowanie), gdy
tylko otrzyma ostrzezenie.

Podzespoty taczace

1 480 102 ... 0 | Modulator iEBS Funkcja dostepna w wariancie Standard
2;3 894 450 000 0 | Brzeczyk (opcjonalny) | 449 408 ... 0 Warianty dtugosci przewodu: Rozdziat ,10.6
4;5 | 4461055232 |Zielona lampka 449940 ... 0 Przeglad przewodéw”, strona 231
ostrzegawcza
7,8 44619221 .0 | SmartBoard 449929 ... 0 Patrz rozdziat ,3.4.1 SmartBoard™" na
stronie 78

Do uruchomienia funkcji w chwili podnoszenia skrzyni tadunkowej mozna wykorzysta¢ przetacznik (np.
zblizeniowy lub mechaniczny). Dodatkowe informacje zawiera dziat ,5.7 Sterowanie za pomocg przetacznika” na
stronie 160
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Konfiguracja parametrow
Funkcja ostrzezenia przed przechytem moze zosta¢ skonfigurowana w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS w
zakfadce: System > Parametry > (6) Typowe funkcje > Ostrzezenie przed przechytem.
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5.11 Funkcja zwalniania hamulcow

Zastosowanie

Funkcja zwalniania hamulcéw jest przeznaczona dla wydtuzanych przyczep wyposazonych w mechanizm
wydtuzania. Tego rodzaju przyczepy sg najczesciej wyposazone w hydrauliczny lub elektryczny system, ktéry
umozliwia wydtuzanie i sktadanie korpusu przyczepy w celu poprawy dtugosci nadwozia lub powiekszenia
przestrzeni tadunkowe;.

Funkcja zwalniania hamulcéw umozliwia kierowcy zwolnienie hamulcéw roboczych wydtuzanej czesci przyczepy.
Zapewnia to ptynne wydtuzanie i sktadanie przyczepy bez zbednego oporu stawianego przez hamulce, co
przydaje sie szczegodlnie w trakcie manewrdw w ciasnych miejscach lub podczas dostosowywania dtugosci
przyczepy do réznego rodzaju tadunkdéw. Typowe zastosowania to transport pojazdéw czy bali drewna.

Funkcja

Funkcja zwalniania hamulcdw moze dziata¢ na 2 sposoby:

e Standardowe zwolnienie hamulcéw: funkcja zwalniania hamulcéw umozliwia bardzo powolny ruch
rozszerzanej czesci przyczepy (limit predkosci wynosi 1,8 km/h)

e Zaawansowane zwolnienie hamulcéw: funkcja zwalniania hamulcéw umozliwia ruch rozszerzanej czesci
przyczepy z predkoscig do, domysinie, 5 km/h (limit predko$ci mozna ustawi¢ na 10 km/h)

Dziatanie funkgcji zostanie przerwane, jezeli ciSnienie w gtowicy ztgcza sterujgcego spadnie ponizej wartosci

progowej lub jesli predkosé przyczepy wzrosnie powyzej limitu.

Zaleca sie aktywacje funkcji tylko wtedy, gdy przycisk jest wcisniety, co pozwoli na zwolnienie hamulcéw

roboczych tylko na czas wymagany do rozsuniecia przyczepy. W takim przypadku zwolnienie przycisku lub

dedykowanego przycisku urzadzenia PODSYSTEMOW spowoduje natychmiastowe przerwanie dziatania funkcji

zwalniania hamulcow i zastosowanie hamulca roboczego przyczepy.

Gdy funkcja kontroli bujania jest aktywna, nie ma mozliwosci zwolnienia hamulca roboczego.

Aktywacja

Funkcje zwalniania hamulcéw mozna aktywowaé zewnetrznym przyciskiem lub poprzez SmartBoard. Aktywacja

jest mozliwa, jezeli:

* Pojazd silnikowy jest zatrzymany (np. zaciggniety hamulec postojowy)

* Sygnat cisnienia w gtowicy ztgcza sterujgcego wykazuje wiecej niz 6,5 bara (zaleznie od zachowania
recznego zaworu w pojezdzie silnikowym)

* Hamulce zasadnicze przyczepy sg wigczone.

Dziatanie funkgcji zostanie przerwane, jezeli ciSnienie w gtowicy ztgcza sterujgcego spadnie ponizej wartosci

progowej lub jesli predkosé przyczepy wzrosnie powyzej limitu.

Podzespoty fagczace
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Funkcje GIO

1 480102 ... 0 | Modulator iEBS Funkcja dostepna od wariantu iEBS Standard

2;3 441 006 030 0 | Przycisk 449 448 060 0 Bardziej szczegdtowe informacje znajdujg sie w
dziat ,3.3.11 Przycisk” na stronie 76

4:5 446192 21.0 | SmartBoard 449929 ... 0 Patrz rozdziat ,3.4.1 SmartBoard™” na
stronie 78

Parametryzacja

Funkcje zwalniania hamulcéw mozna skonfigurowa¢ w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w zaktadce:
System > Parametry > (5) Funkcje uktadu hamulcowego > Zwalnianie hamulcow.
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Funkcje GIO

512 SafeStart

Zastosowanie

Funkcja SafeStart ostrzega kierowce przed prowadzeniem zestawu pojazd silnikowy-przyczepa w
niebezpiecznych warunkach, np. gdy skrzynia fadunkowa przyczepy samowytadowczej jest uniesiona.

Przyczepa musi by¢ wyposazona w przetgcznik (np. zblizeniowy lub mechaniczny), by automatycznie aktywowac
SafeStart w niebezpiecznych warunkach. W niektoérych przyczepach procedura zatadunku lub roztadunku stanowi
typowa sytuacje, w ktorej funkcja SafeStart jest aktywowana.

Przetgcznik najczesciej montuje sie w miejscu, w ktérym bedzie mogt wykrywac uniesienie skrzyni fadunkowej
przyczepy samowytadowczej lub kontenera albo otwarcie klapy cysterny. Sygnat wejsciowy z przetgcznika jest
monitorowany przez iEBS i wyzwala aktywacje funkcji SafeStart. Gdy funkcja zostanie aktywowana, iEBS moze
zatgczy¢ hamulce na postoju, aktywowac hamowanie awaryjne lub przeprowadzi¢ procedure hamowania, by
zatrzymac ruchomy pojazd.

Jako érodek bezpieczenstwa, przetgcznik powinien by¢ typu ,normalnie rozwartego”. W takim przypadku obwadd
przetgcznika zostaje zwarty, gdy skrzynia fadunkowa przyczepy samowytadowczej zostaje opuszczona.

Funkcja
Dostepne sg nastepujgce tryby ostrzegania/hamowania:

Przyczepa jest catkowicie wyhamowana przez hamulce zasadnicze lub sprezynowe. Taka
konfiguracja zapobiega przemieszczaniu sie przyczepy, gdy funkcja jest aktywna. 1_

Mozliwo$¢ ponownego ruszenia pojazdem pojawi sie dopiero wtedy, gdy czujnik wykryje, ze (o) O 000
procedura zatadunku bgdz roztadunku zostata zakoriczona (np. po zamknieciu szafki sterujgcej),
a pedat hamulca zostanie wci$niety po raz pierwszy.

Niskie predkosci sq dozwolone dla utatwienia procedury roztadunku. Zachowanie uktadu
hamulcowego zalezy od dwdch wartosci progowych predkosci (ostrzegawcze i petne zatgczenie kﬁ\
hamulcéw). (o) (o) 000
e Ostrzegawcze zatgczenie hamulcow: od predkosci 18 km/h (domysinie) 10
krétkich zahamowan majgcych ostrzec kierowce, ze skrzynia tadunkowa przyczepy
samowytadowczej nie zostata catkowicie opuszczona.
e Petne zatgczenie hamulcéw: od predkosci 28 km/h (domysinie) pojazd zostaje zatrzymany.
Gdy pojazd zostanie zatrzymany (V = 0 km/h), hamulec ulegnie zwolnieniu dopiero po
20 sekundach. Funkcja zostaje wowczas wytgczona i zacznie funkcjonowac ponownie
dopiero po wytgczeniu i wtgczeniu zaptonu.

Funkcje SafeStart mozna dostosowac do konkretnych zastosowan.
* Prog hamowania ostrzegawczego i petnego mozna ustawi¢ w zakresie 0—30 km/h.

* Hamowanie ostrzegawcze mozna wytgczy¢ w ustawieniach parametrow. Jezeli hamowanie ostrzegawcze
zostanie zdezaktywowane, przeprowadzone zostanie tylko petne hamowanie.

/\ PRZESTROGA

Funkcja SafeStart nie zwalnia kierowcy ani uzytkownika od odpowiedzialno$ci za kontrolowanie stanu korpusu przyczepy
samowytadoweczej i zabezpieczanie tadunku (zgodnie z postanowieniami STVO §22, BGV D29, §22) przed odjazdem.

Funkcja SafeStart jest zazwyczaj implementowana wraz z uktadem hamulca zasadniczego przyczepy, ale moze
by¢ opcjonalnie stosowana ze sprezynowymi sitownikami hamulcowymi (tylko w wariancie iEBS Premium).
Funkcje SafeStart mozna aktywowac poprzez sprezynowe sitowniki hamulcowe z zaworem LACV-IC (dziat
.3.1.2.2 Sterowany impulsowo zawoér sterujgcy osi unoszonej (LACV-IC)" na
stronie 58).
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Podzespoty taczace

1 4801023..0 Modulator iEBS Funkcja dostepna od wariantu Standard
2;3 894 450 000 0 Brzeczyk 449 408 . . . Wiarianty dtugosci przewodu: Rozdziat ,10.6
(opcjonalny) Przeglad przewoddw”, strona 231
4.5 446 105 523 2 Zielona lampka | 449 940 . .. Wiarianty dtugosci przewodu: Rozdziat ,10.6
ostrzegawcza Przeglad przewoddw”, strona 231
6; 7 446 192 21.0 SmartBoard 449 929 . .. Patrz rozdziat ,3.4.1 SmartBoard™" na
stronie 78
8,9 Niedostarczany Przetacznik 449831 . .. Bardziej szczegdtowe informacje znajdujg sie w
zblizeniowy dziat ,3.3.1.4 Przetacznik zblizeniowy” na
stronie 77

/\ PRZESTROGA

Producent pojazdu odpowiada za prawidtowe umiejscowienie i montaz czujnika w przyczepie, aby iEBS

rozpoznawat sytuacje bezpieczne i niebezpieczne.

Zastosowanie czujnika zblizeniowego jest niezbedne w mys! przepiséw ADR.

— Kierowca musi otrzymacé polecenie natychmiastowego skorygowania stanu przyczepy w przypadku
wyswietlenia ostrzezenia.

Konfiguracja parametrow
Funkcja SafeStart moze zosta¢ skonfigurowana w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS w zaktadce: System >
Parametry > (5) Funkcje uktadu hamulcowego > SafeStart
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o) Funkcje GIO

513  Funkcja hamulca rozktadarki

Zastosowanie

Funkcja hamulca rozktadarki stuzy do wyhamowywania przyczep samowytadowczych jadgcych przed
rozktadarkami. Zapewnia ona, ze przyczepa i rozktadarka bedg pozostawac w bliskiej odlegtosci od siebie w
trakcie wyktadania drogi.

Funkcja hamulca rozktadarki jest najczesciej stosowana wraz z trybem poziomu roztadunku zaworu Optilevel
i moze by¢ wigczana i wytgczana w zaleznosci od wymagan uzytkownika. Bardziej szczegdtowe informacije
znajdujg sie w dziat ,56.9.2.2 Poziom roztadunku” na stronie 171.

Funkcja

Funkcja hamulca rozktadarki powinna by¢ aktywowana przy niskich predko$ciach (dopuszczalny zakres od 0
do 10 km/h). Jako $rodek bezpieczenstwa, funkcja jest wytgczana, jezeli predkos$é pojazdu przekroczy warto$é
progowg ustawiong w parametrach.

Cisnienie sterowania, ktore spowalnia przyczepg, jest okreslane jako wartos¢ testowa cisnienia (p, ). Zastosowanie
ci$nienia hamowania mozna ustawi¢ w zakresie od 0 do 6,5 bara. Wartosé 1,5 bara jest ustawiona domyslnie
jako parametr optymalny. Ostateczna warto$¢ dla zastosowania hamulca bedzie sie rdznita w zaleznos$ci od
obcigzenia przyczepy (funkcja regulacji obcigzenia jest domyslnie wigczona).

Regulacja ci$nienia hamowania rozktadarki: do wtgczania/wytgczania funkcji hamulca rozktadarki mozna
wykorzysta¢ SmartBoard i za jego pomocg dostosowac cisnienie sterowania w przedziatach co 0,1 bara.
Ci$nienie hamowania rozktadarki mozna tez wyregulowac¢ za sprawg recznego zaworu uktadu hamulcowego w
pojezdzie silnikowym, ktory pozwoli zwiekszyé bgdz zmniejszy¢ predkosé przyczepy. Te opcje mozna wigczyé w
ustawieniach parametréw. Stanowi ona alternatywe dla przyczep bez SmartBoard.

Powoli pociggng¢ Aby obnizy¢ predkosé Gdy predkos¢ zostanie dostosowana,
reczng dzwignie przyczepy, dalej pociggac nalezy gwattownie puéci¢ dzwignie
hamulca, az spadek | reczng dzwignie hamulca, hamulca.

predkos$ci przyczepy | az do osiggniecia zgdanej Jej gwattowne zwolnienie jest
zacznie by¢ predkosci (wzrost ci$nienia niezbedne do ustawienia i
zauwazalny. hamowania (+ p, ) zakonczenia regulacji ci$nienia

hamowania.

Aby podnieé¢ predkosé
przyczepy, powoli zwalniaé
recznag dzwignie hamulca,
az do osiggniecia zadanej
predkosci (spadek cisnienia
hamowania (- p, ))

/\ PRZESTROGA

Funkcja hamulca rozktadarki stanowi tylko pomoc i nie zwalnia kierowcy od odpowiedzialno$ci za czynne
monitorowanie stanu pojazdu. Kierowca ma mozliwosé rezygnacji z dziatania funkcji w dowolnym momencie.
— Kierowca musi zostaé poinstruowany, by w razie potrzeby przerwaé prace i przejgé kontrole nad sktadem

poprzez zastosowanie hamulcéw roboczych.
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Podzespoty taczace

1 480 102 ... 0 | Modulator iEBS Funkcja dostepna w wariantach Standard i
Premium

2;3 441 006 030 0 | Przycisk 449 448 060 0 Bardziej szczegdtowe informacje znajdujg sie w
dziat ,3.3.1.1 Przycisk” na stronie 76

3 894 600 131 2 | Duplikator Opcjonalny, potrzebny tylko wtedy, gdy
zamontowano tacznik zblizeniowy.

4:5 Niedostarczany | Przetgcznik 449831... 0 Bardziej szczegdtowe informacje znajdujg sie w

zblizeniowy dziat ,3.31.4 Przetgcznik zblizeniowy” na

stronie 77

Przycisk: do aktywacji funkgcji hamulca rozktadarki mozna zamontowac w kabinie pojazdu silnikowego osobny
przycisk. Gdy funkcja hamulca rozktadarki zostanie aktywowana, iEBS zacznie stosowaé hamulce przyczepy.
Ten sam (lub dodatkowy) przycisk mozna wykorzysta¢ do aktywacji funkcji poziomu roztadunku (jesli jest
dostepna).

Przetgczniki: do monitorowania stanu skrzyni tadunkowej przyczepy (uniesiona czy opuszczona) mozna
wykorzystac przetgcznik zblizeniowy lub mechaniczny. Do tego zastosowania zaleca sie przetgcznik normalnie
rozwarty, ktory uniemozliwia przypadkowe wigczenie funkcji. Przetagcznik bedzie rozwarty przy dezaktywowanej
funkcji, a w momencie uniesienia skrzyni tadunkowej przyczepy obwod ulegnie zwarciu, a funkcja aktywowaniu.
Do informowania kierowcy o witgczeniu funkcji hamulca rozktadarki zaleca sie zastosowanie zielonej lampki
ostrzegawcze;.

Konfiguracja parametrow
Funkcje hamulca rozktadarki mozna skonfigurowaé w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w zaktadce:
System > Parametry > (5) Funkcje uktadu hamulcowego > Hamulec rozktadarki
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514  Wskaznik zuzycia oktadzin hamulcowych

Urzadzenie

Wskaznik zuzycia oktadzin hamulcowych jest funkcjg umozliwiajgcg monitorowanie stanu klockéw hamulcowych
W przyczepie wyposazonej w hamulce tarczowe. Pozwala wiec ustalié kiedy konieczna jest ich wymiana.
Ostrzezenie wskaze kierowcy, ze oktadzina cierna klocka (z czujnikiem zuzycia) osiggneta predefiniowany stan
kwalifikujgcy klocek do wymiany.

Typowa konfiguracja sktada sie z 6 hamulcdw wyposazonych we wskazniki zuzycia podtgczone do iEBS.
Wszystkie wskazniki zuzycia sg potgczone szeregowo i podtgczone do wejScia odpowiadajgcego za zuzycie
oktadzin.

Funkcja

Sygnat ostrzegawczy: jezeli czujnik klocka ulega zuzyciu (przerwany obwdd przez co najmniej 4 sekundy), pojawia
sie ostrzezenie. Jezeli pojazd jest wyposazony w SmartBoard, ostrzezenie bedzie rowniez wyswietlane na jego
ekranie.

Ostrzezenie informuje o koniecznosci wymiany klockéw hamulcowych. Lampka ostrzegawcza bedzie migac przy
kazdym WHYACZENIU stacyjki (4 cykle = 16 razy) i przestanie sie $wieci¢, gdy pojazd przekroczy predkosé 7 km/h.
Wymiana klockéw hamulcowych zostanie automatycznie rozpoznana przez system, a ostrzezenie ulegnie
dezaktywacji po 8 sekundach.

Zapisywanie danych wymiany klockow hamulcowych: ostatnie pie¢ wymian klockow (wraz ze wskazaniem
przebiegu i motogodzin po wystgpieniu drugiego komunikatu ostrzegawczego) jest zapisywanych w sterowniku i
moze zosta¢ odczytane przez oprogramowanie diagnostyczne iEBS.
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Podzespoty taczace

1 480102 ... 0 Modulator iEBS Funkcja dostepna w wariantach Standard i
Premium
2 449836... 0 Przewdd wskaznika 4 wtyczki majg przewod o dtugosci 3,5 metra
zuzycia klockoéw 2 wtyczki majg przewdd o diugosci 4,56 metra.
hamulcowych
3 449 448 060 0 Duplikator Opcjonalny, potrzebny jedynie w przypadku
obecnosci zielonej lampki ostrzegawcze]
4:5 446 105523 2 Zielona lampka 449940 ... 0 | Warianty dtugosci przewodu: Rozdziat ,10.6
ostrzegawcza Przeglad przewoddw”, strona 231
6 4497200..0 Przewdd przedtuzajgcy Opcjonalny, do przyczep o duzej odlegtosci
wskaznika zuzycia miedzy osiami (np. przyczepy z dyszlem)
klockéw hamulcowych
7 894590082 0 Przewdd rozdzielajgcy Do przyczep z co najmniej 4 osiami
wskaznika zuzycia Kazda dodatkowa 0$ z czujnikami wymaga 2
klockéw hamulcowych przewodow rozdzielajgcych
8 4419023122 Zaslepka Do pojazdéw z maksymalnie 2 osiami.

Konfiguracja parametrow
Funkcja wskaznika zuzycia oktadzin hamulcowych moze zosta¢ skonfigurowana w oprogramowaniu
diagnostycznym iEBS w zaktadce: System > Parametry > (6) Typowe funkcje > Czujnik zuzycia oktadzin
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o) Funkcje GIO

515 Whbudowany przetgcznik predkosci (ISS)

Zastosowanie

Whbudowany przetgcznik predkosci (ISS) moze stuzyé do sterowania funkcjami zaleznymi od predkosci.
Przyktadem funkcji wykorzystujgcych wbudowany przetacznik predkosci jest powrdt do poziomu jazdy (RtR).

Funkcja

Przetgczany sygnat wyjsciowy ztgcza GIO zmienia sie, gdy predko$¢ przyczepy przekracza lub spada ponizej
ustawionego limitu (np. Wt./WYk. zaworu elektromagnetycznego na podstawie predkosSci przyczepy).

Istnieje mozliwos¢ ustawienia dwadch limitdw predkosci dla przetgczania (Wr. i WYL.) w zakresie od 0 do 120
km/h. Nalezy zachowaé minimalng wartos¢ histerezy przetaczania 2 km/h.

Sygnat wyjsciowy z portu GIO mozna skonfigurowac na trzy rézne tryby dziatania:

e Stale WE.: w momencie osiggniecia warto$ci granicznej predkosci, nastepuje wiaczenie wyjscia i
zastosowanie napiecia. Wyjscie bedzie stale wtgczone do momentu spadku predkosci ponizej progu WYt

* Impuls elektryczny: gdy warto$¢ progowa predkosci dla Wk.. zostanie osiggnieta, wyzwolony zostanie
30-sekundowy impuls. Ta opcja nie wymaga wartosci progowej dla WYkt. Zachowanie mozna obserwowac w
funkcji RtR na podstawie zaworow TASC.

e Sekwencja impulséw elektrycznych: sekwencja impulséw (b s Wk., 10 s WY%L.) rozpoczyna sie w
momencie przekroczenia przez przyczepe predkosci progowej dla Wk. Sekwencja bedzie powtarzana tak
dtugo, jak ci$nienie zasilania bedzie ponizej okreslonej wartosci progowej. Zachowanie tego trybu mozna
zaobserwowac po zaworach elektronicznie sterowanego zawieszenia pneumatycznego.

W parametrach mozna ustawié wigczenie trybu odwrdconego, w ktérym funkcja przetgczania wszystkich trzech

trybdw dziatania zostanie odwrdcona. Po wybraniu trybu odwrdéconego napiecie zasilania bedzie dostarczane w
odwrotny sposob.

/\ PRZESTROGA

W przypadku wystgpienia usterki (np. awaria zasilania) nalezy upewnié sie, ze zawor elektromagnetyczny
sterowany przez przetgcznik nie zostanie w stanie utrudniajgcym bezpieczng jazde.

Konfiguracja parametrow

Funkcja ISS moze zosta¢ skonfigurowana w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS w zaktadce: System >
Parametry > Dodatkowe funkcje > ISS1 / RTR

Druga funkcja ISS moze zostaé skonfigurowana w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS w zakfadce: System >
Parametry > Dodatkowe funkcje > ISS2
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516  Ustuga zasilania GIO

Zastosowanie

Funkcja ta umozliwia korzystanie z dwodch statych Zzrodet napiecia, wykorzystywanych przez wszystkie przyczepy
wyposazone w iEBS Standard lub Premium. Stabilne napiecie (zacisk 15) stanowi sygnat wyjsciowy zapewniajgcy
zasilanie dla urzadzen zewnetrznych po wiaczeniu zaptonu.

Funkcja

Do modulatora iEBS mozna podtgczy¢ dwa wyjscia o stabilnym obcigzeniu maks. 1,5 A. Napiecie dla wyjscia
zasilania mozna ustawié na 12 lub 24 V. Napiecie dostarczane przez porty GIO moze by¢ jednakowe (stabilne
napiecie 1 = stabilne napiecie 2) lub ustawione niezaleznie od siebie (np. stabilne napiecie 1 =12 V; stabilne
napiecie 2 = 24 V)

Zrodtem zasilania moze byé kazdy dostepny port GIO z wolnym stykiem stopnia wyjéciowego. Jezeli dany port
GIO dysponuje 2 stykami stopnia wyjsciowego, wdwczas moze zasila¢ jedno lub dwa urzadzenia jednocze$nie.
W takim przypadku maksymalne obcigzenie kazdego urzadzenia wynosi 1,5 A.

Wyjscie moze byé monitorowane pod katem wystepowania btedéw, gdy modulator iEBS jest wtgczony.
Zaleca sie trwate wigczenie wykrywania btedéw, chyba ze:

* Do obwodu dotgczony jest opcjonalny przetacznik do wigczania/wytgczania zasilania.

* Podfaczone urzgdzenie cechuje sie poborem pradu ponizej 100 mA.

Whytgczenie wykrywania bteddw uniemozliwia odczyt koddw usterek zasilanego urzgdzenia zewnetrznego.

Podzespoty taczace

1 449827 ... 0 Otwarty przewdd Wiarianty dtugosci przewodu: Rozdziat ,10.6
Przeglad przewoddéw”, strona 231

Konfiguracja parametrow

Funkgcja zasilania GIO moze zosta¢ skonfigurowana w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS w zaktadce:
System > Parametry > (7) Dodatkowe funkcje > State zasilanie 1 i/lub state zasilanie 2

W trybie gotowosci state zrédto zasilania jest domysinie aktywne. Te opcje mozna wyfaczy¢ w ustawieniach
parametrow.

Nalezy pamietac, ze funkcja zostanie wytaczona, jezeli catkowity pobor pradu przekroczy dopuszczalne maksimum.
Wiecej szczegodtow, patrz dziat ,10.3 Specyfikacje modulatora iEBS” na stronie 225

Urzadzenie dodatkowe mozna réwniez zasilaé za pomoca portu PODSYSTEMOW. Wiecej informacji zawiera Rozdziat
,4.310  Zasilanie podsystemow i przekazywanie danych”, strona 125.
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517  Wykrywanie przecigzenia
Zastosowanie

Funkcja monitoruje aktualne obcigzenie przyczepy z zawieszeniem pneumatycznym w oparciu o pomiar wartosci
ci$nienia w miechach tadunkowych. W przypadku przekroczenia predefiniowanej wartos$ci granicznej obcigzenia
agregatu osiowego zostanie wystany sygnat ostrzegawczy. Funkcja ta pomaga unikaé przetadowania przyczepy.

Funkcja

Funkcja uruchamia sie automatycznie w chwili wykrycia zmiany obciagzenia. Wykrywanie przetadowania jest
mozliwe tylko na postoju lub przy predkosci ponizej 10 km/h. Sygnat wyj$ciowy zostaje wytgczony w chwili
osiggniecia predkoéci granicznej (V > 10 km/h) i wigcza sie ponownie w momencie rozpoczecia zatadunku.
Opcjonalnie, funkcje mozna WE./WYt. za pomocg przetgcznika (np. przycisku). Jezeli funkcja jest wytgczona,
automatyczne wykrywanie przetadowania nie bedzie dostepne.

Dopuszczalna masa okresla rodzaj sygnatu ostrzegawczego. Wstepne ostrzezenie, ostrzezenie lub stan
przetadowania poinformujg kierowce o stanie obcigzenia za posrednictwem lampki lub brzeczyka. R6zne stany
mozna rozpoznac po czestotliwosci sygnatu wyjsciowego.

Status wskazuje bliskos¢ tadunku do maksymalnej Gdy dopuszczalna masa W przypadku
dopuszczalnej masy. Czestotliwo$¢ sygnatu wyjsciowego zostanie osiggnieta, sygnat | przetadowania, po krotkich
wzrasta wraz z obcigzeniem ostrzegawczy wigczy sie na | ostrzezeniach nastepuja
(0,5 Hz dla pustej przyczepy do 4 Hz dla przyczepy state. dtugie przerwy (200 ms
zatadowanej) Wk, 1800 ms WYL.)

(8 <y s 6 7% >
(B | GEN] | cENE | CmmEm

ON ON ON ON

OFF = OFF OFF OFF
T U T U
1s 2s 1s 2s 1s 2s 1s 2s

Jezeli w przyczepie jest zamontowany zawor przekaznikowy EBS (np. konfiguracja 4S/3M), istnieje mozliwo$é
rozréznienia wykrywania obcigzenia pomiedzy gtéwnymi osiami a osig, na ktérej zamontowano zawor
przekaznikowy. Ostrzezenia bedg dotyczyé obcigzen poszczegdlnych osi.

Urzadzenia ostrzegawcze uzyte dla funkcji przetadowania mogg by¢ podtgczone do dowolnego portu GIO

dysponujgcego stopniem wyjsciowym i stykiem masowym. Sygnat wyjsciowy moze wyzwalaé nastepujgce

urzadzenia

* Wspdlna lampka ostrzegawcza: moze by¢ uzywana wytgcznie dla tej funkgcji lub jako ,wspdlna lampka
ostrzegawcza” dla kilku funkgji. Bardziej szczegdtowe informacije znajdujg sie w dziat ,5.19  Wspodtdzielona
lampka ostrzegawcza” na stronie 192.

*  Wspdlny brzeczyk: moze by¢ uzywany wytgcznie dla tej funkcji lub jako ,wspdlny brzeczyk” dla kilku funkgcji.
Brzeczyk jest aktywowany tylko wtedy, gdy pojazd zostanie w petni zatadowany. Brzeczyk nie obstuguje
wstepnego ostrzezenia ani przetadowania. Bardziej szczegdtowe informacje znajduja sie w dziat ,5.20
Wspétdzielony brzeczyk” na stronie 193.

e LED: funkcja moze tez wykorzystywacé zewnetrzne urzadzenie LED. Urzadzenia LED nie obstugujg wykrywania
bteddw.

Wstepne ostrzezenie mozna skonfigurowac tak, by aktywowato ostrzezenia w czesciowo zatadowanych

pojazdach. Opcja ta umozliwia aktywowanie ostrzezenia kilka sekund przed tym, jak zostanie osiggniety limit

przetadowania. Jezeli parametr ten nie zostanie ustawiony, sygnat wyjsciowy pojawi sie tylko wtedy, gdy pojazd
zostanie w pemni zatadowany.
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Podzespoty taczace

1:2 446 105 523 2 | Zielona lampka 449940 ... 0
ostrzegawcza

Niedostarczany | Wspornik do lampki

4:5 894 450 000 0 | Brzeczyk 449 408 ... 0 Wiarianty dtugosci przewodu: Rozdziat ,10.6
Przeglad przewodéw”, strona 231
6; 7 441 006 030 0 | Przycisk 449 448 060 0 Bardziej szczegdtowe informacje znajdujg sie w

dziat ,3.3.1.1 Przycisk” na stronie 76

Konfiguracja parametrow

Funkcja sygnatu wykrywania przetadowania moze zosta¢ skonfigurowana w oprogramowaniu diagnostycznym
iIEBS w zaktadce: System > Parametry > (6) Typowe funkcje > Wykrywanie przetadowania
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Funkcje GIO

518 Blokada osi skretnej

Zastosowanie

Funkcja blokady osi skretnej jest przeznaczona dla naczep z osig samoskretng. Modulator iEBS steruje osig
samoskretng w taki sposob, by zatgczac blokowanie i odblokowywanie w zaleznosci od predko$ci pojazdu lub
w chwili wykrycia cofania. Mechanizm blokowania osi samoskretnej zablokuje drgzek skretny, by zapobiec jej
skrecaniu, gdy kota znajdujg sie w pozycji zero (taka sama pozycja jak o$ sztywna).

Nalezy przestrzega¢ wytycznych dotyczacych bezpiecznej obstugi osi samoskretnych. Gdy 0§ samoskretna zostanie
zablokowana, zawor elektromagnetyczny 3/2-drozny nie bedzie zasilany

Funkcja

W zaleznoéci od ustawienia parametrow predkosci przyczepy, iEBS bedzie sterowat zaworem
elektromagnetycznym stuzgcym do pneumatycznej kontroli sitownika blokujgcego.

Aktywacja na podstawie predkosci: w trakcie jazdy z okreslong predkoécig (np. v > 30 km/h) 0o$ samoskretna
zostanie zablokowana za posrednictwem funkgji GIO. Jezeli predkos¢ wynosi mniej niz ustalona wartosc,
funkcja GIO wysyta sygnat odblokowania i umozliwia osi samoskretnej dostosowywanie sie do krzywizny
zakretoéw. Na postoju (v < 1,8 km/h) 0$ samoskretna zostaje ponownie zablokowana.

Aktywacja przez ABS: blokada jest utrzymywana, kiedy uktad zapobiegajacy blokowaniu kot podczas
hamowania zostaje aktywowany. Blokada osi skretnej zostaje zwolniona po zakonczeniu cyklu pracy ABS.
Aktywacja poprzez bieg wsteczny: blokada jest utrzymywana po witgczeniu biegu wstecznego (aktywowaniu
Swiatet cofania), by uniemozliwié osi skrecanie w trakcie manewru cofania. Jezeli pojazd zacznie znéw jechac
do przodu, blokada bedzie utrzymana do predkosci ustalonej w parametrach (> 1,8 km/h).

System odczytuje stan napiecia Swiatta wstecznego z ISO 12098 lub moze korzystac¢ z komunikatu CAN
EBS12 z pojazdu silnikowego. Bardziej szczegbtowe informacje znajdujg sie w dziat ,Wykrywanie biegu
wstecznego” na stronie 135.

Aktywacja reczna: funkcje blokady osi skretnej mozna wigczy¢ za pomoca przetacznika, przycisku lub
interfejsu uzytkownika, takiego jak SmartBoard.

190

Inteligentny, elektroniczny uktad hamulcowy do przyczep



o) Funkcje GIO

Podzespoty taczace

ISO 12098

1 480102 ... 0 Modulator iEBS Funkcja dostepna w wariantach Standard i
Premium

2:3 4721706370 3/2-drozny zawor 449408 ... 0 Wiarianty dtugoéci przewodu: Rozdziat ,10.6

elektromagnetyczny Przeglad przewodoéw”, strona 231

4:5 441 006 030 0 Przycisk 449 448 060 0 Bardziej szczegdtowe informacje znajdujg sie
w dziat ,3.3.1.1 Przycisk” na stronie 76

6 894 600171 2 Duplikator 1=1

7 449838... 0 Przewod IN/OUT Do sygnatu swiatta cofania
Wiarianty dtugoéci przewodu: Rozdziat ,10.6
Przeglad przewoddw”, strona 231

8 Niedostarczany | Sitownik blokujgcy

Konfiguracja parametrow
Funkcja blokady osi skretnej moze zosta¢ skonfigurowana w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS w zaktadce:
System > Parametry > (6) Typowe funkcje > Blokada osi skretnej
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519  Wspoébtdzielona lampka ostrzegawcza

Zastosowanie

Funkcja wspotdzielonej lampki ostrzegawczej umozliwia obstuge zewnetrznej lampki przez inne funkcje GIO.
Umozliwia ona szeregowi funkcji GIO sterowanie tg samg lampka ostrzegawcza. Lista funkcji GIO kompatybilnych
ze wspotdzielong lampka ostrzegawcza znajduje sie w ponizszej tabeli. Jezeli co najmniej dwie funkcje obstuguja
te sama lampke ostrzegawczg, wéwczas system ustala priorytet funkcji GIO w nastepujgcej kolejnosci:

Immobilizer Wysoki | Sygnat wyjéciowy dla
TailGUARD lampki ostrzegawczej
jest w pierwszej
kolejnosci kierowany
do funkgji o wyzszym
Wykrywanie przecigzenia priorytecie

SafeStart

Ostrzezenie przed przechytem

Dowolna konfiguracja

Niski

ServiceMind

Funkcja

Funkcja wspotdzielenia jest dostepna, jezeli modulator jest zasilany ze ztgcza ISO 7638 lub w trybie czuwania, ale

jest niedostepna, jezeli modulator jest zasilany ze $wiatta stopu. Sygnat wyjéciowy dla lampki ostrzegawczej moze

by¢ ciggly (lampka wigczona) lub przerywany (migajaca lampka), zaleznie od podtgczonego rodzaju lampki.

* Lampka z wlasnym osprzetem migacza: podtgczona lampka jest wysterowywana sygnatem ciggtym i realizuje
miganie samodzielnie. Czestotliwosci i cykle pracy danej funkcji nie sg brane pod uwage.

e Lampka bez osprzetu migacza: podtgczona lampka jest wysterowywana czestotliwosciami i cyklami pracy
danej funkcji.

Podzespoty

1 446 105 6523 2 Zielona lampka
ostrzegawcza

5 449940... 0 Przewdd zielonej
lampki

3 Niedostarczany Wspornik do lampki

Konfiguracja parametrow
Funkcja wspotdzielonej lampki ostrzegawczej moze zostaé skonfigurowana w oprogramowaniu diagnostycznym
iEBS w zaktadce: System > Parametry > (7) Dodatkowe funkcje > Wspdtdzielona lampka ostrzegawcza
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o) Funkcje GIO

5.20 Wspotdzielony brzeczyk

Zastosowanie

Funkcja wspotdzielonego brzeczyka umozliwia obstuge zewnetrznego urzgdzenia akustycznego przez inne
funkcje GIO.

Umozliwia ona szeregowi funkcji GIO sterowanie tym samym brzeczykiem. Lista funkcji GIO zgodnych ze
wspotdzielonym brzeczykiem znajduje sie w ponizszej tabeli. Jezeli co najmniej dwie funkcje obstugujg ten sam
brzeczyk, wowczas system ustala priorytet funkcji GIO w nastepujacej kolejnosci:

Immobilizer Wysoki | Sygnat wyjéciowy dla
TailGUARD lampki ostrzegawczej
jest w pierwszej
kolejnosci kierowany
do funkgji o wyzszym
priorytecie

Ostrzezenie przed przechytem

Wykrywanie przecigzenia

Niski

Swobodnie konfigurowalne funkcje

Funkcja

Funkcja wspotdzielenia jest dostepna, jezeli modulator jest zasilany ze ztgcza ISO 7638 lub w trybie czuwania,

ale jest niedostepna, jezeli modulator jest zasilany ze Swiatta stopu. Sygnat wyj$ciowy dla brzeczyka moze by¢

ciggly (staty dzwiek) lub przerywany (dzwiek o skonfigurowanej czestotliwo$ci), zaleznie od podtgczonego rodzaju

brzeczyka.

* Brzeczyk o danej czestotliwosci: podtgczony brzeczyk jest wysterowywany sygnatem ciggtym i realizuje
wydawanie dzwieku samodzielnie. Czestotliwosci i cykle pracy danej funkcji nie sg brane pod uwage.

* Brzeczyk o state] czestotliwosci: podtgczony brzeczyk jest wysterowywany czestotliwosciami i cyklami pracy
danej funkciji.

Podzespoty

1 894 450 000 0 Brzeczyk
2 449408 ... 0 Przewdd brzeczyka

Konfiguracja parametrow
Funkcja wspotdzielonego brzeczyka moze zosta¢ skonfigurowana w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS w
zakfadce: System > Parametry > (7) Dodatkowe funkcje > Wspotdzielony brzeczyk

Inteligentny, elektroniczny uktad hamulcowy do przyczep 193


https://www.wabco-customercentre.com/catalog/en/8944500000?cartID=

o) Funkcje GIO

5.21 Kontrola bujania

Urzadzenie

Funkcja kontroli bujania ma za zadanie zapobiega¢ naprezeniom powstajgcym w uktadzie zawieszenia na skutek
zmian wysokoéci nadwozia naczepy, gdy hamulce naczepy sg uzywane (hamulce robocze). Funkcja jest dostepna
w wariancie Premium iEBS i jest zgodna ze wszystkimi naczepami, wyposazonymi w elektronicznie sterowane
zawieszenie pneumatyczne.

Funkcja
Gdy naczepa jest nieruchoma, a jej hamulec postojowy zaciggniety z poziomu pojazdu silnikowego, w uktadzie
zawieszenia moga pojawiac sie naprezenia wywotane zmiang wysokosci nadwozia naczepy. Wysoko$¢ nadwozia
ulega zmianie, gdy uktad zawieszenia zostaje napompowany albo oprézniony lub gdy naczepa zostaje znacznie
zatadowana albo roztadowana.
Gdy hamulec postojowy zostaje zwolniony z poziomu pojazdu silnikowego (np. po roztadunku), nadwozie
pojazdu moze sie zacza¢ gwattownie bujaé. Funkcja kontroli bujania zapobiega podskakiwaniu podwozia poprzez
cykliczne zwalnianie i zacigganie hamulcéw roboczych naczepy.
* Na boki (w przypadku naczep/przyczep centralnoosiowych): zwalnianie hamulcéw roboczych nastepuje
naprzemiennie stronami. Jezeli system jest wyposazony w zawor przekaznikowy EBS, petnigcy role
3. modulatora, proces zwalniania hamulca odbywa sie najpierw na gtéwnej osi, a nastepnie na osi z
zamontowanym 3. modulatorem.
e 0$za osig (w przypadku przyczep z dyszlem): zwalnianie hamulcéw zasadniczych nastepuje naprzemiennie
miedzy przednig a tylng osia.
Stopniowe zwalnianie hamulcow przez funkcje kontroli bujania umozliwia tatwe osiggniecie zadanej wysokosci
nadwozia i zmniejsza ryzyko uszkodzenia pojazdu.

Aktywacja

Funkcje mozna aktywowac poprzez SmartBoard lub przetgcznik GIO.

Jako srodek bezpieczenstwa, funkcja ulegnie automatycznemu wytgczeniu, jesli cisnienie w uktadzie spadnie
ponizej limitu dla odciecia zasilania lub jezeli cisSnienie zgdania hamulca wynosi mniej niz 3,5 bara. Funkcja
kontroli bujania zostanie automatycznie wytaczona, gdy predko$¢ pojazdu przekroczy 2,5 km/h.

Podzespoty taczace

1 480 102 ... 0 | Modulator iEBS Funkcja dostepna w wariancie Premium

2:3 441 006 030 0 | Przycisk 449 448 060 0 Bardziej szczegétowe informacje znajdujg sie w
dziat ,3.3.1.1 Przycisk” na stronie 76

4:5 446 192 21 .0 | SmartBoard 449929 ... 0 Patrz rozdziat ,3.4.1 SmartBoard™" na
stronie 78

Funkcje kontroli bujania mozna skonfigurowac¢ w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w zakfadce: System >
Parametry > (5) Funkcje uktadu hamulcowego > Zwalnianie naprezenia.
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o) Funkcje GIO

5.22  Sterowanie wysuwaniem przyczepy

Urzadzenie

Sterowanie wysuwaniem przyczepy jest przeznaczone dla przyczep rozsuwanych z dyszlem, z konfiguracjg uktadu
hamulcowego 4S/3M.

Funkcja ta umozliwia kierowcy wysuwanie i cofanie korpusu przyczepy bez koniecznosci stosowania
dodatkowych $rodkdéw pomocniczych, takich jak kliny czy inne mechanizmy blokujgce kofa.

Funkcja wyhamowuje ostatni agregat osiowy przyczepy, aby jej dlugo$¢ mogta by¢ regulowana poprzez powolne
poruszanie sie pojazdem silnikowym.

Funkcja

Uktad sterowania rozsuwaniem wyhamowuje tylko najbardziej wysunietg do tytu o$ (grupe osi), co umozliwia
pojazdowi silnikowemu rozsuniecie przyczepy. Parametr odpowiadajgcy za hamowanie grupg tylnej osi musi by¢
wigczony w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS.

Funkcje zwalniania hamulcdw mozna aktywowaé zewnetrznym przetgcznikiem lub poprzez urzgdzenia
PODSYSTEMOW, takie jak SmartBoard.

Podzespoty taczace

1 480102 ... 0 Modulator iEBS Funkcja dostepna w wariancie Standard

2:3 441 006 031 0 Przetgcznik obrotowy | 449 448 060 0 Bardziej szczegdtowe informacje znajdujg sie w
dziat ,3.3.1.1 Przycisk” na stronie 76

4:5 44619221.0 SmartBoard 449929 ... 0 Patrz rozdziat ,3.4.1 SmartBoard™" na
stronie 78

Parametryzacja

Funkcje sterowania rozszerzeniem przyczepy mozna skonfigurowaé w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS w
zaktadce: System > Parametry > (1) Pojazd > Typ pojazdu > (wybierz) Przyczepa z dyszlem.

Przej$¢ do zaktadki (5) Funkcje hamowania > Przyczepa z hamulcem rozktadarki > (wigcz) Hamuj tylko tylng osig.
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5.23 Wspotpraca z wozkiem widtowym

Urzadzenie

Funkcja wspotpracy z wbzkiem widtowym stuzy do optymalizacji obcigzenia naczep i przyczep centralnoosmwych
a wozkiem widtowym. Waozek widtowy podtgczony do przyczepy stuzy do jej zatadunku/roztadunku.
Przyczepy przewozgce wézek widtowy sg zaprojektowane w taki sposob, by rozktad masy pomiedzy przedniggh
i tylng czescig przyczepy byt rownomierny. Funkcja wspétpracy z wézkiem widtowym dostosowuje rozktad
obcigzenia i zapewnia lepsza przeciwwage, gdy wbzek widtowy jest odtgczony.
Funkcja

Przyczepy centralnoosiowe Jezeli jednak taka przyczepa Aktywacja funkcji wspoétpracy z

przewozgce wozek widtowy sg centralnoosiowa porusza sie: wozkiem widtowym utrzymuje 08

zaprojektowane w taki sposéb, by e 7z czesciowym obciazeniem, unoszong na podfozu, co przektada @
rozktad masy pomiedzy przednig sie na krotszy rozstaw osi i obnizenie

* bez wozka widtowego i L .
obciazenia sprzegu. Utrzymywanie

osi na podtozu pozwala na lepsze

i tylng czescig przyczepy byt
rownomierny. Towarzyszace im

* 7 uniesiong 0sig unoszong,

szerokie obcigzenie dodatkowe petni moze dochodzi¢ do nadmiernego roztozenie obcigzenia na przyczepie |
role przeciwwagi dla dodanej masy obciazenia sprzggu przyczepy z uwagi | zapewnia wiekszg rbwnowage nawet
wozka widtowego. na brak wdzka widtowego stuzgcego bez wdézka widtowego.

za przeciwwage.

5% 5% 5%
i /23] ‘ '

(o] e) YO Q0O

Reczna lub automatyczna aktywacja wykrywania obecnosci wozka widtowego moze przebiegaé nastepujgco:

e Aktywacja reczna: do recznego aktywowania funkcji wspdtpracy z wozkiem widtowym mozna wykorzystac
interfejs taki jak SmartBoard lub przetgcznik (np. przycisk lub przetgcznik obrotowy).

e Wykrywanie automatyczne: przyczepa wykorzystuje przetgcznik (zblizeniowy badz mechaniczny) do
wykrywania obecno$ci wozka widtowego na przyczepie i aktywowania funkcji

Gdy funkcja zostanie aktywowana, spowoduje podniesienie osi unoszonej znajdujgcej sie przed osig gtdwnag lub

opuszczenie osi unoszonej, jesli ta znajduje sie za osig gtéwna.

W przypadku przyczep z co najmnigj 2 osiami unoszonymi funkcja spowoduje podniesienie osi unoszonych

znajdujgcych sie przed osig gtdéwng lub opuszczenie osi unoszonych, jesli te znajdujg sie za osig gtéwna.
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https://www.wabco-customercentre.com/catalog/en_US/4461922100?cartID=

Funkcje GIO

Podzespoty taczace

1 4801024 .. 0 | Modulator iEBS Funkcja dostepna w wariantach Premium
2:3 446 19221.0 SmartBoard 449929 ... 0 Patrz rozdziat ,3.4.1 SmartBoard™" na
stronie 78
4:6 441 006 030 0 Przycisk 449 448 060 0 | Bardziej szczegotowe informacje znajduja sie w
5:6 |4410060310 | Przetacznik obrotowy | 449 448 060 0 | dZiat,3.3.1 Przetaczniki elektryczne |
przyciski” na stronie 76
Wiarianty diugosci przewodu: Rozdziat ,10.6
Przeglad przewoddéw”, strona 231
7 Niedostarczany | Przetgcznik 449 831 ... 0 | Bardziej szczegdtowe informacje znajduja sie w
zblizeniowy dziat ,3.31.4 Przetgcznik zblizeniowy” na
lub przetgcznik stronie 77
mechaniczny
8 449831... 0 Otwarty przewdd Warianty dtugosci przewodu: Rozdziat ,10.6

GIO

Przeglad przewoddw”, strona 231

Konfiguracja parametrow

Funkcje wspotpracy z wozkiem widtowym mozna skonfigurowaé w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS, w

zaktadce: System > Parametry > (3) Sterowanie osig unoszong > Wspotpraca z wézkiem widtowym

Inteligentny, elektroniczny uktad hamulcowy do przyczep
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6 Przewodnik instalacji
6 Przewodnik instalacji
6.1 Informacje na temat bezpieczenstwa

Uszkodzenie modulatora iEBS spowodowane niestosowaniem oryginalnych przewodow

Uzywanie nieautoryzowanych przewodéw ZF moze powodowacé problemy z dziataniem oraz pojawianie sie
komunikatéw diagnostycznych o usterkach.

Aby zapobiec uszkodzeniu modulatora iEBS, przewody z otwartymi koncéwkami nalezy podtaczy¢ w taki sposoéb, by
uniemozliwi¢ przedostanie sie wody przez otwarte koncowki.

Niebezpieczne napiecia wystepujace w trakcie elektrostatycznego lakierowania lub spawania mogg uszkodzié
modulator iEBS.

Jesli malowanie elektrostatyczne lub spawanie wykonywane jest na przyczepie, nalezy zastosowac nastepujgce $rodki:
Podzespoty ruchome lub izolowane (np. osie) muszg zosta¢ potaczone galwanicznie z rama przyczepy (podwoziem) z
wykorzystaniem odpowiednich zaciskow uziemienia, tak aby uniemozliwi¢ powstawanie jakichkolwiek réznic potencjatu
powodujgcych w efekcie wytadowanie.

Nalezy odtgczy¢ przewody potaczeniowe ABS od modulatora iEBS, a zaciski elektryczne — zastoni¢ (np. za pomoca

zaslepek uszczelniajgcych). Przytgcza uziemienia stosowane podczas spawania oraz w systemach malowania
natryskowego muszg by¢ zawsze podtgczone do czesci, na ktdérych wykonywane sa prace.

/\ PRZESTROGA

Uszkodzenie modulatora iEBS w wyniku pomalowania go

Modulator iEBS nalezy zabezpieczy¢ na czas wszelkich prac malarskich, aby zapobiec jego uszkodzeniu.

Blokady przytaczy i plastikowe przewody ztgczy pneumatycznych nie bedg mogty zostaé odtgczone po wykonaniu prac
malarskich, na czas ktérych nie zostang zabezpieczone.

6.2 Instalacja na przyczepie

/\ PRZESTROGA

Wytadowanie elektrostatyczne
Przed przystagpieniem do instalacji nalezy zapozna¢ sie z instrukcjami bezpieczenstwa dotyczgcymi wytadowan

elektrostatycznych. Wiecej informacji zawiera Rozdziat Il Informacje na temat bezpieczenstwa”, strona 11

UWAGA

Mocowanie modulatora iEBS
Producent przyczepy musi dopilnowag, aby instalacja modulatora iEBS byta zgodna z informacjami zamieszczonymi na
szkicu. Zasadnicze znaczenie w procesie montazu ma dobér nakretek i odpowiedniego momentu dokrecenia.

UWAGA

Stan uktadu hamulcowego sprawdzaé regularnie.

Szkic dotyczacy modulatora iEBS
PrzejdZ do www.wabco-customercentre.com/catalog

‘IR Modulator iEBS mozna wyszukaé¢, wprowadzajgc w polu wyszukiwania jego numer (np. 480 102 201 0).
Wybierz produkt z listy wynikdw, by przejs¢ do szczegdtowych informacji na temat urzgdzenia.
Szkic znajduje sie pod obrazem referencyjnym produktu lub w sekcji dokumentow.
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Przewodnik instalacji

Instalacja na ramie

Istnieja 4 mozliwe potozenia montazu modulatora iEBS wzgledem przyczepy:

W kierunku jazdy
Wstepnie okreslone
potozenie

Instalacja z lewej strony

90¢ przeciwnie do ruchu
wskazowek zegara

Przeciwnie do kierunku
jazdy
180° przeciwnie do ruchu
wskazowek zegara

Instalacja z prawej strony

2709 przeciwnie do ruchu
wskazowek zegara

ABS C%

Montaz na poprzecznicy

Poprzecznica musi by¢ potgczona za pomocg potgczenia ciernego zaciskowego z obydwoma belkami wzdtuznymi

masy pojazdu.

15 mm

[<€

56 mm

56 mm

77.3mm

48 mm

15mm

<
<

<

1433 mm

143.3 mm

* Modulator iEBS nalezy montowac na wsporniku wykonanym z profili ceowych, kgtowych lub elementéw ze

stali wzmocnionej o grubos$ci co najmniej 4 mm, z wystarczajgcym zabezpieczeniem powierzchniowym. Nie
nalezy stosowac stali nierdzewne;.

Nalezy zapewni¢ przestrzerh montazowg o ptaskiej powierzchni. Odchylenie ptaskosci pomiedzy kazdym
punktem styku nie moze przekraczaé 0,3 mm

Nalezy zastosowac¢ 3 nakretki M12 (A) (niedostarczane). Zaleca sie stosowanie kotnierzowych nakretek
samohamownych (zgodnie z normg DIN 6923/ISO 4161). Zalecany moment dokrecenia nakretek
montazowych wynosi 75 £5 Nm

Potozenie instalacyjne nalezy dobra¢ w taki sposdb, aby chroni¢ modulator iEBS przed uderzeniami kamieni.
Z boku nalezy zachowac przestrzen 156 mm, aby mozliwe byto pdznigjsze zwolnienie zéttych suwakoéw w celu
podtgczenia przewodow.

Modulatora iEBS nie nalezy instalowac¢ w poblizu zrodet promieniowania cieplnego lub gorgcego powietrza.
Thumiki muszg mieé otwarte potgczenie z atmosferg i zawsze muszg by¢ skierowane w dot.

Instalacja w przyczepach przystosowanych do pokonywania w bréd przeszkéd wodnych wymaga podijecia
dalszych krokéw w celu uniemozliwienia przedostawania sie wody przez ttumiki.
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6 Przewodnik instalacji

6.3 Montaz przewodu / zaslepki

/\ PRZESTROGA

Uszkodzenie przewodu

Woda, ktéra wniknie do rdzenia przewodu, moze uszkodzi¢ modulator iEBS. Nalezy stosowa¢ wytacznie oryginalne

przewody ZF. Stosowanie przewodow innych producentow powoduje uniewaznienie jakichkolwiek roszczen z tytutu

odpowiedzialnoéci lub uszkodzen.

Potozenie instalacyjne nalezy zaplanowac¢ w taki sposdb, aby przewody byty wolne od naprezen i nie zginaty sie.

—  Przewdd i wtyk nalezy przymocowaé w taki sposéb, aby na ztgcza wtykowe nie oddziatywaty zadne sity boczne ani
naprezenia.

—  Przewodow nie nalezy przeprowadza¢ nad ostrymi krawedziami ani w poblizu agresywnych mediéw (np. kwaséw).

— Potgczenia przewodowe nalezy przeprowadzaé w taki sposdb, aby woda nie mogta przedosta¢ sie do ztgcza
wtykowego.
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6 Przewodnik instalacji

Montaz przewodu / zaslepki

Ztgcza 8-stykowe

SUBSYSTEMS @
IN/OUT @
Oznaczenia miedzy ztaczem a gniazdem (POWER,

SUBSYSTEMS lub IN/OUT zapewniajg, ze mozna je
zastosowac tylko wtedy, gdy obie czesci do siebie

pasujg.
* Recznie odczepi¢ zotty klips o Zdjac kapturek ochronny (P) z wtyczki i * Pchnac¢ zétty klips (3), az do
(1). Wyjac zaslepke (Bp) witozy¢ ztgcze po stronie przewodu (2) do styszalnego zatrzaséniecia.
z ramy ztgcza modulatora odpowiedniego gniazda w ramie ztacza. Wyrazny ,klik” potwierdza
(jesli jest zamontowana). prawidtowe zatrzasniecie
* Wyjgc¢ zaslepke (Bp) z ramy ztgcza modulatora (jesli Ztgcza 4-stykowe
jest zamontowana), naciskajac zapadke blokujgca (Lt)
i wyciggajac koniec ztgcza. STOP LIGHT @ @
39 MODULATOR N

* Wiozy¢ ztgcze po stronie przewodu do odpowiedniego
gniazda w ramie ztgcza. GIO FUNCTIONS @ @

* Witozy¢ przewdd, az do rozlegniecia sie styszalnego ABS SENSORS @
zatrzasdniecia zapadki blokujgcej (Lt). Wyrazny ,klik” Oznaczenia miedzy ztgczem a gniazdem (czujnik ABS, GIO,
potwierdza prawidtowe zatrzadniecie 3. modulator lub modulator ABS i $wiatto stop) zapewniaja,
ze mozna je zastosowac tylko wtedy, gdy obie czesci do
siebie pasuja.

* Po podtgczeniu wszystkich przewoddéw uzyé opasek kablowych w
celu przypiecia przewodéw do odpowiedniego uchwytu (4).

* Wszystkie nieuzywane gniazda muszg zostac zaslepione. ZaslepKi
(Bp) nie sg oznaczone i pasujg do odpowiednich gniazd.

* Wiecej informacji na temat oznaczenia kolorami mozna znalez¢ w

omaoéwieniu przewodow Rozdziat ,10.6 Przeglad przewodéw”,
strona 231.
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6 Przewodnik instalacji

Mocowanie przewodu

e Promien giecia (R) przewoddw musi
by¢ rowny lub wiekszy niz 10-krotnos¢
Srednicy przewodu (D).

* Przewody muszg by¢ przymocowane do
dedykowanego uchwytu oraz do ramy
przyczepy.

¢ Przewody (ich dtugo$¢ do modulatora
iEBS powinna wynosi¢ maksymalnie
300 mm) przymocowac za pomoca
opasek kablowych kazdorazowo na
dtugosci 300 mm (A).

e Jesli przewody nie zostang
przymocowane, moze to doprowadzi¢
do ich uszkodzenia lub przedostania sie
wody.

* |uZne, nadmiarowe fragmenty
podtgczonych przewoddw mozna zwingé
w petle w ksztatcie litery Z.

* Nie zwija¢ przewoddéw w okragty ktebek.

* Wszystkie mocowania przewodow
powinny zostac¢ zacisniete tylko na tyle,
by przytrzymywacé przewody na ich
miejscu. Zbyt mocne zaci$niecie moze
uszkodzi¢ przewody.

Montaz duplikatora portow

e Duplikator portow musi by¢
zamontowany w potozeniu poziomym.
Dopuszczalne jest odchylenie o 45°
wzgledem linii poziomej (interfejs portow
skierowany do dotu).

e Dopuszczalny jest tez montaz do gory
nogami lub boczny.

e Waska czes¢ duplikatora (A) stanowi
punkt mocowania opaski kablowe;j.

e Duplikator portow musi by¢
przymocowany do ramy przyczepy.
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6 Przewodnik instalacji

6.4 Przewody pneumatyczne

Do zrealizowania potgczenia pneumatycznego do modutu PDM stosowane sg, zgodnie z normg DIN 74324 / ISO
7628, przewody nylonowe

Dopuszczalne diugosci i Srednice przewoddw pneumatycznych

21 O/ P/Q | Czes¢ robocza sitownika 12x1,5 25 6 60
hamulcowego

2,2 E/F/G | Cze$¢ robocza sitownika 12x1,5 25 6 60
hamulcowego

2,3 AlB/ Sitownik membranowo-sprezynowy 8x1 20,5 o 40

M /N Port 12 sitownika TriStop

2,4 H Potgczenie do testowania cisnienia 8x1 20,5 *r 40
hamowania

1 D Zasilanie — port 1-2 zaworu PRV 8x1 20,5 *r 40

1 K/L Zbiornik uktadu hamulcowego 16x1,6 / 16x2 27 3 100

4 [ Linia sterowania — z6tta gtowica 8x1 20,6 * 40
sprzegajaca

4,2 C Sterowanie hamulcem postojowym 8x1 20,5 *r 40
— port 2 zaworu PRV

5 J Miechy zawieszenia 8x1 20,6 *r 40
pneumatycznego

11 R/S /T | Zasilanie zawieszenia 8x1/12x1,b 20,6/ 25 * 40/ 60

/U pneumatycznego

/\ PRZESTROGA

*) Dtugo$c¢ przewododw pneumatycznych pomiedzy zbiornikiem a modulatorem iEBS powinna byé ograniczona w

sposbéb umozliwiajgcy uzyskiwanie czasu reakcji zgodnego z wymogami zawartymi w normie UN-ECE R13, Zatgcznik 6.

**) Dhugosci przewoddw pneumatycznych powinny jak najmniejsze, aby zapewni¢ optymalng wydajnos¢ systemu.

Przewody do specjalnych zastosowan

Wymagania dotyczace przewododw pneumatycznych do przyczep wyposazonych w zawér przekaznikowy EBS
petnigcy role 3. modulatora:

Przewdd zasilajgcy ze zbiornika do portu 1 modulatora: minimalna $rednica wewnetrzna =@ 12 mm.
Zasilanie z modulatora (port 2) do poszczegdélnych sitownikéw hamulcow roboczych: minimalna Srednica
wewnetrzna =@ 9 mm.
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6 Przewodnik instalacji

Przewdd nie moze by¢ diuzszy, niz wymaga tego czas reakcji przyczepy.
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6 Przewodnik instalacji

Montaz przewodu pneumatycznego

Przewdd nalezy ucina¢ pod katami prostymi. Ostroznie wsuna¢ oznaczonag
Nalezy zaznaczy¢ dtugos¢, na jakg przewdd ma zostaé wsuniety do ztgczki dtugosécig przewdd do ztgcza
(L), aby pdézniej moéc sprawdzi¢ gtebokos¢ wsuniecia. Dtugo$¢ wsuniecia (L) wtykowego.

zalezna od rozmiaru przewodu/ztgczki.

o

Montaz gumowego przewodu elastycznego

W przypadku przyczep wymagajgcych stosowania gumowych przewodéw elastycznych, przed ich montazem
nalezy zainstalowac¢ adapter przewodu. Adapter weza 893 129 467 4 nalezy wtozy¢ do ztgczek o wymiarach @12
x 1,5 mm (czyli tylko do portdéw 2.1 i 2.2, odpowiadajgcych za uruchamianie hamulca zasadniczego).

Z uwagi na budowe adaptera, raz wtozony do kompozytowej ztaczki nie bedzie juz mégt byé wyjety.

Ztaczka wtykowa Adapter Przewdd hamulcowy elastyczny | Przewdd elastyczny musi by¢ przypiety co
przewodu przewodu 211 x 3,5 mm 500 mm. Minimalny promien giecia (BR)
pneumatycznego elastycznego Zgodny z DIN 74310 >70 mm

212x1,5 mm 893 129 467 4

BR>70 mm _/ '
Procedura wyjmowania przewodow

Wyja¢ przewody pneumatyczne, uzywajgc narzedzia do demontazu (numer czeséci 899 700 920 2). Upewnié
sie, ze w trakcie procedury demontazu do ztgcza nie mogg przedostac sie brud, woda ani inne ciata obce, ktére
mogtyby uszkodzi¢ uszczelnienie.

Poluzowac plastikowy przewdd, Umiesci¢ narzedzie do demontazu Wyja¢ przewdd z potaczenia
weciskajac jg i przekrecajgc w ztaczu. na przewodzie, przyktadajac waska Srubowego, stosujgc ruch obrotowy.
Ten ruch ma spowoduje odblokowanie | strone do potgczenia srubowego. Podczas tej czynnosci narzedzie musi
mechanizmu pomiedzy ztgczem a Zamkna¢ narzedzie, aby upewni¢ by¢ utrzymywane na potgczeniu
przewodem. sie, ze Scisle przylega do przewodu a | Srubowym. Po wyjeciu przewodu

nastepnie wcisna¢ je w strone ztgcza. | nalezy zdjg¢ narzedzie.

Iy

-

5’

NOTYFIKACJA

Rozmontowanie urzgdzenia jest mozliwe tylko w zgodzie z instrukcjg naprawy i z uzyciem oryginalnych zestawéw
naprawczych dostepnych dla klientéw. Dalsze rozmontowanie bgdZ naprawa urzgdzenia i jego ztaczek jest
niedozwolone.
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7 Uruchomienie

7 Uruchomienie

Uruchomienie to obowigzkowy proces, ktory aktywuje modulator iEBS zgodnie z zgdang funkcjonalnoscia.
Zakonczony powodzeniem proces uruchomienia, umozliwiajgcy rozpoczecie eksploatacii przyczepy, obejmuje:

e zapisanie parametrow w modulatorze iEBS,

e wykonanie wszystkich testéw i kalibracji,

* ustawienie statusu przyczepy na gotowosc.

Caty proces uruchomienia rejestrowany jest za pomocg indywidualnych danych identyfikacyjnych,
umozliwiajgcych $ledzenie zmian i ustawient parametrow systemu. Uruchomienie mogg przeprowadzac wytgcznie
osoby, ktére wziety udziat w dedykowanym szkoleniu iEBS. Uczestnik szkolenia uzyskuje ID uzytkownika oraz
numer PIN.

Sekwencja uruchamiania

Uruchomienie typowej konfiguracji wykonywane jest w nastepujacej sekwencji:

* Konfiguracja parametrow: wszystkie kroki zwigzane z konfiguracjg nalezy wykona¢ zgodnie ze specyfikacjg
przyczepy. W przypadku produkcji seryjnej, plik z predefiniowanymi parametrami mozna przygotowac offline i
zapisa¢ w katalogu.

e Test funkcjonalny i kalibracje: uruchomienie obejmuje skontrolowanie szeregu réznych elementéw w
przyczepie. Potgczenia elektryczne, wartosci cisnienia powietrza, stan potgczen przewodoéw pneumatycznych,
kalibracja urzgdzen oraz stan przyczepy jako catosci to elementy testu, ktéry mozna przeprowadzi¢ zgodnie z
konfiguracjg danej przyczepy.

e Test konca linii wykonywany jest automatycznie po ukonczeniu procesu testéw i kalibracji.

71 Konfiguracja parametréw

Ustawienia parametrow systemu iIEBS mozna wczyta¢ z pliku zapisanego na komputerze diagnostycznym lub w
sieci firmowej. Wszystkie parametry mozna zmienic i zapisa¢ w modulatorze iEBS lub mozna je zapisa¢ do pliku.
Konfiguracji parametréw dokonuje sie przy uzyciu oprogramowania diagnostycznego iEBS. W celu zapewnienia
podstawy dla wszelkich konfiguracji, wszystkie dane dotyczace podstawowych warunkéw hamowania i
obcigzenia udostepniane sg przez program kalkulacji skutecznosci hamowania w postaci pliku *.xml.
Modyfikacje i/lub rozbudowa funkcji przyczepy: istniejgcy zestaw parametrow modulatora iEBS mozna odczytaé
z ECU i odpowiednio zmieni¢ w komputerze diagnostycznym. Uzycie polecenia ,write to ECU” (zapisz w ECU)
spowoduje zastosowanie wszystkich zmian w systemie.

7.1.1  Ustawienie parametrow ogolnych

Konfiguracje parametrow uruchamia sie z menu startowego oprogramowania diagnostycznego iEBS.
Aplikacje i funkcje sg pogrupowane w zaktadki na roznych ekranach. Ustawienia mozna okreslaé, klikajgc pola
opcji, wybierajgc pola tekstowe lub wprowadzajgc liczby.

Zaktadka ztaczy, znajdujgca sie po prawej stronie ekranu, umozliwia przypisanie funkgcji GIO do poszczegolnych
portéw. Liczba dostepnych portdw zalezy od wersji modulatora iEBS:

Jezeli ustalona konfiguracja wymaga wigkszej liczby portéw niz udostepnia modulator iEBS, istniej}e mozliwosce
zastosowania duplikatora portéw. Duplikatory portéw sg dostepne dla portéw GIO i PODSYSTEMOW.

Nalezy zwréci¢ uwage na fakt, ze nowe modulatory iEBS wymagajg najnowszej wersji oprogramowania
diagnostycznego iEBS.

Procedura prowadzenia uzytkownika w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS oparta jest o wymagane kroki
konfiguracji. System pomocy dostepny w oprogramowaniu zapewnia wyczerpujacy opis parametrow.
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7.1.2 Parametry hamulca

Parametry hamulca, znajdujgce sie w zaktadce ,Hamulec” oprogramowania diagnostycznego iEBS, sg
skonfigurowane na podstawie danych Zrodtowych z kalkulacji skutecznosci hamowania.

Kalkulacja skuteczno$ci hamowania

Kalkulacja skutecznos$ci hamowania to obowigzkowy proces, ktorego celem jest okreslenie optymalnego rozktadu
sit hamowania, zapewniajacego najwyzsza skuteczno$c¢ i harmonizacje pomiedzy pojazdem silnikowym a
przyczepa.

Kalkulacja skutecznos$ci hamowania jest potrzebna do skonfigurowania systemu iEBS w odniesieniu do konkretnej
przyczepy lub serii przyczep. W tym procesie brane sg pod uwage nastepujgce elementy:

e Geometria przyczepy

e Sita hamowania w powigzaniu z obcigzeniem

* Schemat rozmieszczenia hamulcow

e Konfiguracja przyczepy (rozmiar sitownikdéw hamulcowych, przeznaczenie przyczepy, itd.).

Zachowanie hamowania pokazuje, czy proces jest zgodny z zakresami kompatybilno$ci hamowania (patrz

rozporzadzenie UN/ECE R13), a takze zapewnia, ze charakterystyka zuzycia hamulcéw spetnia prawne wymogi
wydajnosci.

Raporty kalkulacji skuteczno$ci hamowania sg przekazywane do certyfikacji i homologacji konkretnej przyczepy
lub serii przyczep. Raporty sg zgodne z najnowszym rozporzgdzeniem UN/ECE R13 dotyczagcym uktaddw
hamowania, gwarantujac, ze przyczepa spetnia normy rozporzgdzenia oraz okreslone w nim specyfikacje.

Skontaktuj sie z nami

W celu uzyskania dalszych informacji nalezy skontaktowac sie z przedstawicielem ZF.

Parametry wykrywania obcigzenia

Wartoéci te mozna wprowadzaé recznie, kierujgc sie kalkulacjg skuteczno$ci hamowania, w 2. zaktadce

,Hamulec” oprogramowania diagnostycznego iEBS. Nalezy sie upewnié, ze wartosci sg wpisywane do

odpowiedniego pola w tabeli.

* Obcigzenie osi: wskazuje wartosci obcigzenia osi dla stanu pustego i zatadowanego.

e Cisnienie miechow: ta informacja odpowiada osiom nieobcigzonym i obcigzonym. Charakterystyki
zawieszenia sg uzyskiwane od producenta osi lub zawieszenia.

Odpowiednie wartosci cisnienia w miechu w warunkach pod obcigzeniem i bez obcigzenia nie sg podane w kalkulacji
skuteczno$ci hamowania i nalezy je wprowadzi¢ recznie do odpowiedniego pola w tabeli.

* (Cisnienia hamowania: przedstawia wartosci cisnienia hamowania w warunkach pod obcigzeniem i bez
obcigzenia

Zaleca sie przestanie pliku z danymi hamowania (*.xml), ktéry zostat wygenerowany przez program kalkulacji

skutecznos$ci hamowania. Usprawni to proces ustawiania parametréw, skroci czas konfiguracji i uniemozliwi

przypadkowe wprowadzenie btedéw typograficznych.

Plik z parametrami kalkulacji skuteczno$ci hamowania w formacie *.xml mozna przesta¢ w zaktadce Pojazd >

Odczytaj z pliku.
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7.1.3 Procedura ustawiania parametrow offline

Okreslanie zestawu parametréw bezposrednio w przyczepie jest tatwiejsze, poniewaz wariant systemu iEBS jest
rozpoznawany automatycznie. Ustawienia parametréw mozna tez jednak przygotowac bez przyczepy i zapisac je
w pliku do pdzniejszego uzytku.

W procedurze offline wykonuje sie te same kroki co w przypadku konfiguracji online. Konfiguracje offline mozna
rozpoczac w zaktadce System > Parametry.

Parametry mozna zapisac¢ z uzyciem oprogramowania diagnostycznego iEBS w zakfadce System > Parametry

> (9) Ztacze > Opcja ,Zapisz do pliku”. Zapisany plik mozna wykorzysta¢ pdzniej do przestania zapisanych
parametrow do ECU iEBS w trakcie uruchomienia.

7.2 Test dziatania i kalibracje (test konca linii)

Test konca linii
Test korica linii to test kontrolny, ktéry potwierdza, ze kazda funkcja dziata zgodnie z zatozeniami projektowymi
przyczepy. Test konca linii konczy sie powodzeniem, jesli wszystkie szczegdtowe testy wybrane na potrzeby
procesu uruchomienia zakonczyty sie pomysinie. Spowoduje to zmiane w fabrycznych ustawieniach domysinych,
polegajaca na usunieciu bitu testu konca linii w ECU.
W przypadku gdy jeden (lub wiecej) testow przeprowadzanych podczas procesu uruchomienia zakonczy sie
niepowodzeniem lub gdy test korica linii zakoriczy sie niepowodzeniem, nalezy podjg¢ dziatania korygujace, a
nastepnie powtdrzyé proces testowania i kalibracji az do uzyskania pozytywnego wyniku.
Po ukonczeniu testu korica linii mozliwe bedzie:
*  Wydrukowanie raportu z wynikami procesu uruchomienia, poprzez klikniecie przycisku ,Drukuj dziennik
uruchomienia”
* Wydrukowanie tabliczki identyfikacyjnej przyczepy z informacjami na jej temat, poprzez klikniecie przycisku
,Drukuj tabliczke identyfikacyjng”
Testy obowigzkowe i opcjonalne mozna wykona¢ w nastepujgcej kolejnosci:

Parametry Obowigzkowe | Ten test okresla, czy ustawienia parametrow zostaty poprawnie zapisane w ECU.
Kalibracja Obowigzkowe | Test stuzy okresleniu prawidtowego zakresu roboczego czujnika potozenia ECAS.
czujnikéw Test przeznaczony tylko dla przyczep z zawieszeniem mechanicznym.

po’qugniq do . Bardziej szczegdtowe informacije znajdujg sie w dziat ,Parametery czujnika
obcigzenia osi pofozenia” na stronie 108

Test cisnieniaw | Opcja Test wykorzystywany do sprawdzenia, czy uktad hamulcowy prawidtowo
systemie EBS moduluje okreslony w parametrach rozdziat ciénienia hamowania do sitownikoéw

hamulcowych.

Test redundancji | Obowigzkowe | Testowanie pneumatycznych potaczen od zéttej gtowicy sprzegajgcej do
sitownikow.

Czujniki ABS Obowigzkowe | Ten test potwierdza prawidtowe przypisanie czujnikow ABS. Jezeli modulator jest
zamontowany w odgornie ustalonym potozeniu, test sprawdzi, czy czujniki kot D

i F sg podtgczone do strony 2.1 modulatora; a czujniki kot C i E sg podtgczone do
strony 2.2 modulatora.

Wejscie cyfrowe | Opcja Test wykorzystywany do wyswietlania poszczegdlnych standw przetgcznikow,
ktore sg podfaczone i ustawione wg parametrow. Mozliwe jest sprawdzenie, czy
podzespoty dziatajg w sposob bezusterkowy oraz czy okablowanie jest prawidtowe

Kalibracja Opcja Test wykorzystywany do kalibracji potozenia instalacyjnego modulatora EBS. Na
potozenia potrzeby przeprowadzenia testu, przyczepa musi by¢ zaparkowana na ptaskie;,
instalacyjnego rownej nawierzchni (odchylenie od poziomu < 1°). Ta kalibracja jest niezbedna do
modulatora EBS zapewnienia prawidtowego funkcjonowania RSS.

O$ unoszona/ Opcja Test automatyczny i reczny sterowania 0sig unoszona i wleczona. System iEBS
wleczona unosi i opuszcza osie UNOSzone przyczepy.
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Zawor RtR Opcja Modulator iEBS bedzie symulowat warunki przyczepy, by okresli¢, czy funkcja RtR
jest wyzwalana i powoduje sprowadzenie nadwozia przyczepy do poziomu jazdy.
Istniejg dwa rézne tryby testowe:

e Automatyczny: iEBS automatycznie wykona funkcje RtR (poprzez
monitorowanie ciénienia w miechach przyczepy i symulacje predkoéci jazdy
przyczepy)

* Reczny: iEBS wykona test dopiero po recznym opuszczeniu nadwozia
(symuluje jedynie predko$¢ jazdy przyczepy).

Nieszczelnose Opcja Test wykorzystywany do sprawdzenia szczelnosci uktadu zawieszenia

zaworu pneumatycznego i hamulcowego. Domysiny czas testu wynosi 2 minuty, a warto$¢
dopuszczalnego spadku ciénienia to 0,02 bara

Wyjscia Opcja Testowanie wyjs¢ systemu iEBS (np. dodatkowe $wiatta stop,

sygnatowe lampka ostrzegawcza ServiceMind, lampka ostrzegawcza przyczepy, hamulec
bezpieczenstwa, aktywny sygnat RSS, lampka ostrzegawcza ,Obcigzenie osi C-D”).

Lampka Obowigzkowe | Testowanie prawidtowego okablowania lampki ostrzegawcze;.

ostrzegawcza

Do testu moze byé wykorzystana lampka ostrzegawcza na tablicy rozdzielczej
pojazdu silnikowego lub lampka dedykowana (podtgczona do bieguna dodatniego)

Diagnostyczny
kod btedu (DTC)

Obowigzkowe

Testowanie pamieci diagnostycznej w celu sprawdzenia, czy wszystkie awarie/
komunikaty w ECU zostaty wyczyszczone. Test konczy sie niepowodzeniem w
przypadku wystgpienia aktywnego komunikatu/usterki.
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7.3 Tabliczka identyfikacyjna przyczepy z iEBS

Gdy proces uruchomienia zakonczy sie pozytywnie, oprogramowanie diagnostyczne iEBS moze przygotowaé do
wydrukowania etykiete systemu z dokumentacjg parametrow przyczepy.

Drukowanie etykiety systemu

Do wydrukowania etykiety systemu potrzebna jest etykieta samoprzylepna (nr czesci 899 200 922 4) oraz
drukarka laserowa. Etykiete systemu nalezy naklei¢ w widocznym migjscu na przyczepie.

Tabliczke identyfikacyjng iEBS mozna wydrukowac¢ z poziomu oprogramowania diagnostycznego iEBS w zaktadce
System > Parametry > (9) Zfacze > Opcja ,Drukuj etykiete systemu”.

@ TRAILER iEBS 4
MANUFACTURER Gio1
TYPE
'CHASSIS NUMBER o2
BRAKE CALCULATION No Gio3
SYSTEM |POLEWHEELTEE|’HC'D | Glo4
‘ABS SYSTEM IPOLE WHEEL TEETH E-F | o5
1 'VOLTAGE RANGE 'MANUFACTURER INFO iEBS INFO 3
Glo6
RSS
Glo7
SUBSYSTEMS |
SUBSYSTEMS Il Glos
INOUT Glos
_ Glo10
 ,ePA XY 6 || | BT | O
pm (ban) pm (bar) ] [ I w | © 1w [ pz
AXLE 'g' 3 tban) |(©) oan 'A. 3 toan) © b T TYPE | (mm) | (mm) TR (daN)
1
2 2
3
4
5
6
2a 2b 2c 2d 2e 2f
1 Informacje o przyczepie (np. producent, typ przyczepy, numer kalkulacji skutecznoéci hamowania, dane
dotyczace ABS i RSS, urzgdzenia PODSYSTEMOW)
2 Informacje o hamulcu przyczepy

2a Potozenie osi

2b Konfiguracja hamowania w odniesieniu do przyczepy nieobcigzonej

2c Konfiguracja hamowania w odniesieniu do przyczepy obcigzonej

2d Informacje o osi unoszonej

2e Sitownik hamulcowy

2f Warto$ci odniesienia dotyczace sitownikdw hamulcowych

3 Konfiguracja funkgji GIO, symbol rodzaju przyczepy z konfiguracjg ABS oraz kody QR dalszych informacgji.

Domysiny kod QR kieruje do strony docelowej modulatora iEBS (QR po prawej stronie na ilustraciji).
Opcjonalny kod QR mozna wygenerowac¢ automatycznie na podstawie adresu URL dostarczonego przez
wytwaorce przyczepy (kod QR po lewej stronie na ilustracji).

Adres URL nalezy wprowadzi¢ w oprogramowaniu diagnostycznym iEBS w zaktadce System > Parametry > (1)
Pojazd > Sekcja danych pojazdu.

4 Zgodno$é ADR i test zatwierdzajgcy

Wydruk plikéw PDF

Plik PDF z informacjami o parametrach przyczepy oraz danymi o konfiguracji funkcji iEBS mozna wydrukowac
Z poziomu oprogramowania diagnostycznego iEBS, w zaktadce System > Parametry > (9) Ztacze > Etykieta
systemu
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8 Wskazowki dotyczgce pierwszego montazu i serwisu
8.1 Konserwacja

System iEBS jest bezobstugowy. System iEBS monitoruje wydajno$¢ dziatania funkcji wewnetrznych oraz warto$ci
elektryczne podtgczonych komponentow. W przypadku wykrycia awarii lub nieprawdopodobnych reakgji systemu,
na podstawie poziomu istotnosci awarii wy$wietlony zostanie komunikat btedu.

W przypadku problemdw, w magistrali CAN generowane sg kody bteddw, ktore moga zostaé:

* wyswietlone na dotgczonym SmartBoard,

* przekazane za posrednictwem jednostki telematyki do wiasciciela floty,

* przekazane za posrednictwem oprogramowania diagnostycznego iEBS.

Producenci przyczep powinni przekaza¢ kierowcom w podrecznikach informacje na temat komunikatéw
ostrzegawczych oraz sposobu ich interpretowania.

Personel warsztatdw otrzymuje wyczerpujgce informacje podczas wykorzystywania systemu diagnostycznego
iEBS zgodnie z opisem zawartym w rozdziale dziat ,8.3 Oprogramowanie diagnostyczne” na stronie 212.
Oprogramowanie diagnostyczne iEBS dostarcza waznych informacji na temat systemu iEBS oraz mierzonych
wartosci, a takze szczegdtowy opis dotyczacy wystepujgcych awarii z instrukcjami dotyczacymi sposobu ich
usuniecia.

Szersze objasnienia dotyczace systemu iEBS bedg przekazane podczas szkolen na jego temat

8.2 Szkolenie z zakresu systemu i PIN

Akademia ZF [pro] posiada w ofercie szeroki wachlarz programow szkolen technicznych, dotyczgcych instalacji,
diagnostyki i konserwacji uktadu hamulcowego sterowanego elektronicznie — a takze uktaddw sterowania
dynamikg jazdy przeznaczonych do pojazdow uzytkowych i produkowanych przez firme ZF.

S3g one zazwyczaj organizowane stacjonarnie w jednym z naszych wielu osrodkéw szkoleniowych, lecz dostepne
sg réwniez szkolenia online. Obecnie, jako alternatywa dla szkolenia stacjonarnego, dostepne sg rowniez
szkolenia w cyfrowej sali szkoleniowe;j.

Szkolenia mozna rezerwowac we wszystkich dostepnych formatach na naszej stronie gtownej:
https://proacademy.zf.com

Kod PIN

Po pomysinym ukonczeniu szkoleniowa, uczestnicy szkoler produktowych w Akademii ZF [pro] otrzymujg kod PIN

(osobisty numer identyfikacyjny), ktory odblokowuje zaawansowane funkcje w odpowiednim oprogramowaniu

diagnostycznym iEBS.

Dostepne sg dwa warianty kodu PIN

e PIN: umozliwia przeprowadzenie konfiguracji parametrow przy uruchomieniu. Wydawany jest zazwyczaj
uczestnikom, ktérzy uczeszczali na wielodniowe szkolenia stacjonarne. Obejmujg one rowniez cze$c
praktyczng pozwalajgcag przeéwiczy¢ poznang teorie w praktyce. Wydawanie kodu PIN dotyczy réwniez
szkolen realizowanych w cyfrowej sali szkoleniowej, uzupetnionych czescig praktyczng przeprowadzang
osobno w naszym osrodku szkoleniowym.

e PIN2: umozliwia kalibracje/wczytywanie zaszyfrowanych plikéw z parametrami, ktére umozliwiajg wymiane
modulatora. PIN 2 zazwyczaj wydawany jest po pomys$inym ukonczeniu rozszerzonego szkolenia.

Rejestracja na szkolenie w cyfrowej sali szkoleniowej

Po zarezerwowaniu szkolenia, uczestnik otrzyma potwierdzenie mailem, a kilka dni pdzniej facze rejestracyjne do
narzedzia cyfrowej sali szkoleniowej. Na szkolenie mozna sie zarejestrowac bezposrednio z uzyciem tacza. Na
krotko przed rozpoczeciem szkolenia, uczestnik otrzyma przypomnienie z odpowiednim tgczem.

Na koncu szkolenia uczestnicy uzyskajg certyfikat.
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8.3 Oprogramowanie diagnostyczne

Oprogramowanie diagnostyczne to specjalne programy obejmujgce szeroki zakres funkcji umozliwiajgcych

przeprowadzanie diagnostyki systemow elektronicznych, takich jak iEBS. Zapewnia ona bezposredni dostep do

modulatora iIEBS w celu przeprowadzenia szybkiej diagnostyki i zidentyfikowania problemow, jakie moga sie

pojawic.

Oprogramowanie diagnostyczne iEBS wykorzystywane jest w odniesieniu do wszystkich podlegajgcych

diagnostyce systemow i podzespotdw w réznych pojazdach.

Do przeprowadzenia diagnostyki uktadu wymagane sg nastepujgce elementy:

e Standardowy komputer lub laptop z systemem operacyjnym Microsoft Windows (Windows XP lub nowsza
wersja)

e Oprogramowanie diagnostyczne iEBS

* Interfejs diagnostyczny

e Adapter do okreslonego typu przyczepy

Potgczenie diagnostyczne mozna wykonac¢ na 2 sposoby

e Diagnostyka komunikacji CAN 24 V: za pomocg 7-stykowego adaptera diagnostycznego ISO 7638 pomiedzy
pojazdem silnikowym a przyczepa.

e Diagnostyka komunikacji CAN 5 V: za posrednictwem dedykowanego przewodu diagnostycznego
poditaczanego bezposrednio do portu PODSYSTEMOW iEBS. Gniazdo diagnostyczne jest przeznaczone do
montazu na podwoziu przyczepy.

Zamawianie oprogramowania diagnostyki uktadu

iéi‘! Otwdrz witryne internetowg WABCO Customer Centre:
O™\ www.wabco-customercentre.com

Po pomysinym zalogowaniu mozliwe jest zamowienie oprogramowania diagnostycznego iEBS w sekcji
,Diagnostyka” Customer Centre.

W razie pytan nalezy sie skontaktowac z przedstawicielem firmy ZF. Dodatkowe informacje zawiera Rozdziat ,9
Dane kontaktowe ZF", strona 222
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Podzespoty taczace

(e

- 446 301 023 0 Walizka z akcesoriami Walizka z akcesoriami, zawierajgca najwazniejsze elementy
do przyczepy potgczeniowe pomiedzy ECU a komputerem.
- 246301 ... 0 Oprogramowanie Najnowszy przeglad oprogramowania diagnostycznego iEBS
diagnostyczne iEBS mozna znalez¢ pod adresem: http://www.wabco.info/i/852
1 446 301 030 0 Interfejs diagnostyczny 2 | Interfejs zapewniajgcy potgczenie z komputerem lub tabletem
wyposazonym w system operacyjny Windows oraz wolny port
USB.
2 446 300 360 0 Przewdd diagnostyczny | Przeznaczony dla przyczep oraz naczep. Uzywany jako przewdd

ISO 7638 (CAN 24 V) rozdzielajgcy dla potgczenia zasilania w celu odczytu sygnatu
CAN z systemu iEBS przyczepy. (Uwaga: nie jest przeznaczony
do stosowania podczas jazdy)

3 446 300 361 0 Przewdd diagnostyczny | Potgczenie przewodowe pomiedzy interfejsem diagnostycznym

(5m) CAN 2 a przewodem diagnostycznym ISO 7638. W celu odczytu
446 300 362 0 danych CAN potgczenie nalezy ustanowic po stronie przyczepy.
(20m) W przypadku naczep, przewod diagnostyczny musi by¢

podfgczony do strony A adaptera.

W przypadku przyczep z dyszlem przewdd diagnostyczny musi
by¢ podtgczony do strony B adaptera.

4 446 300 348 0 Przewod diagnostyczny | Potaczenie przewodowe pomiedzy interfejsem diagnostycznym 2
(CAN 5 V) a przewodem diagnostycznym iEBS (SUBSYSTEM). Diagnostyka
jest przeprowadzana za posrednictwem komunikacji 5 V.

o) 449 607 020 0 Przewdéd diagnostyczny | Przeznaczony dla przyczep oraz naczep. Uzywany do odczytu
449 607 040 0 iEBS (PODSYSTEMY) sygnatu CAN z portu PODSYSTEMOW w modulatorze iEBS.
Zapewnia szybszy dostep i szybszy przesyt danych niz w
przypadku przewodu ISO 7638.

Dodatkowe informacje
Wiecej informacji na temat instalacji i aktywacji programu diagnostycznego mozna uzyskac, korzystajgc z
nastepujgcego tgcza.

Przeglad narzedzi diagnostycznych i urzadzen do testowania
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8.4 Testy / Symulacje

Cel

Jednolite postanowienia dotyczgce zatwierdzania pojazdow kategorii O w odniesieniu do hamowania sg
omaoéwione w regulacji UN/ECE nr 13. Aby uzyska¢ dopuszczenie do jazdy po drogach publicznych, producent
przyczepy musi pomysinie ukoriczy¢ wszystkie testy konieczne w celu zapewnienia zgodnosci z przepisami
ustanowionymi przez UN/ECE.

Za przeprowadzenie badania homologacyjnego w zakresie uktadu hamulcowego przyczepy odpowiedzialna jest
zarejestrowana placowka techniczna.

Za przedstawienie placowce technicznej prowadzacej badanie raportdéw z testéw przeprowadzanych w ramach
homologacji typu przyczepy odpowiedzialny jest producent przyczepy. Zatwierdzenie moze sie spotkac z
odmowa, jezeli dany podzespdt zostanie uznany za niewystarczajacy dla danej przyczepy (np. niedostateczny
uktad hamulcowy nie otrzyma zatwierdzenia).

Urzadzenia do testowania

Urzadzeniami dostepnymi do wykorzystania w trakcie testow to pakiet jednostki do testowania zgodno$ci

(Conformity Test Unit — CTU) oraz oprogramowanie diagnostyczne iEBS.

Jednostka do testowania zgodnosci (CTU — numer czesci 446 310 000 0) to urzgdzenie spetniajgce wymogi

przepiséw zawartych w UN/ECE R13. Rozszerzony pakiet do diagnostyki przyczepy (nr czesci 446 310 011 0) jest

odpowiedni do weryfikacji uktadu oraz optymalizacji konfiguracji przyczepy u jej producenta.

Jednostke CTU mozna wykorzysta¢ do przeprowadzenia nastepujgcych testéw:

e Test charakterystyki odpowiedzi i wzrostu ci$nienia w przypadku sitownika hamulcowego znajdujgcego sie w
najmniej korzystnym potozeniu, po wprowadzeniu sygnatu sterowania pneumatycznego (UN/ECE R13, zat. 6
poz. 3)

e Test charakterystyki odpowiedzi i wzrostu ci$nienia w przypadku sitownika hamulcowego znajdujgcego sie
w najmniej korzystnym potozeniu, po wprowadzeniu sygnatu sterowania elektronicznego i pneumatycznego
(UN/ECE R13, zat. 6 poz. 3)

e Testowanie przesytu danych w porcie elektronicznym ISO 7638 pojazdu silnikowego (UN/ECE R13, zat. 16)

e Elektryczna symulacja pojazdu silnikowego — testowanie reakcji wywotywanych przez bloki tekstowe CAN w
porcie elektronicznym ISO 7638 pojazdu silnikowego (UN/ECE R13, zat. 17 poz. 4)

e Testowanie pojemnosci zbiornika ci$nienia zasilania (UN/ECE R13, zat. 7, poz. A.1.3)

e Testowanie pojemnosci zbiornika ci$nienia zasilania zgodnie z UN/ECE R13, zat. 20, poz. 7.3

Opis systemu CTU — Jednostki do testowania zgodno$ci

Dodatkowe testy i symulacje mozna przeprowadzi¢ z uzyciem oprogramowania diagnostycznego iEBS:

e Test czujnikdw ABS: stuzy do potwierdzenia prawidtowego przypisania czujnikow ABS w iEBS. Stuzy réwniez
do sprawdzania, czy czujniki moga przekaza¢ na wyjsciu sygnat predkosci.

* Test zasilania: za jego pomocg sprawdzane jest zasilanie i przewody pomiedzy pojazdem silnikowym a
przyczepa. Prad doprowadzany jest etapami do zawordw elektromagnetycznych i przeprowadzany jest pomiar
spadku napiecia w modulatorze.

e Test nieszczelnosci: wykorzystywany do sprawdzenia szczelno$ci uktadu zawieszenia pneumatycznego i
hamulcowego.

e Test jazdy: umozliwia wy$wietlenie i zapisanie biezacych pomiaréw dotyczgcych pojazdu w trakcie jazdy.

e Test tarczy impulsowej: funkcja, ktéra umozliwia okreslenie liczby zeboéw oraz bicie tarczy impulsowe;.

* Test wejscia cyfrowego: wykorzystywany do wys$wietlania poszczegdélnych standw przetacznikdw, ktore
sg podtgczone i ustawione wg parametrow. Stuzy do przetestowania, czy podzespoty dziatajg w sposob
bezusterkowy oraz czy okablowanie jest prawidtowe. Dodatkowo w tym menu mozna przetestowaé zasilanie
poprzez swiatto stop.

Sekcje testbw mozna znalezé w zaktadce ,Zmierzone wartosci” oprogramowania diagnostycznego iEBS.
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Testy
Czas reakcji uktadu hamulcowego < 0,4 s. Przygotowania do testow z uzyciem jednostki CTU:
W przeciwienstwie do wymogoéw dotyczgcych czasu e Aktywowac tryb stanowiska testowego (dziat ,Tryb
reakcji uktadu hamulcowego pojazddw silnikowych, stanowiska testowego” na stronie 124) i zasymulowac
przyczep nie obowiagzujg takie wymagania. zatadowanie przyczepy (dziat ,Symulacje” na stronie
Regulacja: UN/ECE R 13, zatgcznik 6 § 3 217).

e W razie potrzeby dokonaé¢ ponownej regulacji hamulcéw
(wytgcznie dzwignia rozwieraka przy hamulcach

bebnowych).
Pobér energii przez ABS w wyniku kolejnych  |* Napetni¢ zbiornik powietrza uktadu hamulcowego do 8,0
aktywacji bara.
Przeprowadzi¢ rowne aktywacje hamulca zasadniczego |* Odtaczy¢ zasilanie pneumatyczne.
(n,) zgodnie z certyfikatem ABS (§ 2.5). Podczas « Podac¢ cisnienie 6,5 bara na ztacze przewodu sterujagcego
ostatniego uruchomienia zmierzone cisnienie (p,) dla kazdego uruchomienia n_ (liczba uruchomier
hamowania w obwodzie sitownikow powinno bedzie inna w przypadku hamulcéw tarczowych i
by¢ wystarczajgce, aby zapewni¢ site hamowania bebnowych).
odpowiadajacg wspotczynnikowi hamowania Pilnowa¢, by hamulec naciskaé i zwalniaé powoli (np. ~1
wynoszacemu 22,5 %. bar na sekunde) az do osiggniecia cisnienia 6,5 bara na
Regulacja: UN/ECE R13, zatgcznik 20, § 7.3 przewodzie sterujgcym.
Hamulec tarczowy: Hamulec bebnowy: e Przy ostatnim uruchomieniu utrzymac cisnienie i zapisac

wskazanie sitownika. Warto$¢ powinna odpowiadac

n_ EKG =12 uruchomienn | n. EKG =13 uruchomien i : . ;
N © wspoétczynnikowi hamowania resztkowego 22,5%.

Pobor energii przez sitownik hamulca * Unie$¢ na podnosniku osie, ktére sa wyposazone w
sprezynowego sitowniki membranowo-sprezynowe.

Ma na celu sprawdzenie, czy hamulec postojowy e Cisnienie zasilania w przyczepie doprowadzi¢ do wartosci
nieprzytgczonej przyczepy moze zosta¢ zwolniony co 7,5 bara.

najmniej 3 razy. » Roztaczyé przewody zasilania i sterowania Na skutek
Regulacja: UN/ECE R13, zatgcznik 8, § 2.4 roztaczenia przyczepy zostanie automatycznie zataczony

hamulec awaryjny, ktéry nalezy zwolnié przed
przeprowadzeniem testu.

PRV - zwolnienie hamulca awaryjnego: czerwong

gatke nalezy catkowicie wcisng¢, by zwolni¢ hamulce
sprezynowe.

PREV - zwolnienie hamulca awaryjnego: czarny
przycisk nalezy catkowicie wcisnaé¢, by zwolni¢ hamulce
zasadnicze.

* Cykle zwalniania hamulca sprezynowego: 3-krotnie
uzy¢ i zwolni¢ uktad hamulca postojowego poprzez
naprzemienne wycigganie i wciskanie czerwonej gatki
PRV lub PREV.

e Po trzecim cyklu wcigz musi istnie¢ mozliwo$¢ obrotu kot
wyposazonych w sitowniki membranowo-sprezynowe.

Reakcja hamulca sprezynowego po uzyciu  Cisnienie zasilania w przyczepie doprowadzi¢ do wartosci
uktadu hamulca zasadniczego 7,0 bara.

Ma na celu sprawdzenie, czy po 4 petnych uzyciach * Wyizolowa¢ przewody zasilania (zamkna¢ doptyw
hamulca zasadniczego w uktadzie znajduje sie dosc¢ powietrza do zbiornika) i obwdd pomocniczy

cisnienia pneumatycznego, by hamulce sprezynowe (zawieszenie pneumatyczne).

nie zaczety sie uruchamiac. * Wigczyé i zwolni¢ hamulec zasadniczy 4 razy (p_ 7,5
Regulacja: UN/ECE R13, zatacznik 8, § 2.5 bara).

e Po czwartym wigczeniu wcigz musi istnie¢ mozliwosé
obrotu két z sitownikami membranowo-sprezynowymi
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Pojemnos$é zbiornika uktadu hamulcowego e Ciénienie zasilania w przyczepie doprowadzi¢ do warto$ci

Aby sprawdzi¢, czy w gtéwnym uktadzie hamowania
pozostaje wystarczajgco wysokie cisnienie powietrza,
po petnoskokowym uruchomieniu gtéwnego hamulca
dziewie¢ razy. Warto$¢ ciénienia przy dziewigtym
wigczeniu nie powinna by¢é mniejsza niz potowa
wartosci cinienia zarejestrowana przy pierwszym
wigczeniu.

Regulacja: UN/ECE R13, zatacznik 7, § 1.3

8,5 bara.

Wyizolowa¢ przewody zasilania (zamkng¢ doptyw
powietrza do zbiornika)

Witgczy¢ i zwolni¢ hamulec zasadniczy 9 razy (p, 7,5
bara).

Nalezy pamieta¢, by zarejestrowac ciénienie w
sitownikach hamulca gtéwnego przy pierwszym i
dziewigtym wtaczeniu hamulca.

Warto$¢ odczytana podczas dziewigtego wtgczenia
hamulca powinna by¢ zgodna z wymaganiami.

Pomiar sit hamowania na hamowni

Na hamowni zmierzy¢ sity hamowania hamulca
zasadniczego i sprezynowo-membranowego
wszystkich osi niezatadowanej przyczepy.

Osie unoszone ktére sg w stanie uniesionym muszg na
czas testu zosta¢ obnizone.Osie unoszone ktére sg w
stanie uniesionym muszg na czas testu zosta¢ obnizone.

Dla hamulca zasadniczego: ustawi¢ rolki hamowni na
tryb testowania osi.

Dla hamulca sprezynowo-membranowego: ustawic¢ rolki
hamowni na tryb strona po stronie.

Charakterystyka wykrywania obcigzenia
stacjonarnej przyczepy

Sprawdzi¢ za pomocg manometrow, charakterystyke
zasilania hamulcdw roboczych cisnieniem przez iEBS
dla warunkéw zatadowanych i roztadowanych.

Do zottej gtowicy sprzegajgcej (p, ) nalezy podtaczy¢
zawor precyzyjnej regulacji ciSnienia oraz manometr.
Ustawi¢ wartosc¢ cisnienia na 6,5 bara.

Do portu 5 iEBS podtgczy¢ 3/2-drozny port testowy

Do portu 5 iEBS podtgczy¢ zawor precyzyjnej regulacji
ci$nienia oraz manometr. Ustawi¢ warto$¢ cisnienia dla
stanu nieobcigzonego (dane wejsciowe producenta)

Do portu testowego ,sitownika hamulcowego” podtaczy¢
manometr.

Doprowadzié¢ do przyczepy zasilanie elektryczne.

Zastosowac ci$nienie o wartosci 6,5 bara do p_ i
zarejestrowac zmierzong na manometrze warto$é¢ w
sitowniku hamulcowym.

Przy ustawieniu p,_ na 0 barow, powoli zwigkszac
ciénienie do warto$ci wtasciwej dla stanu obcigzonego
(dane wejsciowe producenta) w porcie 5, wykorzystujac
zawor precyzyjnej regulacji cisnienia.

Zastosowac ci$nienie o wartosci 6,5 bara do p_ i
zarejestrowac zmierzone na manometrze wartosci w
sitowniku hamulcowym.
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Symulacje

Obcigzona przyczepa

e Za pomocg zaworu unoszenia/opuszczania (np. RSV, TASC, eTASC, ECAS),

* Podftgczajgc zawdr testowy do portu 5 modutu rozdzielajgcego uktadu pneumatycznego

* Symulujac stan obcigzonej przyczepy poprzez oprogramowanie diagnostyczne iEBS,

Stan obcigzonej przyczepy mozna zasymulowac:

opuszczajgc przyczepe na odbdj (ustawiajgc cisnienie miecha nosnego przyczepy na
<0,15 bara); albo

(PDM) i zasymulowac¢ ciénienie ,obcigzonych” miechéw; albo

zaktadka Sterowanie > Symulacja wartosci zmierzonej.

Symulacja przyczepy z ECAS: w razie koniecznosci zasymulowania stanu ,obcigzonego”,
w porcie 5 modutu rozdzielajgcego uktadu pneumatycznego (PDM) nalezy zainstalowaé

3/2-drozne potgczenie testowe, wyposazone w zintegrowany kierunkowy zawor sterujgcy
(463 710 998 0).

Prosze pamieta¢: ponownie wpigé¢ wtyk ,czujnika obcigzenia osi”.

Obnizanie osi
unoszonych w
nieobcigzonej
przyczepie.

* Miechy noéne nalezy opréznié, korzystajac z zaworu regulacji wysokosci platformy.
¢ Do portu 5 modutu rozdzielajgcego uktadu pneumatycznego (PDM) podtgczyé

e QOprogramowanie diagnostyczne iEBS.

Ustawi¢ warto$é ci$nienia obcigzonych miechéw zawieszenia pneumatycznego na < 0,15
bara:

symulacje ciénienia.

Tryb testowy do
sprawdzenia
charakterystyki LSV.

W trybie testowym
funkcja awaryjnego
hamowania oraz funkcja
zatrzymania na postoju

3-krotnie WLACZYC i WYtACZYC zapton z okresem WYACZENIA trwajgcym od 0,5 do 3
sekund w celu aktywacji trybu testowego.

Przyczepa musi sta¢ nieruchomo a na gtowicy sprzegajgcej nie moze wystepowac cisnienie.

Uwaga: tryb testowy zostanie WYYACZONY, jesli przyczepa bedzie przemieszczana z
predkoscig przekraczajgcg 2,5 km/h lub nie pdzniej niz po uptywie 10 minut.

sg WYtACZONE.

Weryfikacja ¢ Do portu testowego sitownika hamulca sprezynowo-membranowego (port 12)
automatycznego podtgczy¢ manometr.

zatgczania hamulca ¢ Ciénienie zasilania w przyczepie doprowadzi¢ do wartoéci 7,0 bara.
awaryjnego

Zwolni¢ hamulec postojowy przyczepy, wciskajgc czerwong gatke PRV do potozenia
jazdy (czarny wskaznik i czerwona gatka na tym samym poziomie).

Odtaczy¢ gtowice zasilajaca, by aktywowac¢ hamulec awaryjny.
Wskazanie manometru powinno spas¢ do 0 baréw. Potwierdza to, ze hamulec
awaryjny funkcjonuje prawidtowo. W przeciwnym wypadku nalezy sprawdzi¢

przyporzadkowanie przewodoéw pneumatycznych od PRV do PDM. Patrz dziat ,Montaz
PRV" na stronie 51

Weryfikacja zatgczania
hamulca postojowego

Do portu testowego sitownika hamulca sprezynowo-membranowego (port 12)
podtagczy¢ manometr.

Cisnienie zasilania w przyczepie doprowadzi¢ do wartosci 7,0 bara.

Zaktadajgc, ze PRV jest w potozeniu jazdy: uruchomié hamulec postojowy

przyczepy, wyciagajac czerwong gatke (czarny wskaznik wewnatrz czerwonej gatki).
Wskazanie manometru powinno spas¢ do 0 baréw. Potwierdza to, ze hamulec
postojowy funkcjonuje prawidtowo. W przeciwnym wypadku nalezy sprawdzi¢
przyporzadkowanie przewodoéw pneumatycznych od PRV do PDM. Patrz dziat ,Montaz
PRV" na stronie 51
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8.5 Wymiana i naprawa

Ogolne instrukcje bezpieczenstwa

Naprawy przyczepy moze wykonywac tylko personel wyspecjalizowanego warsztatu.

Zawsze przestrzegac specyfikacji i instrukcji producenta przyczepy.

Przed przystapieniem do prac spawalniczych na przyczepie nalezy ze szczegélng uwaga zapoznac sie z
ostrzezeniami i zaleceniami.

Nalezy zawsze przestrzega¢ obowigzujgcych w firmie zasad zapobiegania wypadkom a takze przepisow
krajowych.

Gdy istnieje taki wymadg, stosowac $rodki ochrony.

Wymiana modulatora iEBS

Podtgczy¢ modulator iEBS do diagnostyki systemu i odczyta¢ ustawienia parametrow (nalezy je zapisac na
komputerze diagnostycznym).

Odfaczyé¢ interfejs pojazd silnikowy — pojazd ciggniony. Odtgczy¢ ztacze elektryczne ISO 7638 oraz
pneumatyczne gtowice sprzegajace (zasilania i sterowania)

Oczysci¢ przewody pneumatyczne i urzadzenie. Usung¢ pyt i pozostatosci farby ze wszystkich portow
Oznaczy¢ etykietami przewody pneumatyczne i elektryczne modulatora iEBS. Wykona¢ zdjecie, aby utatwié
sobie wykonanie potgczen i méc dokonaé prawidtowego przypisania portéw modulatora iEBS podczas
wymiany

Wyija¢ przewody pneumatyczne zgodnie z procedurg, patrz dziat ,Procedura wyjmowania przewoddéw" na
stronie 205.

Odkreci¢ 3 sruby i wyja¢ modulator iEBS z miejsca jego instalacji

Zutylizowaé modulator iEBS zgodnie z obowigzujgcymi przepisami krajowymi. Wiecej informacji na temat
utylizacji urzgdzenia zawiera Rozdziat ,8.8 Instrukcja utylizacji / recyklingu”, strona 222

Wymieni¢ modulator iEBS. Zainstalowa¢ modulator iEBS zgodnie z przewodnikiem instalacji.

Patrz Rozdziat ,6 Przewodnik instalacji”, strona 198

Sprawdzi¢ przewody pod katem uszkodzen przed ich ponownym wiozeniem do ztgcza mocujgcego. W
przypadku zaobserwowania na przewodzie pneumatycznym bruzd lub wyztobien nalezy go skréci¢ (pod
katem prostym, odchylenie 15°).

Zaznaczy¢ na przewodzie pneumatycznym gteboko$¢ wsuniecia zgodnie ze szczegdtowymi informacjami
odczytanymi z wykresu, np. za pomocg tasmy klejgce;.

Wsuna¢ przewdd do ztgcza mocujgcego do momentu, w ktérym oznaczenie dosiegnie krawedzi ztgcza
mocujgcego.

Sprawdzi¢, czy przewdd pneumatyczny jest $cisle przymocowany (20—-50 N), probujgc za niego pociggnggé.
Skonfigurowa¢ modulator iEBS zgodnie z procedurg uruchomienia, patrz Rozdziat , 7 Uruchomienie”, strona
206.

Zestawy naprawcze

Roz

wigzania naprawcze mozna znalez¢ w witrynie internetowej Customer Centre, za posrednictwem numeru

urzgdzenia. Serwisowanie i naprawa.
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Zestawy naprawcze

PDM 1 480102942 2 PDM 1 (@16x2), ztaczki juz wcisniete + zestaw uszczelniajacy

PDM 2 480 102 943 2 PDM 2 (@15x1,5, 2,4 zamkniete), ztgczki juz wcisniete w + zestaw
uszczelniajgcy

PDM 3 480 102 944 2 PDM 3 (@15x1,5), ztgczki juz wcisniete + zestaw uszczelniajgcy

PDM 5 480 102 945 2 PDM b (Steel), ztgczki juz wcisniete + zestaw uszczelniajgcy

OVASPDM 12 480 102 951 2 OVAS — zawor zasilajacy tacznie ze wszystkimi uszczelnieniami. Wariant
z 4 ztgczkami @8x1, ztaczki juz wcidniete

OVAS PDM 3 480 102 952 2 OVAS — zawor zasilajacy tacznie ze wszystkimi uszczelnieniami. Wariant
z 2 ztgczkami @8x1 i 2 ztagczkami @12x1,5, ztgczki juz weisniete

Zotty suwak 894 101 967 4 1 sztuka

Uchwyt przewodu 894 101 005 4 1 sztuka

Zawoér modulatora 480 102 950 2 Zawor z uszcezelnieniami i srubami. (ECU, PDM i uchwyt przewodu nie
sq czescig zestawu naprawczego)

Modulator Steel 480 102 938 2 Modulator iEBS Basic Steel + ECU (bez PDM, z zestawem
uszczelniajgcym)

Modulator Air 480 102 939 2 Modulator iEBS Basic Air + ECU (bez PDM, z zestawem
uszczelniajgcym) -

—  Przej$¢ do witryny https://www.wabco-customercentre.com/

—  Wprowadzi¢ numer czesci w pasku wyszukiwania i wybra¢ urzadzenie

— Przej$¢ do sekcji ,serwisowanie i naprawa”, aby sprawdzi¢ dostepne w przypadku danego
produktu zestawy naprawcze.

Rozmontowanie urzadzenia jest mozliwe tylko w zgodzie z instrukcja naprawy i z uzyciem oryginalnych czesci
zamiennych. Dalsze rozmontowanie bgdz naprawa urzgdzenia i jego ztgcz jest niedozwolone.
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8.6 Harmonizacja ciggnika/przyczepy

Oprogramowanie diagnostyczne iEBS zawiera zaktadke ,Zaawansowana odpowiedz”, ktéra pomoze w
precyzyjnym dostrojeniu ustawien ciezarowki i przyczepy.

/\ PRZESTROGA

Ingerencje w ustawienia hamulcéw w celu skompensowania ich stabej wydajnoéci sg niedopuszczalne.

Wartosci ci$nienia hamowania mozna zmienic¢ tylko wtedy, gdy hamulce két sg w dobrym stanie a klocki zostaty
niedawno wymienione.

Sprawdzanie wartosci ci$nienia reakcji
W celu wykluczenia usterek w dziataniu hamulcéw koét, nalezy najpierw sprawdzi¢ wartosci cisnienia reakciji:
Na rolkowym stanowisku hamulcowym nalezy zmierzy¢ sity hamowania i okresli¢ pozycje pojedynczych przyczep.
— W przypadku przyczep, w stanie ,nieobcigzonym” i ,obcigzonym” powinny zosta¢ osiggniete
nastepujace wartosci:
- p,, =0,7 bara = poczatek zatgczania hamulca
— 2,0 bara = spowolnienie o okoto 12%
— 6,5 bara = spowolnienie o okoto 55%
Jesli rozpoczecie hamowania ma migjsce powyzej wartosci 0,8 bara, nalezy dokonaé pomiaru wartosci cisnienia
reakcji we wszystkich hamulcach.

Sprawdzi¢ wartosci cisnienia reakcji we wszystkich hamulcach

— Doprowadzi¢ do przyczepy zasilanie pneumatyczne i elektryczne.

— Podtgczyé oprogramowanie diagnostyczne iEBS

— Klikng¢ opcje Wiaczenie, Domysine cisnienie.

— Unie$¢ przyczepe na podnosniku (1. 0$).

— Zasymulowac¢ ci$nienie miechéw w przyczepie obcigzone;.

— Obroci¢ jedno koto i zwiekszaé cisnienie sterowania w krokach co 0,1 bara (lewy i prawy
klawisz kursora).

—  Okresli¢ cisnienie hamowania (ci$nienie sitownika, nie ciSnienie sterowanial) przy ktorym
obrécenie kotem staje sie trudne lub niemozliwe.

— Test powtdrzy¢ na pozostatych kotach.

— Obliczy¢ $rednig wartos¢ okreslonych wartosci cisnienia reakcji i poréwnac jg z warto$cig
ustawiong w parametrach.

= Moze wystgpic¢ konieczno$¢ ustawienia nowo okres$lonej wartosci w parametrach.
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8 Wskazowki dotyczgce pierwszego montazu i serwisu

Przyktad

Okreslona wartos¢ cisnienia reakcji = 0,3 bara

pomiar:

1. 0$ po prawej stronie = 0,6 bara; 2. 0$ po prawe;j stronie = 0,5 bara; 3. 0$ po prawej stronie = 0,5 bara

1. 0$ po lewej stronie = 0,5 bara; 2. 0$ po lewej stronie = 0,5 bara; 3. 0$ po lewej stronie = 0,6 bara

Srednia warto$é cisnienia reakcji = 0,563 bara => zaokraglona w dét do 0,5 bara

Roéznica 0,2 bara pomiedzy obydwiema warto$ciami musi zosta¢ dodana do wartosci cisnienia hamowania.
W tym przyktadzie wartosci cisnienia hamowania w stanie obcigzonym nalezatoby wyregulowac¢ w nastepujacy
sposob:

e/ wartosci 0,3 bara na 0,5 bara

e/ wartosci 1,2 barana 1,4 bara

e/ wartosci 6,2 bara na 6,4 bara

* w przypadku wartosci ci$nienia w stanie nieobcigzonym z wartosci 1,3 na 1,5 bara

/\ PRZESTROGA

Wszelkie modyfikacje ci$nienia sterowania i hamowania moga prowadzi¢ do utraty gwarancji.

Odchylenia od warto$ci podanych w kalkulacji skuteczno$ci hamowania (ustawienie parametru dokonane przez
producenta) mogg wynosi¢ maksymalnie 0,2 bara. W przeciwnym razie nalezy opracowaé nowa kalkulacje
skutecznoéci hamowania.

W takim przypadku nalezy sie skontaktowac z producentem przyczepy.

Tworzenie zaawansowanej reakcji

Przyspieszona reakcja umozliwia regulowanie parametrow hamowania poprzez zwigkszanie lub obnizanie
wynikowego ci$nienia. Warto$é dodatnia umozliwia wczesniejsze rozpoczecie hamowania przyczepy. Warto$é
ujemna sprawia, ze przyczepa zaczyna hamowac pozniej.

Przyspieszong reakcje mozna ustawi¢ w zaktadce ,Hamulec” parametréw systemu. Pole ,Podaj dane hamowania”
stuzy do konfiguracji przyspieszonej reakcji hamulcéw. Przyspieszong reakcje mozna ustawié¢ na warto$¢ do +

0,2 bara (0 baréw stanowi warto$¢ domysing).

Woprowadzone zmiany nalezy udokumentowaé poprzez wydrukowanie etykiety identyfikacyjnej przyczepy .
Dodatkowe informacje zawiera Rozdziat ,7.3  Tabliczka identyfikacyjna przyczepy z iEBS”, strona 210.

Dodatkowe informacje

Wiecej szczegdtowych informacji na temat harmonizacji pojazdu silnikowego i pojazdu ciggnionego zawiera
nastepujgca publikacja.

Harmonizacja ciggnika/przyczepy — kurs
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9 Dane kontaktowe ZF

8.7 Wskazowki dla wykonawcow zabudowy

W tej sekcji poruszane sg nastepujgce tematy

Pneumatyczne przewody | Nylonowe przewody pneumatyczne Patrz Rozdziat ,6.4 Przewody
zgodne z normg DIN 74324/ISO 7628 pneumatyczne”, strona 203
Ustawienia momentu Modulator iEBS Patrz Rozdziat ,6.2 Instalacja na
przyczepie”, strona 198
Zawor parkujgco-luzujgey (PRV) Patrz Rozdziat ,3.1.1.1 Zawor parkujgco-
luzujgcy (PRV)”, strona 50
Przewody Instalacja przewodow elektrycznych i Patrz dziat ,Mocowanie przewodu” na stronie
okablowania komponentéw 202
Wytadowania Wybor odpowiedniego materiatu i montaz | Patrz dziat ,Unikanie tadunkdw
elektrostatyczne i korozja | podpory wspornika elektrostatycznych i niekontrolowanego
kontaktowa wytadunku (ESD):" na stronie 11
Testy i certyfikaty Raporty RDW i TUV Patrz dziat ,1.2.2 Raporty i normy

zatwierdzajgce” na stronie 18

8.8 Instrukcja utylizacji / recyklingu

— Zuzyte czesci nalezy utylizowac zgodnie z majgcymi zastosowanie przepisami, obowigzujgcymi w
danym kraju.

— Zuzyte czeéci mozna roéwniez zwrécic i otrzymad zaliczke.
Wiecej informacji na temat procedury zwrotu zuzytych czesci znajduje sie tutaj:

Zwrot rdzenia

9 Dane kontaktowe ZF

Dane kontaktowe lokalnego przedstawiciela firmy ZF mozna znalez¢ na nastepujgcej stronie:
Skontaktuj sie z nami
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10 Dodatek
10 Dodatek
101 Warianty iEBS

Numer czesci iEBS sktada sie z 10 cyfr, ktdre oznaczajg nastepujgce informacje o produkcie:

*  Pierwsze 6 cyfr (480 102) to numer rodziny produktowej modulatoréw EBS

e Siddma cyfra oznacza wariant (1 = Basic Steel, 2 = Basic Air, 3 = Standard, 4 = Premium)

» Osma cyfra oznacza stan wbudowany funkgji (0 = wyfaczone, 1 = wiaczone)

Dziewiata cyfra oznacza wariant PDM

(Opis portu PDM znajduje sie w Rozdziat ,10.4.2  Potgczenia pneumatyczne do iEBS”, strona 227)
Dziesigta cyfra (0) oznacza, ze produkt jest zupetnie nowym urzgdzeniem.

Szkic dotyczacy modulatora iEBS

PrzejdZz do www.wabco-customercentre.com/catalog

Modulator iEBS mozna wyszukaé¢, wprowadzajgc w polu wyszukiwania jego numer (np. 480 102 201 0).
Wybierz produkt z listy wynikéw, by przejsé do szczegdtowych informacji na temat urzadzenia.

Szkic znajduje sie pod obrazem referencyjnym produktu lub w sekcji dokumentdw.

Z71NS

WK

480102 2010

480 102 301 0

4801023110

4801024010

4801024110

480 102 202 0

480 102 302 0

480 102 3120

480 102 402 0

480 102 4120

480 102 203 0

480 102 303 0

480 102 313 0

480 102 403 0

480 102 413 0

480 102 105 0

480 102 305 0

480 102 405 0

W N

10.2

Wszystkie usterki wyswietlane sg wedtug poziomu waznosci. Hierarchia wagi btedéw zorganizowana jest w
nastepujgcy sposob:

Sygnalizacja przy pomocy lampek ostrzegawczych

Klasa 0 | Wysoka Czerwone i | Wskazuje usterki uktadu hamulcowego (w tym Zatrzyma¢é pojazd
70tte ostrzezenie w sytuacji, gdy cisnienie w zbiorniku spada i wezwac¢ pomoc
ponizej 4,5 bara). serwisowq. Petna sita
Sygnat ostrzegawczy jest aktywny do momentu hamowania moze nie
zresetowania modulatora iEBS przyczepy poprzez by¢ dostepna.
WYtACZENIE stacyjki.

Klasa 1 | Srednia Zobte Oznacza dezaktywacje czesci funkgji (np. ABS). Dokona¢ naprawy
Sygnat ostrzegawczy jest aktywny do momentu mozliwie jak
zresetowania modulatora iEBS przyczepy poprzez najszybciej
WYtACZENIE stacyjki.

Klasa 2 | Niska Zote Oznacza niewielkie usterki (np. krotka przerwa w Dokona¢ naprawy w
komunikacji CAN pomiedzy ciezaréwka a przyczepg). najblizszym terminie

prac serwisowych

Klasa 3 | Niska Zote Oznacza dezaktywacje funkcji GIO (takich jak sygnat Dokona¢ naprawy w

(migajace) predkosci). Sygnat ostrzegawczy jest aktywny po najblizszym terminie
WHACZENIU stacyjki i do momentu, w ktorym przyczepa | prac serwisowych
przekroczy predkosé 10 km/h.

Odpowiednia funkcja zostaje WYtACZONA.

Inteligentny, elektroniczny uktad hamulcowy do przyczep
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/\ PRZESTROGA

W przypadku pojawienia sie ostrzezenia, przyczepe nalezy poddac¢ serwisowi w najblizszym warsztacie. Kierowcy
muszg uzyska¢ odpowiednig informacje na ten temat.
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10.3  Specyfikacje modulatora iEBS

Dane techniczne modulatora iEBS

Maksymalna dopuszczalna temperatura

+65°C stata; +110 °C przez 1 godzine bez dziatania

Zabezpieczenie przed odwroceniem biegunowosci

System jest zabezpieczony przed odwrdceniem
biegunowosci w akumulatorze pojazdu silnikowego.

Obnizone napiecie (zacisk 30, zacisk 15, 24N)

<19 Vdla pracy z 24 V (9,56 V — funkcja Multi-Voltage w
trybie 12 V)

Przepiecie (zacisk 30, zacisk 15, 24N)

>30V

Napiecie znamionowe (zacisk 30, zacisk 15, 24N)

24V (12 V — funkcja Multi-Voltage w trybie 12 V)

Regularne zuzycie energii przez uktad hamulcowy

3,56 A w przypadku uktadu 2M, 5 A w przypadku uktadu
3M

Maksymalny catkowity pragd wejsciowy

Basic Steel: 7 A; Basic Air, Standard i Premium: 10 A

Maksymalny stopien zasilania GIO (dla kazdego
dostepnego GIO)

1,6 A (wartoé¢ szczytowa 2 A nie dtuzej niz przez 5 s)

Maksymalny stopiert mocy podsystemow

Basic Steel: 4 A; Basic Air: 6 A

Standard i Premium: 6 A dla kazdego portu
(10 A dla obu podsysteméw jednoczesnie)

Znamionowe cisnienie robocze (zasilania)

9 barow £ 0,2 bara

Wymiary modulatora iEBS

Szeroko$¢ (X): 257 mm/Gtebokos$¢ (Y): 220 mm/Wysokoéé (Z'

:165,2 mm/Wysokos$¢ (Z): 169,5 £ 2 mm

Inteligentny, elektroniczny uktad hamulcowy do przyczep
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10.4 Potgczenia

10.4.1 Potgczenia elektryczne

Potaczenia elektryczne sg wyraznie oznaczone na gornej sciance modulatora iEBS. Przewody sg podtgczane

od dotu. Odpowiednie przewody kablowe zalezg od przytgczanego komponentu, patrz dziat ,10.6 Przeglad
przewoddw” na stronie 231.

Kodowanie ztgczy zapobiega wykonaniu nieprawidtowych potgczen. Kodowanie i styki sg szczegdtowo opisane w
zatgczniku.

1x port zasilania
ABS D ABS C
1x port IN/OUT Aes F AEsE
SUBSYSTEMS | POWER
1x port PODSYSTEMOW INOUT
Glo 2
2x porty GIO Glo 1
4x porty ABS
1x port zasilania
ABS D ABS C
1x port IN/OUT
SUBSYSTEMS | POWER
1x port PODSYSTEMOW INOUT
GIO 2
3x porty GIO GIO1 GIO6
2x porty ABS
1x port zasilania
ABS D ABS C
1x port INJOUT has F AEsE
SUBSYSTEMS | POWER
2x porty PODSYSTEMOW SUBSYSTEMS I INOUT
GIO 2 GIO7
4x porty GIO GIO 1 GlO6
4x porty ABS
1x port zasilania GO 4 clos
ABS D ABS C
1x port IN/OUT ABSF/CI0S S0 10
SUBSYSTEMS | POWER
2x porty PODSYSTEMOW SUBSYSTEMS I INOUT
GIO 2 GIO7
10x porty GIO GO 1 G0 6
GIO3 GIO 8
4x porty ABS

Elektryczne porty potgczeniowe dla ztagcza POWER, ABS D i ABS C nie majg zaslepek ochronnych.
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10.4.2 Potgczenia pneumatyczne do iEBS

A 2,3 | Sitownik membranowo-sprezynowy — 8x1 8x1 8x1 8x1
B 23 port 12 sitownika TriStop 851 81 8y 8y
4,2 | Sterowanie hamulcem postojowym — 8x1 8x1 8x1 8x1

port 2 zaworu PRV

D 1 Zasilanie — port 1-2 zaworu PRV 8x1 8x1 8x1 8x1

E 2,2 | Czes¢ robocza sitownika 12x1,b 12x1,b 12x1,5 12x1,5

F |22 |hamulcowego 12x1,5 12x1,5 12x1,5 12x1,5

G 2,2 12x1,5 12x1,5 12x1,5 12x1,5

H 2,4 | Pofaczenie do testowania ci$nienia 8x1 Zamkniete 8x1 8x1
hamowania

4 Linia sterowania — z6tta gtowica 8x1 8x1 8x1 8x1

sprzegajaca

J 5 Miechy zawieszenia pneumatycznego 8x1 8x1 8x1 Zamkniete

K 1 Zbiornik uktadu hamulcowego 16 x2 16x1,b 16x1,b 16x1,b

L 1 16 x 2 16x1,5 16x1,5 16x1,5

M 2,3 | Sitownik membranowo-sprezynowy — 8x1 8x1 8x1 8x1

N 23 port 12 sitownika TriStop 8y 8y 8x1 8y

O 21 Czes$¢ robocza sitownika 12x1,6 12x1,5 12x1,5 12x1,5

p |21 |hamulcowego 12x1,5 12x1,5 12x1,5 12x1,5

Q 21 12x1,5 12x1,5 12x1,5 12x1,5

R 111 Zasilanie zawieszenia 8x1 8x1 8x1 -

s |17 | Pneumatycznego 8x1 8x1 12x1,5 -

T 11 8x1 8x1 12x1,56 -

U 11 8x1 8x1 8x1 -

Rozmontowanie urzgdzenia jest mozliwe tylko w zgodzie z instrukcjg naprawy i z uzyciem oryginalnych czeéci

zamiennych. Dalsze rozmontowanie bgdZ naprawa urzgdzenia i jego ztgcz jest niedozwolone.
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10.5 Przypisanie stykow dla iEBS
Modulator iEBS

State napiecie dodatnie /
Zacisk 30

Stacyjka / Zacisk 15

Masa lampki ostrzegawczej

Masa zaworow

Lampka ostrzegawcza
CAN Wysoki 24 V
CAN Niski 24 V

NIANENENEANEN
N ANENENENEN
NIANENENENEN
NIANENENEANEN

<
<
<
<

Zasilanie

Masa (GND) v v v
CAN Wysoki 5 V v v v
LIN
LIN
CAN Niski b V v v v

SN NSNS

Zasilanie

<
<

Masa (GND) v
CAN Wysoki 5 V v
LIN
LIN
CAN Niski 5 V v

NIANENANEN

Zasilanie $wiatta stop v v v

Wejscie analogowe v v

Wejscie analogowe

Masa $wiatta stop v v v

Wejscie analogowe

<
AN

NIANENENENEN

Swiatta obrysowe (lewe i
prawe)

Stopien wyjsciowy GIO
Masa (GND) v v

<\

<\
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Czujnik ABS WSS v v v v
Czujnik ABS WSS v v v v
Stopien wyjsciowy GIO v
Masa (GND) v
Czujnik ABS WSS v v v
Czujnik ABS WSS v v v
Stopien wyjsciowy GIO v
Masa (GND) v
Czujnik ABS WSS v v v
Czujnik ABS WSS v v v
Stopien wyjsciowy GIO v v v v
Masa (GND) v v v v
Wejscie analogowe v v v v
PWM dla czujnika v v v
wysokosci

Stopien wyjsciowy GIO v v v v
Masa (GND) v v v v
CAN Low 5 V* v v
CAN High 5 V* v v

(*) Ta komunikacja CAN nie obstuguje urzadzen podsystemow.
Przeznaczony do komunikacji z przysztymi produktami.

Stopien wyjsciowy GIO v
Przetaczalna masa v
Przetacznik zblizeniowy/ v
analogowy

Stopien wyjsciowy GIO v
Stopien wyjsciowy GIO v
Masa (GND) v
Wejécie analogowe v
Stopien wyjsciowy GIO v
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Stopien wyjsciowy GIO v v

Masa (GND) v v v

<

Przetacznik zblizeniowy/ v v
analogowy

<

Stopien wyjsciowy GIO v

Stopien wyjsciowy GIO v

Przetaczalna masa v

Stopien wyjsciowy GIO

NANENIAN

Stopien wyjsciowy GIO v

Stopien wyjsciowy GIO

Masa (GND)

Stopien wyjsciowy GIO

NIANENEN

Stopien wyjsciowy GIO

Stopien wyjsciowy GIO

Masa (GND)

Wejscie analogowe

IANENEN

PWM dla czujnika
wysokosci
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10.6  Przeglad przewodow

Przewody elektryczne urzgdzen peryferyjnych wyprodukowano w oparciu o nowy projekt, dzieki ktéremu sa
gotowe do uzycia i tatwe do zainstalowania. Przewody zaprojektowano z réznymi konfiguracjami ztgczy punkt do
punktu, w réznych kolorach i z réznym kodowaniem, aby zapobiec ztemu dopasowaniu. Bezpieczne potaczenie w
pionie do modulatora iEBS (ztgcza 8- i 4-stykowe skierowane do goéry) bedzie spetnia¢ wymogi stopnia ochrony
IP6KIK dla wody i pytu.

Szkic dotyczacy przewodow
PrzejdZz do www.wabco-customercentre.com/catalog

‘IR Przewdd mozna wyszukaé, wprowadzajgc w polu wyszukiwania jego numer (np. 449 175 120 0).

Wybierz produkt z listy wynikow, by przejs¢ do szczegdtowych informacji na temat urzgdzenia.
Szkic znajduje sie pod obrazem referencyjnym produktu lub w sekcji dokumentow.

/\ PRZESTROGA

Niesprawno$¢ komponentdw i ich uszkodzenia z powodu ztego podtgczenia przewoddw.

Z uwagi na zblizony wyglad przewoddéw, konieczne jest zidentyfikowanie przewodu na podstawie numeru produktu i
upewnienie sie, ze odpowiednie przewody sg podtgczone do wiasciwych podzespotow.
Szeroka gama przewoddw jest konieczna, poniewaz podtgczane komponenty majg zupetnie rézne przyporzadkowania

stykow i przewoddw nie mozna stosowac zamiennie, nawet jesli sg podobne z wygladu. W celu unikniecia
niesprawnosci i uszkodzenia komponentow nalezy je precyzyjnie zidentyfikowac.

Kolory i kodowanie ztgczy
W celu utatwienia orientacji ztgcza posiadajg rozne kolory i kodowanie.
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10.61

Lista przewodéw iEBS

Przewdd zasilania ISO 7638 z gniazdem 449 174 0800 8m Przewod spiralnyl o Port zasilania iEBS
(i bezpiecznikiem) 449174 100 0 10m Frowadzt;ny od ciezarowki
naczepa
4491741200 12m P
/ L 4491741500 1om Dodatkowe informacje na temat E E
tego przewodu oraz instrukcja - -
wymiany bezpiecznika znajduja
sie w
www.zf.com/fuse E
Przewdd zasilania ISO 7638 z gniazdem 449175080 0 8m Przewod spiralnyA A A Port zasilania iIEBS
449 175 100 0 10 m prowadzony od cigzaréwki
naczepa
oW | 2401751200 12m | (naczera)
449 1751300 13 m
449 1751400 14 m
449 175 150 0 15 m
Przewdd zasilania ISO 7638 z wtykiem 449 275 060 0 6 m Interfejs ciezarowki Port zasilania iEBS
449 275 100 0 10m (przyczepa z dyszlem)
wllPE | 90751200 12m
449 2751500 15 m
449 275160 0 16 m
Przewdd zasilania — z roztgczeniem 449 133 0030 0,3m Przewod spiralnyA A A Przewdd z roztaczeniem:
449 133 030 0 3m prowadzony od ciezaréwki | 449 309 ..0
OTTT 449 133 060 0 6m (naczepa) Router | 446 122 050 0
449 133 120 0 12m 446 122 056 0
449 133 150 0 15 m Repeater [446 122 051 0
Przewdd zasilania — z roztgczeniem 449 135005 0 0,5m Przewdd spiralny Niezgodny z przewodem
449 135 025 0 25m prowadzony od cigzarowki | 449 309...0
“ 449 135 060 0 6m (naczepa) Router 446 122 050 0
449 135140 0 14 m 446 122 062 0
446 122 054 0
446 122 056 0
Repeater [446 122 053 0
Przewdd zasilania — z roztgczeniem 449233 030 0 3m Interfejs cigzardwki Przewod z roztgczeniem:
449233100 0 10m (przyczepa z dyszlem) 449309 ..0
_ 449233 140 0 14 m Router | 446 122 050 0
449 233180 0 18 m 446 122 052 0
446 122 054 0
446 122 056 0
Repeater | 446 122 053 0
Przewdd zasilania — z roztgczeniem 449 231 060 0 6m Interfejs ciezarowki Niezgodny z przewodem
449 231 120 0 12 m (przyczepa z dyszlem) 449309...0
“ Router | 446 122 050 0
446 122 056 0
Repeater | 446 122 051 0
Przewdd zasilania z roztgczeniem — strona 449 309 005 0 056m Przewdd zasilania — z Port zasilania iEBS
modulatora 449 309 030 0 3m roziaczeniem
h o = 449 309 080 0 8m
449 309 100 0 10m
Przedtuzajacy przewdd zasilania — Router/ 894 600 049 0 20m Router/Repeater Przewdd z roztgczeniem:
Repeater 894 600 051 0 30m 449309 ..0
- _ 894 600 032 0 40 m
894 600 033 0 50 m
894 600 034 0 60 m
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Dodatek

Styk 6 - biaty
Styk 7 - fioletowy
Styk 8 - niebieski

PODSYSTEMY - Gniazdo diagnostyczne 449 607 0200 2m Interfejs diagnostyczny Port PODSYSTEMOW iEBS
449 607 040 0 4m (CAN 5 V) poprzez:
el 446 300 348 0
PODSYSTEMY - OptiTire / SCALAR EVO 449928 020 0 2m OptiTire Port PODSYSTEMOW iEBS
Pu|Se 449 928 050 0 5m SCALAR EVO Pulse
_ﬂl- 4499281200 12m
E 449 928 150 0 15 m
PODSYSTEMY - SmartBoard 449929 040 0 4m SmartBoard Port PODSYSTEMOW iEBS
1] 449929 060 0 6m
4499291200 12m
PODSYSTEMY - SCALAR EVO Guard 449 936 050 0 5m SCALAR EVO Guard Port PODSYSTEMOW iEBS
HJ ol
PODSYSTEMY — systemy telematyki 4499210100 Tm Systemy telematyki innych | Port PODSYSTEMOW iEBS
h sl | 4499211200 12m | producentdw
449 9211700 17 m
PODSYSTEMY — Duplikator portu 894 600 161 2 0,5m Urzadzenia Port PODSYSTEMOW iEBS
PODSYSTEMOW
=l
PODSYSTEMY - czujniki TailGUARD 449 839 030 0 3m tgczony z przewodem: Port PODSYSTEMOW iEBS
— _m- 449 839 060 0 6m 894 600 024 0
449747 ... 0
Przewdd rozdzielajacy do czujnikow 894 600 024 0 06m tgczony z przewodem: Czujnik TailGUARD
- lub
449839... 0
TailGUARD 449747 ... 0
: 449747 ... 0
Przewdd przedtuzajgcy do czujnikow 449 747 060 0 6m taczony z przewodem: Czujnik TailGUARD
- lub
894 600 024 0
TailGUARD 449747 0
449747 ... 0
e IS
IN/OUT = Z otwartym koncem do 24N 449 3210400 4m Z otwartym koricem / Port IN/OUT iEBS
2-stykowe
— m 449 321 060 0 6m S
449 321 100 0 10 m St\/k 1 - niebieski
Styk 4 - brgzowy
449 321 150 0 15 m
IN/OUT — z gniazdem bagnetowym do 24N i 449 361 010 0 Tm Interfejs 24N z Port IN/OUT iEBS
przetacznikow 449 361 060 0 6m przetacznikami
- ‘m. 449 361 090 0 9m
WE/\/\/Y - Przewéd 7 Otwartym kohcem 449 838 040 0 4m Styk 1- czerwony Port IN/OUT iEBS
449 838 060 0 6m Styk 2 - czarny
W | 48351000 10 Styk 3 - zofty
= m Styk 4 - brgzowy
449 838 160 0 15 m Styk b - zielony
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GIO — eTASC 449 403 010 0 m eTASC GIO port 7
h ‘ 449 403 030 0 3m GIO port 3
449 403 050 0 5m
449 403 060 0 6m
GIO — Zawory LACV i TASC (RtR) 449 408 008 0 0,8m TASC Domyséine porty:
h ‘ 449 408 010 0 Tm LACV GIO port 1 (TASC)
449 408 020 0 2m GIO port 2 (LACV)
449 408 040 0 4m
449 408 060 0O 6m
449 408 100 0 10m
449 408 120 0 12m
GIO — ztgcze bagnetowe + 3. modulator EBS | 4494140100 m 3. modulator EBS GIO port 8
449 414 030 0 3m
449 414 080 0 8m
449 414130 0 13 m
GIO - 2-punktowy zawo6r ECAS 449 508 030 0 3m 2-punktowy zawoér ECAS GIO port 7
E * 449 508 050 0 5m GIO port 3
GIO - Zawdr ECAS i LACV-IC 449509 010 0 m Pojedynczy blok ECAS Port GIO wyposazony w:
omgl@m | 4495090300 3m LACV-IC Styk 1: stopien wyjéciowy
E 449 509 050 0 5m Glo
449 509 060 0 6m Styk 2: masa (GND)
Styk 4: stopien wyjsciowy
GIO
Przedtuzenie czujnika ABS 4497330130 1,3m Czujnik ABS Port ABS w iEBS
=— * 449 7330180 1,8 m
449 7330230 2,3m
449733 030 0 3m
449733 040 0 4m
449 733 050 0 5m
449 733 060 0 6m
449 733070 0 7m
449733 080 0 8m
449733 090 0 9Im
449 733100 0 10m
449 7331200 12m
449 733 150 0 15 m
GIO — Czujnik ci$nienia 449826 0100 Tm Czujnik cis$nienia Domysliny port:
449 826 030 0 3m GIO port 1 (Standard)
h * 449 826 040 0 4m GIO port 3 (Premium)
449826 0800 gm Czujnik cisnienia zaworu DomyslIny port:
449 826 100 0 10m przekaznikowego EBS GIO port 9 (Premium)
449 826 180 0 18m
GIO = Czujnik wysokosci 4498290100 m Czujnik wysokosci GIO port 1
E ‘ 449829 030 0 3m GIO port 9
449 829 050 0 5m
449 829 080 0 8m
449 829 120 0 12m
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{
b

449 827 030 0 3m Styk 2 - brazowy (Zaleznie od zastosowania)
Styk 3 - zielony .
omgl@n | 4493270600 6 m Styk 4 - 20ty Patrz dziat ,5.1.6
449 827 100 0 10 m Uktad |Og|CZn\/ pOdJ(aCZehia
GIO" na stronie 140
4498271800 18 m
GIO — Wspomaganie przy ruszaniu 449 831 050 0 5m Przefacznik lub przycisk Port GIO wyposazony w:
— * 449 831080 0 8m Styk 2 — Brazowy (Masa) Styk 2: masa (GND)
_— : Styk 3: sygnat analogowy/
449 8311200 12m Styk 3 — Czarny (Dodatni) YK 32 sygnar gowy
czujnik zblizeniowy
449 831 150 0 15 m
GIO — przetacznik 449 448 060 0 6m Przefgcznik Port GIO wyposazony w:
* Styk 2: masa (GND)
Styk 3: sygnat analogowy/
czujnik zblizeniowy
GIO — wskaznik zuzycia 449836 013 0 1,3m Wskaznik zuzycia Port GIO wyposazony w:
449 836 030 0 3m Styk 1: stopien wyjsciowy
GIO
Styk 2: masa (GND)
GIO — wskaznik zuzycia (ztagcze Superseal) 449 847 013 0 1,3m Wskaznik zuzycia Port GIO wyposazony w:
449 847 030 0 3m Styk 1: stopien wyj$ciowy
GIO
Styk 2: masa (GND)
GIO — Duplikator portu 1:1 894 600 171 2 0,6m 1:1 o Dowolny dostepny port
MARKING ﬁi GIO
s =t
3l le|a
GIO — Duplikator portu 1x3 894 600 131 2 06m 1x3 o Dowolny dostepny port
- MARKING\ so E G|O
S8 =~=F ;B j;
3| { ) 3
GIO — Duplikator portu 1x4 894 600 121 2 0,6m x4 i Dowolny dostepny port
2
GIO : Glo
== - I ];51
;LJ;
“ Pon:
GIO - Zielona lampka ostrzegawcza 449 940 060 0 6m Zielona lampka Port GIO wyposazony w:
449 940 100 0 10m Styk 1: stopien

wyjsciowy GIO
Styk 2: masa (GND)
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10.7  Program Inteligentna Przyczepa, omoéwienie funkcji

Funkcja ABS Funkcja zapobiegania blokowaniu két (ABS) optymalizuje sterowanie VARARARA
przyczepg w trakcie hamowania awaryjnego, pozwalajgc unikngé
zablokowania kot.

Patrz rozdziat ,4.2.1 Funkcja ABS" na stronie 90.
Stabilizacja Stabilizacja pojazdu (RSS) aktywuje hamulce przyczepy w sposob VARAR R4
pojazdu RSS automatyczny, gdy wystepuje zagrozenie przechyleniem podczas

pokonywania zakretéw. Funkcja ta pomaga ustabilizowaé przyczepe
w pewnych granicach fizycznych, znacznie ograniczajac zagrozenie
wystgpienia przechylenia.

Patrz rozdziat ,4.2.2 Stabilizacja pojazdu RSS” na stronie 99.
Router & Router i repeater wzmacniajg elektroniczny sygnat sterowania w VARAR AR
Repeater przypadku wyjgtkowo dtugich przyczep i zespotdw przyczep.

Patrz rozdziat ,3.5.1 Router & Repeater” na stronie 84.
Alarm Swiatta STOP zaczynajg automatycznie miga¢, sygnalizujac innym VAR
hamowania pojazdom fakt awaryjnego hamowania.
awaryjnego Uwaga: wymagane jest dodatkowe, oddzielne $wiatto STOP.

Funkcja nie omawiana w niniejszym dokumencie

Ostrzezenie Gdy przyczepa samowytadowcza osigga krytyczny kat przechytu, v|v
przed funkcja ostrzezenia przed przechytem (TiltAlert) ostrzega kierowce, by
przechytem zapobiec jej przewrdceniu sie.
Poprawia procedure bezpieczeristwa podczas roztadunku.
Patrz rozdziat ,5.10 Ostrzezenie przed przechytem” na stronie
176.
SafeStart Funkcja bezpiecznego startu (SafeStart) zapobiega poruszaniu sie viv

przyczepy (np. w trakcie zatadunku) lub hamuje poruszajgca sie
przyczepe, aby zapobiec sytuacjom krytycznym (np. kiedy kierowca nie
wie 0 uniesionej skrzyni na przyczepie samowytadowczej).

Patrz rozdziat ,5.12 SafeStart” na stronie 180.

Kontrola bujania | Kontrola bujania zapobiega uszkodzeniom przyczepy i rampy v
zatadunkowej poprzez kontrolowane zwalnianie hamulcéw przyczepy.
Patrz rozdziat ,5.21 Kontrola bujania” na stronie 194.

TailGUARD System monitorowania tylnego martwego pola, ktory moze v

automatycznie uruchomié hamulce przyczepy podczas cofania.
Patrz rozdziat ,4.3.12 Funkcja TailGUARD™" na stronie 132.
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SmartBoard tatwy w uzytkowaniu panel sterowania zapewnia kierowcy dostep do NARVAR4
kluczowych informacji o przyczepie, a takze umozliwia dziatanie funkcji
zawieszenia pneumatycznego.
Patrz rozdziat ,3.4.1 SmartBoard™" na stronie 78.
Powrdét do Powoduje automatyczny powrot przyczepy do normalnej wysokoéci AR A4
\ 4 poziomu jazdy | jazdy po opuszczeniu rampy zatadunkowe;.
4 Patrz rozdziat ,5.3 Powrdét do poziomu jazdy (RtR)” na stronie
156.
Wspomaganie | Funkcja pomocy przy ruszaniu podnosi unoszong o$ naczepy, by AR A4
przy ruszaniu zwiekszy¢ przyczepnos$é osi napedowej ciggnika siodtowego na $liskich
nawierzchniach i wzniesieniach, poprawiajgc bezpieczenstwo oraz
efektywnos$¢ operacyjng
Patrz rozdziat ,5.2.4 Wspomaganie przy ruszaniu” na stronie 147.
Blokada osi Automatycznie blokuje 0$ samoskretng podczas cofania, co pomaga w NaR4
skretnej utrzymaniu jazdy na wprost.
Utrzymuje stabilno$¢ przyczepy podczas jazdy z wysoka predkoscig,
a takze podczas manewrdéw cofania, zwiekszajac bezpieczenstwo i
komfort.
Patrz rozdziat ,5.18 Blokada osi skretnej” na stronie 190.
Wspotpraca z Hamulec rozktadarki steruje hamulcami przyczepy w celu synchronizacji v v
rozécietaczem z rozktadarkg do asfaltu podczas roztadunku. Zapobiega wysypywaniu
asfaltu sie asfaltu na nieréwnych powierzchniach.
Patrz rozdziat ,56.13 Funkcja hamulca rozktadarki” na stronie 182.
Sterowanie Sterowanie rozsuwaniem naczepy szybko i bezpiecznie upraszcza v
wysuwaniem proces rozsuwania naczep teleskopowych
przyczepy Patrz rozdziat ,5.22 Sterowanie wysuwaniem przyczepy” na
stronie 195.
Zapis danych ,Czarna skrzynka” przyczepy, w ktorej rejestrowane sg dane operacyjne, AR AR4
roboczych w tym zachowanie kierowcy, analiza wykorzystania w celu optymalizacji
planowania konserwacji, tadownos$c¢ i efektywnosé floty.
Patrz rozdziat ,4.3.2 Zapis danych roboczych (ODR)" na stronie
114.
Zaawansowane | Multi-Voltage upraszcza eksploatacje zespotdw ciezaréwka-przyczepa, VIivi]v
8-32V urzadzenie wie- | umozliwiajac tgczenie pojazdéw z uktadami o napieciu 12V i 24V, bez
* lonapieciowe - | koniecznos$ci stosowania transformatora napieciowego.
Multivoltage Patrz rozdziat ,4.3.1 Multi-Voltage” na stronie 113.
Teletransmisja Rozwigzanie telematyczne firmy ZF dla przyczep zwieksza NVARAR4
danych bezpieczenstwo i wydajnos¢ dzieki monitorowaniu, raportowaniu i
e analizowaniu wszystkich krytycznych danych dotyczgcych przyczepy.
Patrz rozdziat ,3.4.3 ZF Telematics” na stronie 82.
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zuzycia oktadzin
hamulcowych

OptiLink Aplikacja na smartfony, ktéra monitoruje funkcje bezpieczenistwa i
wydajnosci oraz steruje nimi.

Funkcja nie omawiana w niniejszym dokumencie

OptiLock Elektroniczny system blokowania ELB-Lock
Elektroniczny system zabezpieczajacy dla przyczep i
drzwi konteneréw.

Bardziej szczegétowe informacje znajdujg sie w
OptiLock — strona gtéwna

Pamie¢ Programowalna pamie¢ poziomow wysokosci przyczepy przyspiesza

poziomow proces roztadunku i pozwala osiggng¢ optymalng wydajnos¢ i
bezpieczenstwo na drodze.

Patrz rozdziat ,5.9.2.3 Pamie¢ poziomoéw"” na stronie 172.

Notatnik Najwazniejsze dane o przyczepie, ktore sg przechowywane w pamieci
EBS przyczepy w celu optymalizacji prac serwisowych i wsparcia
technicznego.

Zapisuje wazne informacje w pamieci komputera uktadu hamulcowego
przyczepy.
Patrz rozdziat ,4.3.7 Funkcja notatnika” na stronie 122.

OptilLevel Inteligentna funkcja sterowania wysokos$cig przyczepy, ktéra ogranicza
opo6r aerodynamiczny przyczepy i zuzycie powietrza w poréwnaniu do
konwencjonalnego zawieszenia pneumatycznego.

Patrz rozdziat ,5.9 OptiLevel — elektroniczne sterowanie
zawieszeniem pneumatycznym” na stronie 163.
Wskaznik Funkcja monitorowania klockéw hamulcowych ostrzega kierowce w

sytuacji gdy okres przydatnosci klockéw hamulcowych znacznie sie
skroci.

Patrz rozdziat ,6.14 Wskaznik zuzycia oktadzin hamulcowych” na
stronie 184.

Immobilizer

Zabezpiecza przyczepe za pomocg systemu blokowania z unikatowym
kodem PIN.

Funkcja nie omawiana w niniejszym dokumencie.

Powrét do
poziomu
zatadowania

Automatycznie utrzymuje przyczepe na wysoko$ci rampy zatadunkowej
w trakcie procedury zatadunku i roztadunku.

Patrz rozdziat ,5.9 OptiLevel — elektroniczne sterowanie
zawieszeniem pneumatycznym” na stronie 163.

ServiceMind

Funkcja ServiceMind umozliwia $ledzenie czasu funkcjonowania
poruszajgcych sie podzespotéw oraz przypomina uzytkownikowi o
okresach miedzyserwisowych w celu zminimalizowania kosztéw
konserwacji.

Patrz rozdziat ,4.3.6 ServiceMind” na stronie 121.

OptiTurn

System OptiTurn zwieksza zwrotno$¢ naczepy na rondach i ostrych
zakretach.

Patrz rozdziat ,5.2.6 OptiTurn” na stronie 150.
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OptiTire Uktad monitorowania ci$nienia w oponach ostrzega przed zbyt mocnym NVARAR4
lub zbyt stabym napompowaniem kot, zwiekszajac bezpieczenstwo
i pomagajac w oszczedzaniu paliwa.
Patrz rozdziat ,3.4.2 OptiTire™” na stronie 80.
OptiFlow Automatycznie rozktadane tylne panele aerodynamiczne do przyczep. AR A4
AutoTail
Patrz rozdziat ,5.8 OptiFlow™ AutoTail” na stronie 162.
OptiFlow Tail Tylne panele aerodynamiczne do przyczep, E:' 'l E AR AR4
obnizajgce zuzycie paliwa i poziom emisji CO2. - .
OptiFlow Tail — strona domowa
OptiFlow Sprawdzone boczne panele aerodynamiczne do AR A4
SideWings przyczep, obnizajgce zuzycie paliwa i zmniejszajgce
$lad weglowy przy predkosciach autostradowych.
OptiFlow SideWings [— strona domowa
Kontrola osi Automatycznie unosi osie, gdy operacja ta jest zalezna od obcigzenia vVIivi]v
unoszonej
Patrz rozdziat ,5.2 Sterowanie 0sig unoszong” na stronie 142.
Zawieszenie Automatycznie steruje wysokos$cig nadwozia w trakcie jazdy, v v
redukujgce poprawiajgc stabilnosé i obnizajac zuzycie paliwa.
zuzycie paliwa Patrz rozdziat ,5.9 OptiLevel — elektroniczne sterowanie
zawieszeniem pneumatycznym” na stronie 163.
Wskaznik Stale dokonuje pomiaru ciénienia powietrza w zawieszeniu AR
przecigzenia pneumatycznym i wysyta automatyczne ostrzezenie, gdy dojdzie do
przecigzenia w poréwnaniu do zaprogramowanych danych.
Patrz rozdziat ,5.17 Wykrywanie przecigzenia” na stronie 188.
OptiLoad Zautomatyzowana kontrola tadunku pomagajgca unika¢ przecigzenia v
siodta Obnizenie ryzyka otrzymania mandatu za przetadowanie oraz
uszkodzenia tylnej osi pojazdu silnikowego.
Patrz rozdziat ,5.2.7 OptiLoad” na stronie 153.
2-punktowy System sterowania poziomem, ktéry automatycznie dostosowuje v
OptiLevel potozenie platformy przyczepy niezaleznie w ptaszczyznie lewo-prawo
lub przdéd-tyt. Zapewnia rownolegte potozenie platformy wzgledem
podtoza, gdy tadunek rozmieszczony jest w sposdb nierbwnomierny.
Patrz rozdziat ,5.9 OptiLevel — elektroniczne sterowanie
zawieszeniem pneumatycznym” na stronie 163.
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Wspotpraca Utrzymuje odpowiednie wywazenie tadunku w przyczepach v
z wozkiem centralnoosiowych w sytuacji obecnosci podtgczonego waozka
widtowym widtowego lub braku takiej obecnosci.

Patrz rozdziat ,5.23 Wspotpraca z wozkiem widtowym” na stronie

196.
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10.8

Schematy ideowe GIO

Przej$¢ do https://www.zf.com/cv/iso-schemes

a4y | Schemat mozna wyszukac, wprowadzajac w polu wyszukiwania jego numer (np.

“!f\' 8418030000 — bez spagji).

Basic Air Konwencjonalne Naczepa 3-osiowa | TASC 1C, LV, SS 841 803 0000
Basic Steel - Naczepa 3-osiowa | Czujnik wysokos$ci do wykrywania | 841 803 001 0

obcigzenia
Basic Air Konwencjonalne Naczepa 3-osiowa | TASC 2C, LV, SS 841 803 0020
Basic Air Konwencjonalne Naczepa 3-osiowa | TASC 2C, LACV, LV, SS 841 803 003 0
Basic Air Konwencjonalne Naczepa 3-osiowa | RSV 2C, LACV, LV+HL, PB 841 803 004 0
Basic Air Konwencjonalne Naczepa 3-osiowa | TASC 1C, LV 841 803 005 0
Basic Air Konwencjonalne Naczepa 3-osiowa | TASC 2C, LV 841 803 006 0
Basic Air Konwencjonalne Naczepa 3-osiowa | TASC 2C, LACV, LV 841 803 007 0
Basic Air Konwencjonalne Naczepa 3-osiowa | TASC 2C, LACV, LV, PB 841 803 008 0
Standard Konwencjonalne Naczepa 3-osiowa | TASC 1C, LACV, LV, PB, SS 841 803 0090
Standard Konwencjonalne Naczepa 3-osiowa | TASC 1C, LACV, LV, PB, 3x SS. 841 8030100
Standard Konwencjonalne Naczepa 3-osiowa | TASC 1C, 2x LACV, LV, 2x PB, SS | 841 803 011 0
Standard Elektronicznie Naczepa 3-osiowa | eTASC 1C, LACV, PB, SS 8418030120
Standard Elektronicznie Naczepa 3-osiowa | eTASC 1C, 2x LACV, PB, SS 8418030130
Standard Elektronicznie Naczepa 3-osiowa | eTASC 1C, LACV-IC, PB, SS 8418030140
Premium* Elektronicznie Naczepa 3-osiowa | ECAS DB, PB, SS 8418030150
Premium* Elektronicznie Naczepa 3-osiowa | eTASC 1C, LACV, LACV-IC, PB, SS | 841 803 016 0
Basic Air Konwencjonalne Naczepa 3-osiowa | TASC 2C, LACV, LV, 2x SS 8418030170
Basic Air Konwencjonalne Naczepa 3-osiowa | TASC 2C, LACV, LV, PB, 2x SS 8418030180
Basic Air Konwencjonalne Naczepa 3-osiowa | TASC 2C, LACV, LV, PB, 3x SS 8418030190
Basic Air Konwencjonalne Naczepa 3-osiowa | TASC 2C, LACV, LV+HL, PB, 2x SS | 841 803 020 0
Basic Air Konwencjonalne Naczepa 3-osiowa | TASC 2C, LACV, LV+HL, PB, SS 8418030210
Basic Air Konwencjonalne Naczepa 3-osiowa | TASC 2C, LACV, LV, 2x SS 8418030220
Basic Air Konwencjonalne Naczepa 3-osiowa | TASC 2C, LACV, LV, SS 8418030230
Basic Air Konwencjonalne Naczepa 3-osiowa | TASC 1C, LACV, LV, PB, 3x SS 8418030240
Basic Air Konwencjonalne Naczepa 3-osiowa | TASC 1C, LACVY, LV, 2x SS 8418030250
Basic Air Konwencjonalne Naczepa 3-osiowa | TASC 1C, LACV, LV, SS 841803 026 0
Basic Air Konwencjonalne Naczepa 3-osiowa | TASC 2C, LACV, LV+HL, SS 841 803 027 0
Basic Air Konwencjonalne Naczepa 3-osiowa | TASC 2C, LACV, LV+HL 841 803 028 0
Basic Steel - Naczepa 3-osiowa | Czujnik wysokos$ci do wykrywania | 841 803 029 0
obcigzenia, 2xSS
Premium* Elektronicznie Naczepa 3-osiowa | eTASC 1C, LACV, TAG, PB 8418030300

Inteligentny, elektroniczny uktad hamulcowy do przyczep

241



10 Dodatek

Standard Elektronicznie 1 Naczepa 3-osiowa | eTASC 1C, LACV-IC, PB, SS
Premium* Elektronicznie 1 Naczepa 3-osiowa | ECAS, LACV-IC, PB, SS 841803 0320

1C Pojedynczy LV Zawor poziomowania SS SUBSYSTEMS | BD | Podwojny blok
obwaod (ECAS+LACV-IC)
2C Podwojny LV+HL | Zawoér poziomowania PB Przycisk RSV | Zawdér regulacji wysoko$ci
obwdd + ograniczenie platformy
wysokosci
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10.9

Schematy uktadu hamulcowego

Przejs¢ do https://www.zf.com/cv/iso-schemes

Schemat mozna wyszukaé, wprowadzajac w polu wyszukiwania jego numer (np.
8417100020 — bez spacji).

WK

Naczepy, przyczepy centralnoosiowe i wézki Dolly

3do4 |4S/3M; 3. PRV 841 710 000 0 | Pneumatyczne |iEBS Premium z 3. modulatorem
modulator na osi
tylngj
3do4 |4S/3M; 3. PRV 841710 001 0 | Pneumatyczne | Bardzo dtuga przyczepa z systemem
modulator na osi iEBS Premium oraz 3. modulatorem i
tylnej repeaterem CAN
2do3 |2S/2M lub 4S/2M | PRV 841710 002 0 | Pneumatyczne | Wszystkie warianty iEBS
3 2S/2M lub 4S/2M | Zawér PREV |841 710 003 0 | Pneumatyczne | Wszystkie warianty iEBS
+ 3/2-drozny
3 2S/2M + SLV PRV 841 710 004 0 | Pneumatyczne | Przyczepy z osiami samoskretnymi oraz
zaworem do wysterowania nizszego
cisnienia
3 4S/2M PRV 841 710 005 0 | Parametry Przyczepa z zawieszeniem mechanicznym,
mechaniczne | wyposazona w czujnik wysokosci
3 2S/2M PRV 841 710 006 0 | Pneumatyczne | Naczepa typu inloader w konfiguracji z
pojedynczym zaworem zwalniania
3 2S/2M PRV 841 710 007 0 | Pneumatyczne |Naczepa typu inloader w konfiguracji z
podwadjnym zaworem zwalniania
3 4S/2M PRV 841 710 008 0 | Pneumatyczne | Naczepa typu inloader w konfiguracji z
pojedynczym zaworem zwalniania
3 2S/2M lub 4S/2M | PRV 841 710 009 0 | Pneumatyczne | Wszystkie warianty iEBS Air
2 4S/2M PRV 841710 010 0 | Parametry Przyczepy z mechanicznym hamulcem
mechaniczne | postojowym
3 4S/3M; 3. PRV 841710 011 0 | Pneumatyczne
modulator na osi
tylnej
3 2S/2M + SLV; PRV 841 710 012 0 | Pneumatyczne | Przyczepy z osiami samoskretnymi oraz
zaworem do wysterowania nizszego
ci$nienia.
0$ samoskretna wyposazona w Unistop
3 2S/2M + SLV; PRV 841 710 013 0 | Pneumatyczne | Przyczepy z osiami samoskretnymi oraz
zaworem do wysterowania nizszego
ci$nienia.
O$ samoskretna wyposazona w sitowniki
sprezynowe (np. TriStop D)
2do3 |2S5/2M PRV 841 710 014 0 |Pneumatyczne | Przyczepa przednia pociggu drogowego
2 2S/2M PRV 841 710 015 0 | Pneumatyczne | Wozek Dolly pociggu drogowego
2do3 |2S/2M PRV 841 710 016 0 | Pneumatyczne | Przyczepa przednia pociggu drogowego.
Router z czujnikiem ciénienia
2 2S/2M PRV 841 710 017 0 | Pneumatyczne | Wozek Dolly pociggu drogowego. Router
z czujnikiem cisnienia

Inteligentny, elektroniczny uktad hamulcowy do przyczep

243




10

Dodatek

6 2x 2S/2M PRV 841 710 018 0 | Pneumatyczne | Wieloosiowa przyczepa z routerem iEBS
2x modulator iEBS Premium i CAN
8 4S3M+ 2x 2S5/2M | PRV 841710 019 0 | Pneumatyczne | Wieloosiowa przyczepa z iEBS Premium z
2x modulator iEBS 3. modulatorem i routerem CAN
3 4S/2M Zawor PREV 1841 710 020 0 | Pneumatyczne
+ 3/2-drozny
3 4S/3M; 3. Zawor PREV | 841 710 021 0 | Pneumatyczne
modulator na + 3/2-drozny
przednigj osi
3 4S/3M; 3. Zawor PREV 1841 710 022 0 | Pneumatyczne
modulator na osi |+ 3/2-drozny
tylngj
2 2S/2M + SLV PRV 841 710 023 0 | Pneumatyczne | Przyczepy z osiami samoskretnymi oraz
zaworem do wysterowania nizszego
cisnienia
2 2S/2M PRV 841 710 024 0 | Pneumatyczne | Wszystkie warianty iEBS Air
1 2S/2M Zawoér PREV 1841 710 025 0 | Pneumatyczne
+ 3/2-drozny
2 4S/2M + SLV Zawoér PREV 1841 710 026 0 | Pneumatyczne | Przyczepy z osiami samoskretnymi oraz
+ 3/2-drozny zaworem do wysterowania nizszego
cisnienia.
2 4S/3M; 3. Zawér PREV 1841 710 027 0 | Pneumatyczne
modulator na + 3/2-drozny
przedniej 0si
2 4S/3M; 3. PRV 841 710 028 0 | Pneumatyczne
modulator na osi
tylnej
3 2S/2M + SLV lub | Zawdr PREV [841 710 029 0 | Pneumatyczne | Przyczepy z osiami samoskretnymi oraz
4S/2M + SLV + 3/2-drozny zaworem do wysterowania nizszego
ci$nienia.
3 4S/2M Zawoér PREV 1841 710 030 0 | Parametry Przyczepa z zawieszeniem mechanicznym,
+ 3/2-drozny mechaniczne | wyposazona w czujnik potozenia.
3 4S/3M; 3. PRV 841 710 031 0 | Pneumatyczne |Bardzo dtuga przyczepa z iEBS Premium i
modulator na osi repeaterem CAN
tylngj
3 4S/3M; 3. PREV 841 710 032 0 | Pneumatyczne |Bardzo dtuga przyczepa z repeaterem
modulator na osi CAN.
tylngj
3 2S/2M PREV 841 710 033 0 | Pneumatyczne |Bardzo dtuga przyczepa z osiami
samoskretnymi, zaworem do
wysterowania nizszego cisnienia i
repeaterem CAN.
3 2S/2M PREV 841 710 034 0 | Pneumatyczne |Bardzo dtuga przyczepa z repeaterem
CAN.
3 2S/2M PREV 841 710 035 0 | Mechaniczne |Bardzo dtuga przyczepa. Przyczepa
z zawieszeniem mechanicznym,
wyposazona w czujnik potozenia i
repeater CAN.
3 2S/2M Zawor PREV 841 710 036 0 | Pneumatyczne | Przedtuzana przyczepa
+ 3/2-drozny
3 2S/2M PREV 841 710 037 0 | Pneumatyczne |Przedtuzana przyczepa.
3 2S/2M + SLV ; Zawor PREV 841 710 038 0 | Pneumatyczne | Przedtuzana przyczepa.
+ 3/2-drozny
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3 2S/2M + SLV ; PREV 841 710 039 0 | Pneumatyczne | Przedtuzana przyczepa.

3 4S/3M; 3. Zawor PREV 841 710 040 0 | Pneumatyczne | Przedtuzana przyczepa.

modulator na osi |+ 3/2-drozny
tylnej
3 4S/3M; 3. PREV 841 710 041 0 | Pneumatyczne |Przedtuzana przyczepa.
modulator na osi
tylnej
3 2S/2M Zawor PREV | 841 710 042 0 | Mechaniczne | Przedtuzana przyczepa.
+ 3/2-drozny

3 2S/2M PREV 841 710 043 0 | Mechaniczne | Przedtuzana przyczepa.

1 2S/2M PREV 841 710 044 0 | Pneumatyczne

2do3 |2S/2M lub 4S/2M | PREV 841 710 045 0 | Pneumatyczne

2 2S/2M + SLV ; Zawoér PREV 841 710 046 0 | Pneumatyczne

+ 3/2-drozny
2 2S/2M + SLV ; PREV 841 710 047 0 | Pneumatyczne
2 4S/3M; 3. PREV 841 710 048 0 | Pneumatyczne
modulator na
przedniej osi
2 4S/3M; 3. PREV 841 710 049 0 | Pneumatyczne
modulator na osi
tylnej
3 2S/2M + SLV Zawor PREV 841 710 050 0 | Pneumatyczne | Przyczepy z osiami samoskretnymi oraz
+ 3/2-drozny zaworem do wysterowania nizszego
ci$nienia.

3 2S/2M + SLV PREV 841 710 051 0 | Pneumatyczne | Przyczepy z osiami samoskretnymi oraz
zaworem do wysterowania nizszego
cisnienia. Konfiguracja z zaworem PREV

3 4S/3M; 3. PREV 841710 052 0 | Pneumatyczne |Konfiguracja z PREV i 3. modulatorem na

modulator na przedniej osi
przedniej osi
3 4S/3M; 3. PREV 841 710 053 0 | Pneumatyczne
modulator na osi
tylnej
2do3 |2S/2M lub 4S/2M | PREV 841 710 054 0 | Pneumatyczne
2 4S/3M; 3. PREV 841 710 055 0 | Pneumatyczne
modulator na osi
tylnej
3 2S/2M + SLV Zawoér PREV [841 710 056 0 | Pneumatyczne | Przyczepy z osiami samoskretnymi oraz
+ 3/2-drozny zaworem do wysterowania nizszego
ci$nienia.

3 2S/2M + SLV PREV 841 710 057 0 | Pneumatyczne | Przyczepy z osiami samoskretnymi oraz
zaworem do wysterowania nizszego
ci$nienia.

2 2S/2M + SLV PREV 841 710 058 0 | Pneumatyczne |Przyczepy z osiami samoskretnymi oraz
zaworem do wysterowania nizszego
ci$nienia.

3 4S/2M PREV 841 710 059 0 | Parametry Przyczepa z zawieszeniem mechanicznym,

mechaniczne | wyposazona w czujnik potozenia.

2 4S/2M PRV 841 710 060 O | Parametry Przyczepa z zawieszeniem mechanicznym,

mechaniczne | wyposazona w czujnik potozenia.
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Przyczepa z dyszlem

1F1R 4S/3M PREV Pneumatyczne 841 610 000 0
3. modulator na osi tylnej
1F1R 4S/3M PREV Mechaniczny z 8416100010
3. modulator na przedniej osi wykrywaniem
obcigzenia
2F2R: |2x 2S/2M PREV Pneumatyczne 8416100020
1F2R 2x modulator iEBS
3F3R 4S/3M PREV Pneumatyczne 841 610 0030
3. modulator na przedniej osi
1F1R 4S/3M PREV Pneumatyczne 841 610 004 0
1F1R 4S/3M Zawor PREV + |Pneumatyczne 841 610 005 0
3. modulator na przedniej osi |3/2-drozny
1F1R 4S/3M PREV Pneumatyczne 841 610 006 0
3. modulator na przedniej osi
1F1R 4S/3M Zawor PREV + |Pneumatyczne 841610007 0
3/2-drozny
3F3R 4S/3M PREV Pneumatyczne 8416100080
3. modulator na przedniej osi
1F2R 2x 25/2M Zawor PREV + |Pneumatyczne 8416100090
2x modulator iEBS 3/2-drozny
2F2R 2x 25/2M Zawor PREV + |Pneumatyczne 8416100100
2x modulator iEBS 3/2-drozny
2F2R 4S/3M PREV Pneumatyczne 8416100110
3. modulator na przedniej osi
2F2R 4S/3M PREV Mechaniczne 8416100120
3. modulator na osi tylnej
2F2R 4S/3M PREV Pneumatyczne 8416100130
3. modulator na przedniej osi
2F2R 4S/3M Zawor PREV + |Pneumatyczne 841610014 0
3. modulator na przedniej osi |3/2-drozny
2F2R 4S/3M Zawor PREV + |Pneumatyczne 8416100150
3. modulator na przedniej osi |3/2-drozny
2F2R 4S/3M Zawor PREV + |Pneumatyczne 8416100160
3. modulator na osi tylnej 3/2-drozny
1F2R 4S/3M PREV Pneumatyczne 8416100170
3. modulator na przedniej osi
1F2R 4S/3M Zawor PREV + |Pneumatyczne 8416100180
3. modulator na przedniej osi |3/2-drozny
2F2R 4S/3M Zawor PREV + |Pneumatyczne 8416100190
3. modulator na przedniej osi |3/2-drozny
2F2R 4S/3M PREV Pneumatyczne 8416100190
3. modulator na przedniej osi
1F2R 4S/3M PRV Pneumatyczne 8416100200
3. modulator na przedniej osi
1F1R 4S/3M PRV Pneumatyczne 841610 021 0
3. modulator na przedniej osi
1F2R 4S/3M PRV Pneumatyczne 8416100230
3. modulator na przedniej osi
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