ROZHRANI . ZDR SE ZAKAZNICKYM RiDICIM MODULEM PRO EXTERNI
RIZENi OTACEK U TG

1. Oblast pouziti

Pouzivané pojmy a zkratky

Platné smérnice a normy

Adresy a kompetence

Vseobecné pokyny pro rozhrani ZDR s KSM

o e > »w b

Pokyny pro parametrizaci KSM

6.1. Zakladni funkce pfi regulaci meziotacek

6.2. Moznosti parametrizace u KSM

7. Rozhrani A-CAN

7.1. VsSeobecné informace

7.2. Parametrizace A-CAN

7.3. Informace o provoznim stavu vozidla na A-CAN
7.4. Mozné pozadavky na KSM pres A-CAN
7.5. Odesilana hlaseni A-CAN

© N N N N N B~ p AW ouow NN

7.6. Pfijimana hlaseni A-CAN 17

7.7. Zpracovani informaci KSM/FFR obsazenych v hlaseni KSMA 19

8. Popis vyvodt a schémata zapojeni 20

9. Provedeni rozhrani a misto montaze 27

10. Priklady zapojeni 29

Rozhrani TG ZDR-KSM 1



é\/&l INT) |

1. Oblast pouziti

Tento popis rozhrani plati pro vSechny vyrobce nastaveb, ktefi potfebuji ,externi fizeni otaek” na uzitkovém vozidle MAN.
Zde popsané rozhrani doplfiuje sériové ,rozhrani ZDR s FFR" a rozSifuje ho tak o mnoho dal$ich funkci. Zde popsané provedeni
rozhrani se tyka vozidel konstrukéni fady “Trucknology® Generation” (TG).

2. Pouzivané pojmy a zkratky

V popisu vyvodl se pouzivaji nasledujici odborné terminy, resp. zkratky:

Termin / zkratka

Vysvétleni

A-CAN

Sbérnice CAN nastavby

AUS (VYP) Vypnuti funkce FGR/FGB/ZDR

DBG Omezeni poctu otacek

DE Digitalni vstup

EMV (EMC) Elektromagneticka slucitelnost

FFR Ridici pogitaé vozidla

FGR/FGB/ZDR Regulace rychlosti jizdy / omezeni rychlosti jizdy / regulace meziotacek
GETRIEBE-N Neutralni poloha prevodovky

HGB Omezeni maximalni rychlosti

HP Automaticka prevodovka ZF HP...

KSM Zakaznicky fidici modul

KS Zkrat

LED Dioda emitujici svétlo

M3135 Podnikova norma MAN (pismeno M + 4-mistné Cislo)
MAN-cats 11® Pocitacovy diagnosticky systém dilen MAN

MBG Omezeni to€ivého momentu

MEMORY Opétovné vyvolani ulozené funkce

NA Pomocny pohon

PIN Kontakt konektoru

R-Gang (Chod R)

Chod vzad (zpatecka)

SET-

Zabrzdéni, resp. sniZeni a nastaveni poctu otacek

SET+ Zrychleni, resp. zvySeni a nastaveni poctu otacek

SG Ridici jednotka

T-CAN Sbérnice CAN hnaciho ustroji (CAN = Controller Area Network)
+Upg, Kladné napéti akumulatord

-Ugar Zaporné napéti akumulatord

ZDR Regulace / regulator meziotacek
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Platné smérnice a normy

Aktualné platné smérnice pro nastavby nakladnich automobilll a navésovych tahacu, zde obzvlasté sesit
~Elektricky systém* a sesit , Trucknology Generation®, véetné vSech dodatkl v informacich vyrobcli nastaveb
Technické pozadavky MAN - relé pro uzitkova vozidla

Norma MAN M3285 (EMC) a smérnice EU 72/245/EEC v¢. 95/54/EEC

Norma MAN M3135 (elektricka vedeni)

DIN 40050

DIN 40839, ¢ast 1,3 a 4

DIN 57879, ¢ast 3

VDE 0879, ¢ast 3

VG 95370 az 95377

MIL-STO 461 a 462

ISO 11898-24V

SAE J1939/ff

Adresy a kompetence

Zdroje referenci jsou uvedeny ve smérnicich pro nastavby nakladnich automobilll MAN. Ty mlZete ziskat na adrese:

MAN Nutzfahrzeuge AG / Abt. ESC (fax: +49 089 1580 4264)
Postfach 50 06 20
D-80976 Miinchen

VSeobecné pokyny pro rozhrani ZDR s KSM

Rozhrani neni soucasti dodavky sériového vozidla a musi se objednavat zvlast.

Pozadované parametry v fidici jednotce KSM, jako napf. omezeni poctu otacek, omezeni to¢ivého momentu atd.,
musite sdélit prodejci MAN pfi sjednavani zakazky na naprogramovani od vyrobce.

Priprava ,zafizeni Start-Stop® je systém nezavisly na rozhrani pro externi fizeni otacek a musi se objednavat zvlast.
Vedeni pro externi ovladaci dil (startovani a zastavovani motoru) jsou uloZena svinuta v konci ramu.

PFiprava ,blokovani zpatecky pro vozidla na svoz odpadu“ neni soucasti rozhrani a musi se objednavat zvlast.

Pfi osazovani rozhrani je treba postupovat s nejvyssi opatrnosti, protoze se jedna o zasadni zasah do palubni sité a
kabelaze elektroniky.

Smi se pouzivat jen elektricka vedeni, ktera vyhovuji normé& MAN M3135.

Smi se pouzivat vyhradné relé vyhovuijici technickym poZzadavkiim MAN na relé pro externi osazeni.

Je tfeba zajistit spravné spojeni kontaktll pfi dodrzovani pokynt vyrobce kontaktd.

Externi ovladaci dily nastavby musi odpovidat stupni kryti IP69K podle DIN 40050 a navic musi byt zajistény proti
nezadoucim cizim zasahim.

Elektrické napajeni (+UBAT) agregatu a fidicich jednotek nastavby musi byt odebirano z akumulatord pfes vhodnou
samostatnou pojistku ve vedeni. Odbér +12 V jen z jednoho akumulatoru je nepfipustny.

Pro ukostfeni je nutné pouzit oddéleny kabel ke spole€nému ukostfovacimu bodu na lozisku motoru (ram vozidla se nesmi
pouzivat v rozporu s uréenym ucelem jako soucast ukostieni!).

RGzné ukostfovaci potencialy externich obvodUl nesmi byt vzajemné propojené.

Obvod rozhrani musi byt oddéleny od zatézovaciho obvodu fizeni nastavby.

Externi obvody musi splfiovat pozadavky normy MAN M3285 na systém uzitkového vozidla. V souladu s tim nesmi mit
radiova zafizeni, napf. pro radiové dalkové ovladani, zadny vliv na funkce uzitkového vozidla popsané v technickych
pozadavcich.

Priklady zapojeni, uvadéné zde firmou MAN pro nazornost, zasadné nepredstavuji zadné konstrukéni navody.
Ten, kdo provadi zapojeni rozhrani, nese pak také veSkerou odpovédnost.
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6.2.

Pokyny pro parametrizaci KSM
Zakladni funkce pfri regulaci meziotacek

Parametrizace jednotlivych rezim( ZDR se provadi ve FFR. Pomoci sériového rozhrani ZDR (FFR) je pak mozZné externé
(vné kabiny) vybirat jednotlivé rezimy.

Moznosti parametrizace FFR a popis vyvodu ,rozhrani ZDR s FFR® jsou popsany v dokumentu ,Rozhrani ZDR s fidicim
pocitatem vozidla pro externi fizeni otacek u TG".

Diky ,rozhrani ZDR s KSM* jsou externé (vné kabiny) k dispozici funkce ,SET+*, ,SET-, ,MEMORY* a ,AUS", jiZ znamé z
ovladaciho dilu tempomatu.

Kromé toho Ize aktivaci omezeni poctu otaéek realizovat dalSi meziotacky.

Moznosti parametrizace u KSM

U KSM je mozné parametrizovat rizné funkce pomoci MAN-cats 11®:

Omezeni poctu otacek:
PFi aktivaci pfislusnych vyvodt DBG (X1997 / vyvody 1 a 2) se vybird parametrizované omezeni poctu otacek.

Omezeni to€ivého momentu.
PFi aktivaci pfislusnych vyvodi MBG (X1997 / vyvody 3 a 4) se vybira parametrizované omezeni to¢ivého momentu.

Pocet ota€ek motoru:
Je mozné parametrizovat pocet impulsti na otaéku motoru a prahovy pocet otacek, od néhoz ma byt vydavan obdélnikovy
signal (klicovaci pomér 50/50).

Digitalni vstupy ZDR:

Je mozné parametrizovat, jestli maji byt podporovany vstupy (SET+/-, MEMORY a AUS). Jsou-li tyto vstupy podporovany,
ignoruji se pfipadné instrukce z A-CAN. Pokud tyto vstupy nejsou podporovany, jsou zpracovavany pfipadné instrukce z A-
CAN a ignorovano mozné sepnuti digitalnich vstupd.

Rozhrani A-CAN:
Moznosti parametrizace jsou popsany v kap. 7.2.

Rozhrani TG ZDR-KSM
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. Detekce poruch u nasledujicich spinacich signalnich vystupu:
. Spinace high-side
. Parkovaci brzda (X1997 / vyvod 5)
. Brzda (X1997 / vyvod 6)
. Chod R (X1997 / vyvod 7)
. Spojka (X1997 / vyvod 8)
. Kontrolka (X1997 / vyvod 10)
. Varovani nadrze (X1997 / vyvod 11)
. Pfipravenost k provozu (X1997 / vyvod 12)
. Spina¢ low-side
. Getriebe-N (X1997 / vyvod 9)
Pfi detekci poruch jsou mozné néasledujici varianty:
. Bez detekce poruch
Spinaci signalni vystup neni monitorovan
. S detekci poruch
= Monitorovani spinacl high-side:
Signal high: je monitorovan zkrat vici kostre
Signal low: je monitorovan zkrat vici +U,,; a rozpojeni vedeni
= Monitorovani spinacl low-side:
Signal high: je monitorovan zkrat vaci kostrfe a rozpojeni vedeni
Signal low: je monitorovan zkrat vagi +U,,
. S detekci poruch a testovacimi impulsy (,rozSifené monitorovani poruch®)
= Testovaci impulsy béhem spusténi systému KSM (do cca 3 sekund po ,zapnuti svorky 15%)

Béhem spusténi systému je monitorovan zkrat vici +U,,., zkrat v(¢i kostfe a rozpojeni vedeni.
Pak probiha monitorovani poruch v zavislosti na verzi spinaciho signalniho vystupu.
= Testovaci impulsy
Nezavisle na verzi spinaciho signalniho vystupu je od ,zapnuti svorky 15 monitorovan zkrat vaéi +U
zkrat vUci kostie a rozpojeni vedeni.

BAT’

Predpoklad pro detekci poruch:
Zatéz na vystupu u spinacél high-side nesmi byt vétsi nez 400 Q a u spinacl low-side vétsi nez 200 Q.

Upozornéni:
S aktivaci detekce poruch se podstatné zlepSuje hloubka diagnostiky komponent pfipojenych k ,rozhrani ZDR s KSM* a tim se
dosahuje zvyseni funkéni bezpecnosti, resp. vyuzitelnosti vozidla.

Detekce poruch pfi rlizné parametrizaci na pfikladu spinaciho signainiho vystupu ,Chod R*:

. Vystup neni podporovan (je pfipojena zatéz):
Detekce poruch neni aktivni

Nelze detekovat zadnou poruchu (zkrat vici kostfe / zkrat vaci +U,,. / rozpojeni)

+U_ _+
BAT Vystup R-Gang
aktivovany t
Neni zafazena zpatecka Je zafazena zpatecCka Neni zafazena zpatecka
t=0s t=3s: : konec faze B '
sv. 15 zap Spusténi systému KSM
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. Vystup je podporovan (musi byt pfipojena zatéz!):
Detekce poruch je aktivni: je monitorovan aktualni stav vystupu

Zkrat vici +U,,

Zkrat vuci +U,, . nebo rozpojeni Zkrat v(c¢i kostre nebo rozpojeni
I Il
+U _+
BAT Vystup R-Gang
aktivovany
t
Neni zafazena zpatecka Je zafazena zpatecCka Neni zafazena zpatecka
t=0s t=3s: konec faze B '
sv. 15 zap Spusténi systému KSM
. Vystup je podporovan (musi byt pfipojena zatéz!):
Detekce poruch je aktivni: je monitorovan aktualni stav vystupu a testovaci impulsy pouze pfi nabéhu fidici jednotky KSM
(kontrola zkratu vici kostie u spinacl high-side a kontrola zkratu vaci UBAT u spinacl low-side).
Zkrat v(ci kostre /
zkrat vagi +U, ., Zkrat vaci +U, .
nebo rozpojeni Zkrat va¢i +U,,; nebo rozpojeni Zkrat vUci kostre nebo rozpojeni
I Il Il
+U_ _+
BAT Vystup R-Gang
aktivovany
t
Neni zafazena zpatecka Je zafazena zpatecCka Neni zafazena zpatecka
t=0s t=3s: konec faze B '
sv. 15 zap Spusténi systému KSM
. Vystup je podporovan (musi byt pfipojena zatéz!):

Detekce poruch je aktivni: je monitorovan aktualni stav vystupu a cyklické testovaci impulsy (permanentni monitorovani
zkratu vaéi kostie u spinacd high-side a permanentni monitorovani zkratu viaci UBAT u spinacl low-side).

Zkrat v(¢i kostfe / zkrat vaci +U,,, / rozpojeni

T

t

Neni zafazena zpatecka Je zarfazena zpatecka Neni zafazena zpatecka
t=0s t=3s: konec faze © '
sv. 15 zap Spusténi systému KSM

Upozornéni:
Testovaci impulsy maji dobu trvani cca 1 ms a interval opakovani cca 300 ms.

Pozor:
Spinaci signalni vystupy KSM se aktivuji hlasenimi CAN, ktera jsou odesilana z T-CAN do KSM.
Pokud zlstane hlaseni CAN vypnuté, sepne se k nému nalezejici signalni vystup KSM do pfedem definovaného stavu:

Spinace high-side: low
Spinace low-side: high

Rozhrani TG ZDR-KSM 6



7. Rozhrani A-CAN

7A1. VSeobecné informace

Pro komunikaci na sbérnici CAN nastavby je k dispozici vysokorychlostni rozhrani CAN podle ISO 11898-24V a specifikace 2.0B.

Rychlost prenosu je 250 kbit/s.

Pro ochranu MAN CAN ve vozidle proti vnéjSim vliviim, resp. porucham je sbérnice A-CAN UplIné galvanicky oddélena.
Je pevné pfipojen zakon€ovaci odpor 120 Q a nainstalovana filtracni tlumivka CAN.
Datové vedeni CAN je az po rozhrani provedeno jako 2-zilové kroucené vedeni (Cislo dilu MAN: 07.08132.4384). Vedeni z rozhrani
do fidici jednotky nastavby musi byt z diivodi EMC provedeno co mozna nejkrat$i a kroucené (viz ISO 11898-24V).

MAN pfitom doporucuje vedeni s Cislem dilu MAN 07.08132.4384 (FLRY-2x0,75-B-28-or-bror).

PFi definovani A-CAN vychazi MAN ze SAE J1939/ff.
Cislovani uvadéné v zavorkach u identifikatort se vztahuje k SAE J1939/71 ,VEHICLE APPLICATION LAYER®.

7.2. Parametrizace A-CAN

Kazdé hlaseni, které pfijme KSM na sbérnici T-CAN, je odeslano také na A-CAN. Je mozné parametrizovat, aby jednotliva nebo

vSechna hlaseni A-CAN nebyla posilana.

Je mozné parametrizovat, jestli bude pfijaté hladeni (KSMA) ignorovano nebo zpracovano elektronikou nastavby v KSM.
Rovnéz je mozné parametrizovat timeout pfijmu a v pfipadé potieby také identifikator pfijatého hlaseni.

7.3.

Informace o provoznim stavu vozidla na A-CAN

Pres A-CAN mohou byt v zavislosti na urovni vybaveni vozidla a parametrizaci v KSM poskytovany do elektroniky nastavby

nasledujici informace:

Hnaci ustroji oteviené nebo zaviené
Vystupni pocet otaCek prfevodovky

» Vstupni pocet otacek prevodovky
Prokluz spojky

Zvoleny rychlostni stuper

k vystupnimu

Aktualni/posledni rychlostni stupen
» Zafazeni rychlostniho stupné
Neutralni poloha pfevodovky

* Pomér vstupniho poctu otaéek prevodovky

Pozadovan/aktivovan pomocny pohon 1
PoZadovan/aktivovan pomocny pohon 2
Aktivace parkovaci brzdy

Rychlost vozidla

Seslapnuti pedalu spojky

Seslapnuti pedalu brzdy

ABS aktivni/neaktivni

Poloha brzdového pedalu

Je/neni zafazena zpatecka

ToCivy moment motoru / vstfikované
mnozstvi

Pocet otdEek motoru

Poloha kickdown

Volnobézna poloha

« Stupen vytizeni motoru

* Poloha plynového pedalu

» Tlak motorového oleje

» Teplota chladici vody

» Teplota paliva

» Teplota motorového oleje

 Tlak vzduchu pro parkovaci brzdu,
resp. pfivod privésu

* Brzdovy okruh 1 a2

+ Privodni tlak pro pfidavné (doplnikové)

vybaveni

Tlak vzduchu (okoli)

Teplota vzduchu (okoli)

Cas/datum (GMT =“General Mean

Time"®)

+ Celkovy stav kilometrQ

« Denni pocitadlo kilometr(i

7.4.

Mozné pozadavky na KSM pres A-CAN

KSM muze na sbérnici A-CAN prebirat nasledujici poZzadavky z elektroniky vozidla pro dalSi zpracovani ve FFR:

to¢ivého momentu

» Pozadavek na to¢ivy moment / omezeni

» Pozadavek na otacky / omezeni otacek

PoZadavek na regulator meziotacek,
rezim ZDR S, 1-7

Pozadavek na obsluhu ZDR
(SET+/-, MEM, AUS)

» Omezeni nejvyssi rychlosti

» Externi spoudténi a zastavovani
motoru (toho ¢asu [2/01] mozné
pouze zastavovani motoru!)

Rozhrani TG ZDR-KSM
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7.5 Odesilana hlaseni A-CAN

Nasledujici odesilana hlaSeni mohou byt pfipravena v KSM pro A-CAN:

ETC1: Elektronicka Fidici jednotka pfevodovky #1 (3.3.5 = kapitola SAE J1939/ff) 0CF00203
Rychlost Délka dat Format PDU PDU specific Standardni Cislo skupiny Identifikator
opakovani priorita parametr(
pfenosu
10 ms 8 bajtu 240 2 3 0x00F002 0x0CF00203
Bajt Bit Popis
1 8az3 XX (informace nepodstatna pro vyrobce nastavby)
2a1 stav hnaciho ustroji ETC1 [driveline_engaged] (3.2.2.6)
00 hnaci ustroji oteviené (driveline disengaged)
01 hnaci ustroji zaviené (driveline engaged)
10 signal chybny (error)
1 | signal neni k dispozici (not available)
2a3 -—- vystupni pocet otacek prevodovky [output_speed_TCU] (3.2.1.14)
0,1250t/minnabit |  offset[ot/min]=0 | rozsah [ot/min] = 0 az 8031,875
4 - prokluz spojky [clutch_slip] (3.2.1.20)
% na bit = 0,4 | offset [%] = 0 | rozsah [%] = 0 a2 100
5 - XX
6a7 - vstupni pocet otacek prevodovky [input_speed] (3.2.5.55)
0,1250t/minnabit |  offset[ot/min]=0 | rozsah [ot/min] = 0 az 8031,875
8 - XX
ETC2: Elektronicka Fidici jednotka pfevodovky #2 (3.3.8) 18F00503
Rychlost Délka dat Format PDU PDU specific Standardni Cislo skupiny Identifikator
opakovani priorita parametr(
pfenosu
100 ms 8 bajtu 240 5 6 0x00F005 0x18F00503
Bajt Bit Popis
1 --- zvoleny rychlostni stupen [selected_gear] (3.2.1.23)
2a3 -—- pomeér vstupnich otacek prevodovky k vystupnim[actual_gear_ratio] (3.2.1.25)
0,001 na bit | offset = 0 | rozsah=0...64,255
- aktualni/posledni rychlostni stupen [current_gear] (3.1.2.22)
5az8 XX
Upozornéni:
Offset =-125 Rozsah = -125 ... 125

Hodnoty s kladnym znaménkem pfedstavuji rychlostni stupné vpfed a hodnoty se zapornym znaménkem rychlostni stupné vzad.
Hodnota ,0“ se pouziva pro neutralni polohu pfevodovky, hodnota ,126“ pro parkovaci polohu (u automatické prfevodovky).

Rozhrani TG ZDR-KSM 8
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ETC3: Elektronicka Fidici jednotka pfevodovky #3 (3.3.50) 1CFEC703
Rychlost Délka dat Format PDU PDU specific Standardni Cislo skupiny Identifikator
opakovani priorita parametr(
prenosu
kazdou sekundu 8 bajtl 254 199 7 0x00FEC7 0x1CFEC703
nebo pfi zméné
stavu
Bajt Bit Popis
1a2 - XX
3 8az5h XX
4a3 je zarazen rychlostni stupen (ukazatel zafazeného rychlostniho stupné) [shift_finger_status_1] (3.2.6.20)
00 vypnuto (off)
01 zapnuto (on)
10 signal chybny (error)
11 signal neni k dispozici (not available)
2a1 neutralni poloha prevodovky (ukazatel neutralu) (3.2.6.19)
00 vypnuto (off)
01 zapnuto (on)
10 signal chybny (error)
11 signal neni k dispozici (not available)
4az6 -—- XX
7 8a7 neni definovano
6az4 stav pomocného pohonu NA1 [PTO2_state]
0x1 pozadovany (requested)
01x zapnuty (aktivni)
1xx neni definovan
3az1 stav pomocného pohonu NA2 [PTO1_state]
0x1 pozadovany (requested)
01x zapnuty (aktivni)
1xx neni definovan
8 - XX
Upozornéni:

Stav pomocného pohonu neni definovan podle SAE 1939/71.
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Ccveh_speed: Tempomat / rychlost vozidla (3.3.31) 18FEF100
Rychlost Délka dat Format PDU PDU specific Standardni Cislo skupiny Identifikator
opakovani priorita parametr(i
prenosu
100 ms 8 bajta 254 241 6 OxO0FEF1 0x18FEF100
Bajt Bit Popis
1 8azh XX
4a3 aktivace parkovaci brzdy [park_brake_switch] (3.2.6.8)
00 parkovaci brzda neni aktivovana (parking brake not set)
01 parkovaci brzda je aktivovana (parking brake set)
10 hlaseni CAN je chybné (error)
11 hlaseni CAN neni k dispozici (not available)
2a1 XX
2a3 -—- rychlost vozidla [veh_speed_FFR] (3.2.1.12)
km/h na bit = 1/256 offset [km/h] =0 ‘ rozsah [km/h] =0 ... 251
4 8a7 seslapnuti spojkového pedalu [clutch_switch] (3.2.6.12)
00 spojkovy pedal neni seSlapnuty (clutch pedal released)
01 spojkovy pedal je seslapnuty (clutch pedal depressed)
10 signal je chybny (error)
11 signal neni k dispozici (not available)
6ab seSlapnuti brzdového pedalu [brake_switch] (3.2.6.11)
00 brzdovy pedal neni seslapnuty (brake pedal released)
01 brzdovy pedal je seslapnuty (brake pedal depressed)
10 signal je chybny (error)
11 signal neni k dispozici (not available)
4az1 XX
5az8 - XX

Rozhrani TG ZDR-KSM
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EBC1: Elektronicka fidici jednotka brzdy #1 (3.3.4) 18F0010B
Rychlost Délka dat Format PDU PDU specific Standardni Cislo skupiny Identifikator
opakovani priorita parametr(i
prenosu
100 ms 8 bajtl 240 1 6 0x00F001 0x18F0010B
Bajt Bit Popis
1 8a7 XX
6ab ABS je aktivni [ABS_active] (3.2.2.9)
00 systém ABS neni aktivovan (ABS passive but installed)
01 systém ABS je aktivovan (ABS active)
10 rezervovano (reserved)
1" nespousti zadnou reakci
4az1 XX
2 - poloha brzdového pedalu (brake pedal position) [BP_position] (3.2.1.18)
0,4 % na bit | offset = 0 % | rozsah=0% ... 100 %
3az8 - XX
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AUX_STAT_ZBR1: Pomocny stav vstupu/vystupu Fidici jednotky karosérie #1 18FFA121
Rychlost Délka dat Format PDU PDU specific Standardni Cislo skupiny Identifikator
opakovani priorita parametr(
pfenosu
kazdou sekundu 8 bajtl 255 161/A1, 6 0x00FFA1 0x18FFA121
nebo pfi zméné
stavu
Bajt Bit Popis
1 8a7 je zafazena zpate€ka (u manualnich prfevodovek)
00 vypnuto (off)
01 zapnuto (on)
10 signal je chybny (error)
11 signal neni k dispozici (not available)
6ab informace o prili§ nizké hladiné paliva v aktualni nadrzi
00 vypnuto (off)
01 zapnuto (on)
10 signal je chybny (error)
11 signal neni k dispozici (not available)
4az1 XX
2 8az3 XX
2a1 informace o nouzovém vypnuti
00 vypnuto (off)
01 zapnuto (on)
10 signal je chybny (error)
11 signal neni k dispozici (not available)
3az8 - XX
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EEC1: Elektronicka fidici jednotka motoru #1 (3.3.7) 0CF00400
Rychlost Délka dat Format PDU PDU specific Standardni Cislo skupiny Identifikator
opakovani priorita parametr(
pfenosu
FFR vysila 8 baijtl 240 4 3 0x00F004 0x00F00400
EEC1 kazdych
10 ms.
SAE 12-50 ms
Bajt Bit Popis
1a2 XX
3 toCivy moment motoru / vstfikované mnozstvi (actual engine torque) [act_eng_torque] (3.2.1.5)
1% na bit | offset=-125% | rozsah=-125%...125%
4ab --- pocet otacek motoru (engine speed) [engine_speed] (3.2.1.9)
0,125 ot./min na bit ‘ offset = 0 ot./min ‘ rozsah =0 ... 8031,875 ot./min
6az8 XX
EEC2: Elektronicka fidici jednotka motoru #2 (3.3.6) 0CF00300
Rychlost Délka dat Format PDU PDU specific Standardni Cislo skupiny Identifikator
opakovani priorita parametr(
pfenosu
50 ms 8 bajtl 240 3 3 0x00F003 0x00F00300
Bajt Bit Popis
1 8az5h neni definovano (not defined)
4a3 poloha kickdown (AP kickdown switch) [AP_kickdown_sw] (3.2.2.5)
00 funkce kickdown neni aktivovana (kickdown passive)
01 funkce kickdown je aktivovana (kickdown active)
10 signal je chybny (error)
11 signal neni k dispozici (not available)
2a1 volnobézna poloha (AP low idle switch) [AP_low_idle_sw] (3.2.2.4)
00 pedal neni ve volnobézné poloze (AP not in low idle condition)
01 pedal je ve volnobézné poloze (AP in low idle condition)
10 signal je chybny (error)
11 signal neni k dispozici (not available)
2 - poloha plynového pedalu (accelerator pedal (AP) position) [AP_position] (3.2.1.8)
0,4 % = na bit ‘ offset =0 % ‘ rozsah =0 % ... 100 %
3 - stupen vytizeni motoru (load at current speed) [load_curr_speed] (3.2.1.7)
1% na bit | offset = 0 % | rozsah=0% ... 100 %
4az8 - XX
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EngFlui_LevPre: Hladina a tlak motorového oleje (3.3.29) 18FEEF00
Rychlost Délka dat Format PDU PDU specific Standardni Cislo skupiny Identifikator
opakovani priorita parametr
prenosu
500 ms 8 baijtt 254 239 6 OxOOFEEF 0xO0FEEFO00
Bajt Bit Popis
1az3 - XX
4 - tlak oleje (engine oil pressure) [eng_oil_press] (3.2.5.28)
40 mbar na bit offset = 0 mbar ‘ rozsah = 0 bar ... 10 bar
5az8 - XX
Eng_Temp: Teplota motoru (3.3.28) 18FEEEQO
Rychlost Délka dat Format PDU PDU specific Standardni Cislo skupiny Identifikator
opakovani priorita parametr(i
pfenosu
1s 8 baijtl 254 238 6 0x00FEEE 0x00FEEE00
Bajt Bit Popis
1 - teplota chladici vody (engine coolant temperature) [eng_cool_temp] (3.2.5.5)
1°C na bit | offset=-40°C | rozsah=-40°C...210°C
2 - teplota paliva (fuel temperature) [fuel_temp] (3.2.5.14)
1°C na bit | offset=-40°C | rozsah=-40°C ... 210°C
3a4 - teplota motorového oleje (engine oil temperature) [eng_oil_temp] (3.2.5.15)
0,03125 °C na bit | offset=-273°C | rozsah=-273°C ... 1735°C
5az8 -—- XX
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ECAM1: Pfivodni tlak 3.3.75 (ECAM1) 18FEAE30
Rychlost Délka dat Format PDU PDU specific Standardni Cislo skupiny Identifikator
opakovani priorita parametr(
prenosu
1s 8 bajtl 254 174 6 65,198 0x18FEAE30
Bajt Bit Popis
1 SAE: tlak pneumatického pfivodu (u vozidel MAN se nepouziva)[pneu_supply_press]
2 - SAE: tlak vzduchu pro parkovaci brzdu, resp. pfivés (MAN: okruh 3 {23})[park_trailer_press]
3 -—- SAE: tlak vzduchu pro provozni brzdu, okruh #1 (MAN: okruh 1 {21})[serv_brake_press1]
4 -— SAE: tlak vzduchu pro provozni brzdu, okruh #2 (MAN: okruh 2 {22})[serv_brake_press2]
5 - SAE: pfivodni tlak pomocného zafizeni (MAN: okruh 4 {24})[aux_equip_press]
6 -—- SAE: tlak vzduchového pérovani (MAN: pfivodni okruh) [air_susp_press]
7a8 XX
Upozornéni:
Bajt 6 neznamena u vozidel MAN tlak vzduchového pérovaniRozliSeni pro bajt 1 az 6
80 mbar na bit ‘ offset = 0 mbar rozsah = 0 bar ... 20 bar

Amb_Cond: Okolni podminky (3.3.35) 18FEF500
Rychlost Délka dat Format PDU PDU specific Standardni Cislo skupiny Identifikator
opakovani priorita parametr(i
prenosu
1s 8 bajtl 254 245 6 O0xO0FEF5 0xO00FEF500
Bajt Bit Popis
1 - tlak okolniho vzduchu (barometric pressure) [barometric_press] (3.2.5.43)
5 mbar na bit ‘ offset = 0 mbar ‘ rozsah =0 ... 1,25 bar
2a3 --- XX
4ab - teplota okolniho vzduchu (ambient air temperature) [amb_air_temp] (3.2.5.12)
0,03125°Cnabit | offset = -273 °C | rozsah=-273°C ... 1735,0 °C
6az8 - XX
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Time_Date: Cas a datum (3.3.20) 18FEEGEE
Rychlost Délka dat Format PDU PDU specific Standardni Cislo skupiny Identifikator
opakovani priorita parametr(i
prenosu
1s 8 bajth 254 230 6 FFOA 18FEE6GEE
Bajt Bit Popis
1 - sekundy (seconds) [seconds] (3.2.5.93)
0,25 s na bit offset=0s ‘ rozsah=0...59,75 s
2 - minuty (minutes) [minutes] (3.2.5.94)
1 min na bit offset = 0 min ‘ rozsah =0 ... 59 min
3 - hodiny (hours) [hours] (3.2.5.110)
1h na bit offset = 0 h | rozsah =0 ... 23 h
4 - meésic (month) [month] (3.2.5.112)1
1 mésic na bit ‘ offset = 0 mésicu ‘ rozsah =0 ... 12 mésicu
5 - den (day) [day] (3.2.5.111)2
0,25 dne na bit ‘ offset = 0 dnli ‘ rozsah =0 ... 31,75 dne
6 - rok (year) [year] (3.2.5.113)
1 rok na bit offset = +1985 let ‘ rozsah = 1985 ... 2235 let
7 - (lokalni offset minut) (3.2.5.296)
1 min na bit ‘ offset = 125 min ‘ rozsah = -59 min az +59 min
8 - (lokalni offset hodin) (3.2.5.297)
1 h na bit | offset=-125h | rozsah=-23haz+23h
Upozornéni:

' Hodnota , 0" se nepouziva. Hodnota ,1“ odpovida mésici ,lednu”, hodnota ,2“ mésici ,unoru” atd.
2 Hodnota ,0“ se nepouziva. Hodnoty ,1“ az ,4“ (0,25 dne/bit) odpovidaji prvnimu dni mésice, hodnoty ,5 az ,8“ druhému dni mésice atd.

Veh_dist: Vzdalenost vozidla s vysokym rozliSenim (3.3.54) 18FEC1EE
Rychlost Délka dat Format PDU PDU specific Standardni Cislo skupiny Identifikator
opakovani priorita parametr(
pfenosu
1s 8 bajth 254 193 6 FEC1 18FEC1EE
Bajt Bit Popis
1az4 -—- celkovy stav kilometr( (high resolution total vehicle distance) [tot_veh_dist] (3.2.5.106)
5 m na bit offset=0m ‘ rozsah =0 ... 21 055 406 km
5az8 - denni pocitadlo kilometrt (high resolution trip distance) [trip_distance] (3.2.5.107)

5 m na bit

offset=0m

| rozsah =0 ... 21 055 406 km
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7.6 Pfijimana hlaseni A-CAN
Nasledujici pfijimané hlaseni mlze byt zpracovavano v KSM a predavano dal do FFR:
KSMA: Zakaznicky fidici modul — nastavba OCEFFD55
Rychlost Délka dat Format PDU PDU specific Standardni Cislo skupiny Identifikator
opakovani priorita parametr(i
prenosu
10 ms 8 bajth 1 adresa urceni 3 vlastni: AEFO0 OC EF FD 55
KSM=FD,_,
Bajt Bit Popis
1 8a7 neni definovano (not defined)
6ab priorita fidiciho rezimu override [ksma_ocmp] (3.2.3.3), neni podporovano
4a3 pozadované podminky regulace rychlosti [ksma_rscc] (3.2.3.2),neni podporovano
2a1 fidici rezim override [ksma_ocm] (3.2.3.1), rezim zpracovani pro pocet otacek / tocivy
moment
00 zadné zpracovani (override disabled)
01 zadani poctu otacek / omezeni toCivého momentu(speed control)
10 zadani to¢ivého momentu / omezeni poctu otacek(torque control)
11 omezeni poctu otacek / to¢ivého momentu(speed / torque control)
2a3 -—- pozadovana rychlost / mez rychlosti [ksma_req_speed] (3.2.1.19)
0,125 ot./min na bit | offset = 0 ot./min | rozsah =0 ... 8031,875 ot./min
4 - poZadovany toCivy moment / mez to€ivého momentu [ksma_req_torque] (3.2.1.15)
1% na bit | offset = -125 % | rozsah=-125%...0 %
5 -—- pozadovana mez rychlosti jizdy [ksma_HGB]
1kmhnabit | offset = 0 km/h | rozsah =0 kmth ... 250 km/h
6 ovladani ZDR [ksma_sw_status]
podle SAE J1939/ff
8a7 spinac akcelerace tempomatu (3.2.6.17)
6ab spina¢ obnoveni tempomatu (3.2.6.16)
4a3 spina¢ dojezdu tempomatu (3.2.6.15)
2a1 spinac¢ nastaveni tempomatu (3.2.6.14)
u MAN
00000000 neutral
00000001 aus (vyp)
00000100 set -
00010000 obnoveni
01000000 set +
10101010 zavada
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Bajt Bit Popis
7 8az5 pozadavek rezimu ZDR [ZDR_mode_req]
0000 rezim S
0001 rezim 1
0010 rezim 2
0011 rezim 3
0100 rezim 4
0101 rezim 5
0110 rezim 6
0111 rezim 7
1000 vypnuti ZDR
1001 rezervovano (reserved)
1010 rezervovano (reserved)
1011 rezervovano (reserved)
1100 rezervovano (reserved)
1101 rezervovano (reserved)
1110 rezervovano (reserved)
1111 neni k dispozici (not available)
4a3 zastaveni motoru [ksma_MotorStop]
00 zadny pozadavek (no request)
01 zastaveni motoru
10 rezervovano (reserved)
11 nespousti zadnou reakci
2a1 startovani motoru [ksma_MotorStart]
00 zadny pozadavek (no request)
01 nastartovani motoru
10 rezervovano (reserved)
11 nespousti Zadnou reakci
8 XX
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7.7. Zpracovani informaci KSM/FFR obsazenych v hlaseni KSMA

Rozhodujici vyznam pro zpracovani poc¢tu otacek a to¢ivého momentu ma ,rezim fizeni override® (ocm) hlaseni KSMA (KSMA_ocm).
Nasledujici popis (pfipady 1-4) vysvétluje, jak se z KSMA_ocm generuje odpovidajici KSM1_ocm. KSM1 je hlaSeni T-CAN z KSM
do FFR. FFR standardné podporuje ocm=11 (regulace meze ota¢ek/momentu) hlaseni KSM1. Zpracovani reziml hlaseni KSM1
ocm=01 (regulace otacek) a ocm=10 (regulace momentu) neni ve FFR aktivni, ale da se v pfipadé potfeby aktivovat.

1. KSMA_ocm=11 — KSM1_ocm=11 (regulace meze otacek/momentu):

Omezeni (KSMA) jsou propojena s digitalnimi vstupy (to€ivy moment a pocet otacek) tak, ze se jako hlaSeni KSM1
pouZziva vzdy nejmensi hodnota

Pozadavek ZDR S, 1-7 je pfedavan dal prostfednictvim KSM1:

Aktivace ve FFR v zavislosti na vypinacich podminkach parametrizovanych ve FFR

Pozadavek ovladani ZDR (SET+/-, MEM, AUS) prostifednictvim KSMA nebo pomoci digitalnich vstupl KSM:

- V zavislosti na parametrizaci v KSM je pfedavan dal prostfednictvim KSM1: provedeni ve FFR

2. KSMA_ocm=01 — KSM1_ocm=01 (regulace poctu otacek):

Moznost zadani pozadované hodnoty poctu otacek, moznost omezeni v KSM1 pomoci digitalnich vstupl KSM
»,Omezeni poctu otacek*

Omezeni to€ivého momentu (KSMA) jsou propojena s digitalnimi vstupy ,Omezeni toCivého momentu* tak, ze se
jako hlaseni KSM1 pouziva vzdy nejmensi hodnota

Pozadavek ZDR S, 1-7 je pfedavan dal prostfednictvim KSM1:

FFR pak zpracovava pouze vypinaci podminky parametrizované v pfislusném rezimu ZDR a sadu parametrd
regulace. Horni/dolni mez poctu ota¢ek parametrizovana v pfislu§ném rezimu ZDR a poZadovana hodnota poctu
otacek parametrizovana ve FFR jsou ignorovany.

3. KSMA_ocm=10 — KSM1_ocm=10 (regulace to¢ivého momentu):

MozZnost zadani pozadované hodnoty tocivého momentu, moznost omezeni v KSM1 pomoci digitalnich vstupt
KSM ,Omezeni to¢ivého momentu®

Omezeni poctu otacek (KSMA) jsou propojena s digitalnimi vstupy ,Omezeni poctu otacek® tak, zZe se jako hlaseni
KSM1 pouziva vzdy nejmens$i hodnota

4. KSMA_ocm=00 — KSM1_ocm=11 (regulace meze otacek/momentu):

Obecné plati:

Pozor:

Z4dné zpracovani / predani KSMA, bajty 2, 3a 4

Moznost omezeni to¢ivého momentu pomoci digitalnich vstupt ,Omezeni to¢ivého momentu” na KSM
Moznost omezeni poctu otacek pomoci digitalnich vstupl ,Omezeni poctu otacek” na KSM

Pozadavek ZDR S, 1-7 je pfedavan dal prostfednictvim KSM1:

Aktivace ve FFR v zavislosti na vypinacich podminkach parametrizovanych ve FFR

Pozadavek ovladani ZDR (SET+/-, MEM, AUS) prostfednictvim KSMA nebo pomoci digitalnich vstupl KSM:
- V zavislosti na parametrizaci v KSM je pfedavan dal prostfednictvim KSM1: provedeni ve FFR

Volba rezimu ZDR pfes sbérnici CAN ma prednost pied vyvody ZDR na FFR

Ovladani ZDR pres sbérnici CAN ma prednost pred ovladacim dilem tempomatu

Omezeni jsou v KSM a FFR propojena tak, ze se jako hlaSeni KSM1 pouziva vzdy nejmens$i hodnota
Zadavana mohou byt pouze omezeni

Hlaseni KSMA parametrizovano na ,nepfijato“ — KSM1_ocm=11

Pokud je vstupni veli¢ina sbérnice A-CAN neplatna (napf. pfi vypnuté sbérnici ¢i vypadku hlaseni KSMA), ma to pfimé nasledky,
tzn. nejsou zmrazeny zadné ,staré” informace A-CAN (napf. dfive pozadovana omezeni jiz nejsou aktivni, resp. U¢inna).
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8. Popis vyvoda a schémata zapojeni
DBG 1+3 (konektor X1997 / vyvod 1)

Spinaci signalni vstup +U__, pro fizeni omezeni poctu otacek 1 a 3

Funkce:

Je-li vstup sepnuty s +U,_ (pfipravenost k provozu: X1997 / vyvod 12), jsou otacky motoru omezeny na hodnotu ,omezeni poctu
otacek 1“, parametrizovanou pomoci MAN-cats |1°.

KdyzZ je signal +U__, odstranén, je zvolené ,omezeni poCtu otaCek 1“ opét zruseno.

Pokud je zaroverfi sepnuty take vstup DBG 2+3 (X1997 / vyvod 2) s +U__, (pfipravenost k provozu: X1997 / vyvod 12), jsou otacky
motoru omezeny na hodnotu ,omezeni poc¢tu otacek 3“, parametrizovanou pomoci MAN-cats 11®.

Kdyz je signal +U__ odstranén z obou vstupl, je zvolené ,omezeni poctu otacek 3“ opét zruSeno.

Tato funkce je pouzitelna také jako dalSi meziotacky, pfi€emz musite s jeji pomoci nejprve omezit vy3si nastaveny pocet otacek.

Uvolnéni funkce:

Jakmile je pfiveden signal +U__, (pfipravenost k provozu nebo svorka 15 FFR).

DBG 2+3 (konektor X1997 / vyvod 2)

Spinaci signalni vstup +U__, pro fizeni omezeni poctu otacek 2 a 3

Funkce:

Je-li vstup sepnuty s +U,_ (pfipravenost k provozu: X1997 / vyvod 12), jsou otacky motoru omezeny na hodnotu ,omezeni poctu
otacek 2“, parametrizovanou pomoci MAN-cats |1°.

KdyzZ je signal +U__, odstranén, je zvolené ,omezeni poCtu otaCek 2“ opét zruseno.

Pokud je zaroverfi sepnuty take vstup DBG 1+3 (X1997 / vyvod 1) s +U__, (pfipravenost k provozu: X1997 / vyvod 12), jsou otacky
motoru omezeny na hodnotu ,omezeni poc¢tu otacek 3“, parametrizovanou pomoci MAN-cats |1°.

Kdyz je signal +U__ odstranén z obou vstupl, je zvolené ,omezeni poctu otacek 3“ opét zruSeno.

Tato funkce je pouzitelna také jako dalSi meziotacky, pficemz musite s jeji pomoci nejprve omezit vys$Si nastaveny pocet otacek.

Uvolnéni funkce:

Jakmile je pfiveden signal +U__, (pfipravenost k provozu nebo svorka 15 FFR).

MBG 1+3 (konektor X1997 / vyvod 3)
Spinaci signalni vstup +U__, pro fizeni omezeni to¢ivého momentu 1 a 3

Funkce:

Je-li vstup sepnuty s +U,_ (pfipravenost k provozu: X1997 / vyvod 12), je to€ivy moment motoru omezen na hodnotu ,omezeni
to¢ivého momentu 1, parametrizovanou pomoci MAN-cats I1®.

KdyzZ je signal +U,_, odstranén, je zvolené ,omezeni toivého momentu 1 opét zruseno.

Pokud je zaroveri sepnuty také vstup MBG 2+3 (X1997 / vyvod 4) s +U__, (pfipravenost k provozu: X1997 / vyvod 12), je toivy
moment motoru omezen na hodnotu ,omezeni to¢ivého momentu 3“, parametrizovanou pomoci MAN-cats 11°.

KdyZ je signal +U,_, odstranén z obou vstupd, je zvolené ,omezeni tocivého momentu 3" opét zruseno.

Tato funkce je pouzitelna pro ochranu agregat(i nastavby pred pfili§ velkym dodavanym to¢ivym momentem z motoru.

Uvolnéni funkce:
Jakmile je pfiveden signal +U__, (pfipravenost k provozu nebo svorka 15 FFR).

MBG 2+3 (konektor X1997 / vyvod 4)

Spinaci signalni vstup +U__, pro fizeni omezeni toCivého momentu 2 a 3

Funkce:

Je-li vstup sepnuty s +U,_ (pfipravenost k provozu: X1997 / vyvod 12), je to€ivy moment motoru omezen na hodnotu ,omezeni

toCivého momentu 2, parametrizovanou pomoci MAN-cats II®.
KdyzZ je signal +U,_, odstranén, je zvolené ,omezeni toCivého momentu 2 opét zrugeno.

Rozhrani TG ZDR-KSM 20



Pokud je zaroverfi sepnuty take vstup MBG 1+3 (X1997 / vyvod 3) s +U__, (pfipravenost k provozu: X1997 / vyvod 12), je toivy
moment motoru omezen na hodnotu ,omezeni to¢ivého momentu 3“, parametrizovanou pomoci MAN-cats |1°.

Kdyz je signal +U__ odstranén z obou vstupd, je zvolené ,omezeni tocivého momentu 3" opét zruseno.

Tato funkce je pouzitelna pro ochranu agregatl nastavby pred pfili§ velkym dodavanym toivym momentem z motoru.

Uvolnéni funkce:

Jakmile je pfiveden signal +U__ (pfipravenost k provozu nebo svorka 15 FFR).

Bat
PARKOVACI BRZDA (konektor X1997 / vyvod 5)
Spinaci signalni vystup +U,_. Pfi pfipojené zatézi a neaktivované parkovaci brzdé se nastavuje droveii Jlow“ U <2 V.

Zatizeni:
max. 500 mA

Funkce:
Informace, Ze je aktivovana parkovaci brzda. Da se pouzivat k aktivaci funkce pro zabranéni nezadoucim cizim zasahiim na
ovladacich dilech vné kabiny.

Pozor:
Aby byly pfi pfipojené zatézi a zapnuté detekci poruch bezpeéné rozpoznavany zkraty a rozpojeni vedeni, musi byt pfipojena
zatéz <400 Q.

BRZDA (konektor X1997 / vyvod 6)
Spinaci signalni vystup +U,, . Pfi pfipojené zatézi a neaktivované brzdé se nastavuje uroven ,Jow* U <2 V.

Zatizeni:
max. 500 mA

Funkce:
Informace, Ze je aktivovana brzda. Da se pouzivat k aktivaci funkce pro zabranéni nezadoucim cizim zasahlm na ovladacich dilech
vné kabiny.

Pozor:
Aby byly pfi pfipojené zatézi a zapnuté detekci poruch bezpeéné rozpoznavany zkraty a rozpojeni vedeni, musi byt pfipojena
zatéz <400 Q.
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CHOD R (konektor X1997 / vyvod 7)
Spinaci signalni vystup +U__. Pfi pfipojené zatéZi a nezafazené zpateCce se nastavuje uroveri JJow* U, <2 V.

Zatizeni:
max. 500 mA

Funkce:
Informace, Ze je zafazena zpatecka. Da se pouzivat napf. k pfepinani na nizsi omezeni nejvyssi rychlosti (HGB2) ve zpétném chodu
nebo také k blokovani zpatecky u vozidel na svoz odpadu.

Pozor:
Aby byly pfi pfipojené zatézi a zapnuté detekci poruch bezpeéné rozpoznavany zkraty a rozpojeni vedeni, musi byt pfipojena
zatéz <400 Q.

SPOJKA (konektor X1997 / vyvod 8)
Spinaci signalni vystup +U, . Pfi pfipojené zatézi a neaktivované spojce se nastavuje droven low“ U, <2V.

Zatizeni:
max. 500 mA

Funkce:
Informace, Ze je aktivovana spojka. Da se pouZivat k aktivaci funkce pro zabranéni nezadoucim cizim zasahim na ovladacich dilech
vné kabiny.

Pozor:
Aby byly pfi pfipojené zatézi a zapnuté detekci poruch bezpeéné rozpoznavany zkraty a rozpojeni vedeni, musi byt pfipojena
zatéz <400 Q.

PREVODOVKA-N (konektor X1997 / vyvod 9)
Spinaci signalni vystup -U,,,. Pfi zafazeném rychlostnim stupni se nastavuje uroven high (cca +U,, ).

Zatizeni:
max. 300 mA

Funkce:
Informace, Ze je pfevodovka v neutralni poloze. Da se pouzivat k aktivaci funkce v zavislosti na neutralni poloze pfevodovky
(bez zafazeného rychlostniho stupné).

Pozor:

Aby byly pfi pfipojené zatézi a zapnuté detekci poruch bezpeéné rozpoznavany zkraty a rozpojeni vedeni, musi byt pfipojena

zatéz < 2 kQ. PFi zapnuté detekci poruch musi byt zatéz pfipojena za svorkou 15 FFR (X1996 / vyvod 1) a nesmi se pouzivat
Lpfipravenost k provozu“ (X1997 / vyvod 12)! Je-li misto svorky 15 FFR pouzita ,pfipravenost k provozu®, jsou pfi zapnuté detekci
poruch pofizovany zaznamy do paméti poruch jiz béhem spusténi systému (monitorovani je aktivni jiz b&€hem faze spusténi systému,
ale pfipravenost k provozu je aktivni az v navaznosti na fazi spusténi systému).
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KONTROLKA (konektor X1997 / vyvod 10)

Spinaci signalni vystup +U__. Pfi pfipojené zatézi a bezchybném stavu KSM-SG, resp. pfi pfipojeném perifernim zafizeni se
nastavuje darovefi Jow“ U <2V.

Zatizeni:
max. 600 mA

Funkce:
Informace, Ze na KSM-SG nebo na pfipojeném perifernim zafizeni doslo k poruse.

Pozor:
Aby byly pfi pfipojené zatézi a zapnuté detekci poruch bezpeéné rozpoznavany zkraty a rozpojeni vedeni, musi byt pfipojena
zatéz < 400 Q. Pfi nabéhu Fidici jednotky se vystup automaticky aktivuje na cca 3 sekundy (test Zarovky).

VAROVANI NADRZE (konektor X1997 / vyvod 11)

Spinaci signalni vystup +U, . Pfi pfipojené zatézi a dostateCné zasobé paliva v nadrzi se nastavuje troven Jow* U <2 V.

Zatizeni:
max. 600 mA

Funkce:
Informace, Ze na KSM-SG nebo na pfipojeném perifernim zafizeni doslo k poruSe.

Pozor:
Aby byly pfi pfipojené zatézi a zapnuté detekci poruch bezpe€né rozpoznavany zkraty a rozpojeni vedeni, musi byt pfipojena
zatéz < 400 Q. Pfi nabéhu fidici jednotky se vystup automaticky aktivuje na cca 3 sekundy (test Zarovky).

PRIPRAVENOST K PROVOZU (konektor X1997 / vyvod 12)

Spinaci signalni vystup +U__. Koncovy stuperfi se cca 3 sekundy po zapnuti svorky 15 spina na ,high*.
Pfi pfipojené zatézi a KSM-SG ve stavu (zatim) nepfipraveném k provozu se nastavuje uroven low“ U _ <2 V.

Zatizeni:
max. 2 A

Funkce:
Informace, Ze je Fidici jednotka KSM pfipravena k provozu. Da se pouzivat k aktivaci funkce. Signal je vydavan jesté cca 2 sekundy
po vypnuti svorky 15, aby fidici jednotka pfipojené elektroniky nastavby mohla provést pfipadné potifebné vypinaci procedury.

Pozor:
Aby byly pfi pfipojené zatézi a zapnuté detekci poruch bezpeéné rozpoznavany zkraty a rozpojeni vedeni, musi byt pfipojena
zatéz < 400 Q. Po spusténi systému (cca 3 sekundy) je vystup aktivovan.
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SET+ (konektor X1997 / vyvod 13)

Spinaci signalni vstup +U__, pro ovladani funkce ,zvyseni otacek".

Funkce:

ZvySeni otacek.

Je-li vstup sepnuty s +U,_ (pfipravenost k provozu; X1997 / vyvod 12), zvySuje se pocCet otaCek motoru plynule k horni mezi.
Jakmile je aktivace prerusena, jsou otacky motoru regulovany na okamzité hodnoté.

Horni mezi poctu otac¢ek motoru muze byt:

. Koncovy pocet otdéek motoru
. Horni mez poétu otaéek u ZDR S, ZDR 1, ..., ZDR 7, parametrizovana pomoci MAN-cats 11®
. Omezeni poctu otacek, parametrizované a aktivované pomoci MAN-cats I1® ve FFR nebo KSM

Nastaveny pocet otacek se vypina, tzn. motor pfejde na volnobézné otacky (ZDR S), resp. na ,dolni mez poctu otaéek” (ZDRH1, ...,
ZDR 7) ,otevienim“ sériového mustku mezi ,pfipravenosti k provozu“ (X1997 / vyvod 12) a ,AUS" (X1997 / vyvod 15).

Aktivace funkce:

Cca 3,5 sekundy po zapnuti svorky 15 je mozné aktivovat tuto funkci sepnutim s +U__ (pfipravenost k provozu nebo svorka 15 FFR).

Bat

SET- (konektor X1997 / vyvod 14)
Spinaci signalni vstup +U__, pro ovladani funkce ,snizeni otacek".

Funkce:

Snizeni otacek.

Je-li vstup sepnuty s +U,_ (pfipravenost k provozu; X1997 / vyvod 12), sniZuje se nastaveny pocet otacek motoru plynule na
volnobéh (ZDR S), resp. na dolni mez otacek (ZDR, ..., ZDR 7). Jakmile je aktivace preruSena, jsou otacky motoru regulovany na
okamzité hodnoté.

Nastaveny pocet otacek se vypina, tzn. motor pfejde na volnobézné otacky (ZDR S), resp. na ,dolni mez poctu otaéek” (ZDRH1, ...,
ZDR 7) ,otevienim“ externiho mlstku mezi ,pfipravenosti k provozu“ (X1997 / vyvod 12) a ,AUS" (X1997 / vyvod 15).

Aktivace funkce:

Cca 3,5 sekundy po zapnuti svorky 15 je mozné aktivovat tuto funkci sepnutim s +U__ (pfipravenost k provozu nebo svorka 15 FFR).

Bat

AUS (konektor X1997 / vyvod 15)

Spinaci signalni vstup +U__, pro aktivaci, resp. vypnuti funkci ZDR.
Funkce:
Kdyz je vstup sepnuty s +U,_ (pfipravenost k provozu; X1997 / vyvod 12), aktivuji se funkce ZDR. ,Otevienim" externiho muastku

mezi ,pfipravenosti k provozu® (X1997 / vyvod 12) a ,AUS" (X1997 / vyvod 15) se funkce ZDR vypinaji.

Pozor:
Pokud chybi externi mistek mezi X1997 / vyvod 12 a X1997 / vyvod 15, je funkce ,AUS" trvale zapnuta, tzn. neni mozné aktivovat
funkce ZDR.
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MEMORY (konektor X1997 / vyvod 16)

Spinaci signalni vstup +U__ pro obnoveni, resp. ulozeni poctu otacek do paméti.

Funkce:

KdyzZ je vstup sepnuty s +U__, rozbéhne se motor po skonceni signalu na hodnotu ZDR S, ZDR 1, ..., ZDR 7, programovatelnou
pomoci MAN-cats II®, a tato hodnota je regulovana. Po zméné, napf. pomoci ,SET+" nebo ,SET-*, je mozZné uloZzit do paméti novy
pocCet otaCek sepnutim vstupu s +U_ (t=2s).

Nastaveny pocet otacek se vypina, tzn. motor pfejde na volnobézné otacky (ZDR S), resp. na ,dolni mez poctu otacek®

(ZDR1, ..., ZDR 7) ,otevienim"“ externiho mlstku mezi X1997 / vyvod 12 a X1997 / vyvod 15, stisknutim tlacitka ,AUS“ na ovladacim

dilu v kabiné nebo splnénim vypinaci podminky.

Aktivace funkce:

Cca 3,5 sekundy po zapnuti svorky 15 je mozne aktivovat tuto funkci sepnutim s +U,_ (pfipravenost k provozu nebo svorka 15 FFR)
s ohledem na vySe uvedeny ¢as t.

Pozor:

Funkce Memo je u¢inna az po uvolnéni tladitka (zména impulsu na vstupu z ,high* na ,low*). UloZeni pozadovaného poctu otacek,
zménéného pomoci SET+/-, je v pfislusném rezimu ZDR mozné, pouze je-li ve FFR parametrizovana funkce ovladaciho dilu
»aktivni s ulozenim“ a tlacitko je stisknuto nejméné na 2 sekundy.

A-CAN-H (konektor X1997 / vyvod 17)

Vedeni CAN-high pro rozhrani CAN nastavby.

A-CAN-L (konektor X1997 / vyvod 18)

Vedeni CAN-low pro rozhrani CAN nastavby.
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Schéma zapojeni X1997

KSM

KSM

KSM

KSM

KSM

KSM

KSM

KSM

KSM

KSM

KSM

KSM

KSM

KSM

KSM

KSM

FFR

uvnitf kabiny vné kabiny
X1997
60647 1.9
P
60648 2.
P
60649 3.
60650 4.
P
60651 5.
J
60652 6+
P
60653 7
J
60654 8
P
60655 9.
P
60656 10 <
P
60657 1
P
60658 12
P
60527 134
P
60528 14 |
P
60518 15
J
60529 16 .
P
Or 17 5
P
BrOr 18

\
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Provedeni rozhrani a misto montaze

é@

)

)
(—

L]

-

.

Kompletni rozhrani sestava z 18-pélového konektoru X1997.

Toto oznaceni zastréek se pouziva na vSech schématech zapojeni

a zastrcka ve vozidle je oznalena pfisluSnou barvou.
PFistup zvenku po odstranéni krytu.

Pohled po odstranéni krytu:

Rozhrani
VDR (FFR)

X1997 / 18-polové | X1996 / 18-polové

Rozhrani
ZDR (KSM)

X2334/
X679
6-polové|

Konektor
18-polovy:
X1997

Barva
a kédovani:
prirodni/6

Cislo dilu MAN

Pouzdro zastréky

Pouzdro objimky

81.25475.0046

81.25435.0927

Sekundarni blokovani pro pouzdro

81.25475.0065

81.25435.0913

Kontakty (jednotlivé / paskové)

Cislo dilu MAN

Plocha zastréka se zapadkou 2,8x1/0,5-1

07.91202.0848 / 07.91202.0858

Plocha zastréka se zapadkou 2,8x2,5/1,5-2,5

07.91202.0849 / 07.91202.0859

Pruzinovy kontakt se zapadkou 2,8x1/0,5-1

07.91201.0222 / 07.91201.0221

Pruzinovy kontakt se zapadkou 2,8x2,5/1,5-2,5

07.91201.0224 / 07.91201.0223
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+Rozhrani ZDR s fidicim pocitatem vozidla pro externi fizeni otacek u TG* sestava z 18-p6lového konektoru X1996 a je soucasti
dodavky sériového vozidla. Pfiprava ,blokovani zpate¢ky pro vozidla na svoz odpadu® sestava ze 6-pélového konektoru X2334

nebo X679. Toto oznaleni zastréek se pouziva na vSech schématech zapojeni a zastréka ve vozidle je oznacena pfislusnou barvou.
PFistup zvenku po odstranéni krytu.

Konektor
6-polovy:
X2334 nebo X679

Barva
a kodovani:
modra/4

Cislo dilu MAN

Pouzdro zastr¢ky

Pouzdro objimky

81.25435.0794

81.25435.0744

Sekundarni blokovani pro pouzdro

81.25435.0698

81.25435.0698

Kontakty (jednotlivé / paskové)

Cislo dilu MAN

Plocha zastréka se zapadkou 2,8x1/0,5-1

07.91202.0610 / 07.91202.0830

Plocha zastr¢ka se zapadkou 2,8x2,5/1,5-2,5

07.91202.0611 / 07.91202.0831

Pruzinovy kontakt se zapadkou 2,8x1/0,5-1

07.91201.0222 / 07.91201.0221

Pruzinovy kontakt se zapadkou 2,8x2,5/1,5-2,5

07.91201.0224 / 07.91201.0223
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10. Priklady zapojeni

Pfiklad zapojeni pro fizeni otacek s pouzitim externiho ovladaciho dilu pomoci funkci ,SET+" a ,SET-*
60647 1

~
4

60648 2.
P
60649 35
7
60650 4.
P4
60651 5.
P
60652 64
P
60653 7
P
60654 8.
P4
60655 9 S “SET+”
“SET-"
87a
60656 10 ) o0 o
30 g7 °
60657 1", 850@086 Spinaci signalni vstup +U,,;
v zavislosti na pfipojeni
pomocného pohonu a na
60658 12 jeho zapinacich podminkach
7
60527 13
P
60528 14
P4
60518 15
P
60529 16 .
7
Or 17 S
P
BrOr 18 |
P4
. X1997 .
uvnitf kabiny | vné kabiny
X1996
31000 13
P
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Pfiklad zapojeni pro fizeni otaCek s pouzitimexterniho ovladaciho dilu pomoci funkci ,SET+"“a ,SET-*

60647 1.

J
60648 2.

J
60649 35

/
60650 4.

7
60651 5.

J
60652 6 <

J
60653 7.

J
60654 8.

J
60655 9.

J

87a 87a
60656 10, o/"°—35’/ic:7
30 i :
. 87 85 ) 86

60657 1. 85% 86

/
60658 12

7
60527 134

7
60528 14 .

7
60518 15 SET-

J

- S

60529 16 .

i KISET+H
Or 17 3 _5%0
Bror 18 D) Spinaci signalni vstup +U,,.

e . X1997 . v zavislosti na pfipojeni

uvnitf kabln);“é%vne kabiny pomocného pohonu a na
31000 13 jeho zapinacich podminkach

N

J
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Priklad zapojeni pro fizeni otaCek s pouzitim externiho ovladaciho dilu pomoci funkci ,AUS", ,SET-“, ,MEM* a ,SET+"“ sefazenych
podle priorit spinani

60647 1.
P4
60648 2.
P
60649 35
7
60650 4.
P4
60651 5.
P
60652 6+
P
60653 7
P
60654 8.
P4
60655 9.
7
60656 10 <
7
60657 11
7
60658 124
P
60527 13
P
60528 14
P4
87a
“SET+”
60518 15 ) 300{2— jro
i 87
SSOBc 86 ©
60529 16
7
“‘AUS”
“‘MEM”
Or 17 S }_jﬁ?
) -o0—
_C
BrOr 18 4 “SET+”
P4
oy . X1997 | , jro
uvnitf kabiny | vné kabiny -O
X1996 Spinaci signalni vstup +U_,_ v zavislosti na pfipojeni
31000 13 ) BAT e o
>, pomocného pohonu a na jeho zapinacich podminkach
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Priklad zapojeni pro fizeni meziotaéek pomoci funkce ,SET+“ v zavislosti na spojce (aktivace funkce) a pfipojeni pomocného pohonu

60647 1.
P4
60648 2.
P4
60649 3.
60650 4
P4
60651 5.
J
60652 N
P4
60653 7
P4
60654 8.
J
60655 9.
87a
60656 10 < o0
30 g7
60657 1 85% 86
60658 12
P4
60527 134
P4
60528 14 L 87a
7 o
30 g7
60518 154 BSOBC 86
P4
60529 16
Or 17 o
P4
Spinaci signalni vstup +U_,.
BrOr 18 . v zavislosti na pfipojeni
< pomocného pohonu a na
;. . X1997 | ) ! = i
uvnitf kabiny | vné kabiny jeho zapinacich podminkach
X1996
31000 134
P4
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Pfiklad zapojeni pro fizeni meziotaéek pomoci funkce ,SET+“ v zavislosti na brzdé (aktivace funkce) a pfipojeni pomocného pohonu

60647 1.
J
60648 2
J
60649 3.
60650 4
7
60651 5.
J
60652 6.
J
60653 7.
J
60654 8.
J
60655 9.
87a
60656 10 < oFO
30 g7
60657 14 85% 86
60658 12
7
60527 134
7
60528 14 87a
7 0
30 g7
60518 15§ 850BC 86
J
60529 16 .
Or 17 S
J
Spinaci signalni vstup +U_,.
BrOr 18 . v zavislosti na pfipojeni
< pomocného pohonu a na
;. . X1997 | i ! - F o
uvnitf kabiny | vné kabiny jeho zapinacich podminkach
X1996
31000 134
J
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Pfiklad zapojeni pro aktivaci agregatu pomocného pohonu u pomocného pohonu zavislého na motoru v zavislosti na
zatazené parkovaci brzdé a neutralni poloze prfevodovky

60647 1.
J
60648 2.
J
60649 35
60650 4.
7
60651 5.
J
87a 87a
60652 6. o0
’ 30 87 30 | _807— Spinac! signéln.i vygtup +U§3AT NA1
85 86 85 ] 86 zapnuty pro aktivaci agregatu
60653 7 OBC _OBO— pomocného pohonu a Fizeni
7 otacek
60654 8.
J
60655 9.
60656 10 §
60657 11
60658 12 4
7
60527 13
7
60528 14 |
7
60518 15
J
60529 16 .
Or 17 S
J
BrOr 18 |
L X1997 ,
uvnitf kabiny | vné kabiny
X1996
31000 134
J
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Pfiklad zapojeni pro ,omezeni nejvyssi rychlosti 2“ v zavislosti na zafazené zpatecce

60647 1.
J
60648 2.
J
60649 35
60650 4.
7
60651 5.
J
60652 6.
J
60653 7.
J
60654 8
J
87a
60655 9.
7 i—o
30 {87
60656 10, 842
60657 11
60658 12 4
7
60527 13
7
60528 14 |
7
60518 15
J
60529 16 |
Or 17 S
J
BrOr 18 |
L. X1997
uvnitf kabiny |

uvnitf kabiny | vné kabiny
X1996
31000 13
7
60531 15
P4
60533 16 4
P
60523 18 <

\]
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Priklad zapojeni pro ,omezeni nejvyssi rychlosti 2“ v zavislosti na uzavieni kontaktu pedalu a pro aktivaci ,blokovani zpate¢ky“ v
zavislosti na uzavreni kontaktu pedalu a na zarazené zpatecce

60647 1.
P4
60648 2.
P
60649 35
7/
60650 4.
P4
60651 5.
P
60652 6 <
P
60653 7.
P
87a
60654 8. :
’ 30 i
i 87
850BC 86
60655 9.
7/
87a
60656 10+
P4
-0
30 g7
60657 114 SSOHC 86
7/
60658 12 Kont_g{(t pedalu
7 H Fo
-0
60527 13
P
60528 14 >, uvnitf kabiny | vné kabiny
X1996
60028 1.
60518 154 D
P
31000 134
P4
60529 16
P4
60531 15
7/
Or 17
P
60533 16 |
P
BrOr 18 |
7
X1997
uvnitf kabiny | vné kabiny 60523 18
X2334 or X679
43315 5.
P
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Pfiklad zapojeni pro aktivaci agregatu pomocného pohonu v zavislosti na zatazené parkovaci brzdé a zapnutém NA1

60647 1.
J
60648 2.
J
60649 35
B4
60650 4.
7
60651 5.
J
60652 6.
J
60653 7
7
60654 8.
J
60655 9.
7/
60656 10 §
7/
60657 11
4
60658 12 4
7
60527 13
7
60528 14 |
7
60518 15
J
uvnitf kabiny | outside cab
60529 16 . 40354 3 5 87a
7 L
30 —§>7——§&;1a0| sigFléIni vystt'up fUBAT
40141 4 : zapnuty pro aktivaci
or 7 ) D SSOBCSG agregatu pomocného pohonu
a fizeni otaCek
BrOr 18 |
7

. X1997 ,
uvnitf kabiny | vné kabiny
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Pfiklad zapojeni pro aktivaci agregatu pomocného pohonu v zavislosti na zatazené parkovaci brzdé a zapnutém NA2

30 —9—— Spinaci signalni vystup +Ug,

60647 1.
P4
60648 2.
P
60649 35
60650 4.
P4
60651 5.
P
60652 N
P
60653 7.
7
60654 8.
P4
60655 9.
60656 10§
60657 11
60658 124
7
60527 13
P
60528 14
P4
60518 15
P
uvnitf kabiny | vné kabiny
X1996
60529 16 40355 5 ) 87a
87
Or 17 < 40142 6.
P P
BrOr 18 |
L X1997
uvnitf kabiny |

: NA2 zapnuty pro aktivaci
85 86 ) .
agregatu pomocného pohonu
a fizeni otacek
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Priklad zapojeni pro aktivaci ,omezeni poctu otacek 1“

60647 1.
P4
60648 2.
P4
60649 3.
7
60650 4
J
60651 5.
J
60652 N
P4
60653 7
P4
60654 8.
J
60655 9.
7
60656 10 <
7
60657 11
7
87a
60658 124
. 30 g7
8508C 86 e
Spinaci signalni vystup +U
60527 13 > pro volbu DBG1 .
60528 14
J
60518 15
P4
60529 16 .
7
Or 17 S
P4
BrOr 18 |
P4
Y . X1997 | ,
uvnitf kabiny | vné kabiny
X1996
31000 13
P4
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Pfiklad zapojeni pro aktivaci ,omezeni poctu otacek 2“

60647 1.
J
60648 2.
J
60649 34
60650 4.
7
60651 5.
J
60652 6.
J
60653 7.
J
60654 8.
J
60655 9.
60656 10 §
60657 11
87a
60658 12 4 .
’ 30 787
850BC 86
60527 13
7
60528 14 |
7
60518 15+
J
60529 16 .
Or 17 o
J
BrOr 18 |
L. X1997 ,
uvnitf kabiny | vné kabiny
X1996
31000 13
J

Spinaci signalni vystup +U,,.

pro volbu DBG2

Rozhrani TG ZDR-KSM
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Priklad zapojeni pro aktivaci ,omezeni poctu otacek 3“

60647 1.
P4
60648 2.
P4
60649 3.
7
60650 4
J
60651 5.
J
60652 N
P4
60653 7
P4
60654 8.
J
60655 9.
7
60656 10 <
7
60657 11
7
87a
60658 124
. 30 g7
8508C 86 e
Spinaci signalni vystup +U
60527 13 > pro volbu DBG3 .
60528 14
J
60518 15
P4
60529 16 .
7
Or 17 S
P4
BrOr 18 |
P4
Y . X1997 | ,
uvnitf kabiny | vné kabiny
X1996
31000 13
P4
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6 VANEN') |

Pfiklad zapojeni pro aktivaci ,omezeni poctu otacek 1, 2 a 3"

60647 1. L
7 <N
60648 2. 4
I <N
60649 3.
60650 4.
7
60651 5.
J
87a
60652 6 -
J H
30 87
60653 7. SSOBC 86 Spinaci signalni vystup +U,,
7 pro volbu DBGH1
60654 8.
J
87a
60655 9. .
J i—o
30 87
60656 10 | SSOBC 86 Spinaci signalni vystup +U,,
7 pro volbu DBG2
60657 1.
87a
60658 12 4 .
7 H
A
OBO Spinaci signalni vystup +U,,.
60527 13 D) pro volbu DBG3
60528 14 |
7
60518 15
J
60529 16 |
Or 17 S
J
BrOr 18 |
L X1997 | )
uvnitf kabiny | vné kabiny
X1996
31000 134
J
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Pfiklad zapojeni pro aktivaci ,omezeni to¢ivého momentu 1*

60647 1.
P4
60648 2.
P4
60649 3.
7
60650 4
J
60651 5.
J
60652 N
P4
60653 7
P4
60654 8.
J
60655 9.
7
60656 10 <
7
60657 11
7
87a
60658 124
. 30 g7
8508C 86 e
Spinaci signalni vystup +U
60527 13 > pro volbu MBG1 .
60528 14
J
60518 15
P4
60529 16 .
7
Or 17 S
P4
BrOr 18 |
P4
Y . X1997 | ,
uvnitf kabiny | vné kabiny
X1996
31000 13
P4
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Pfiklad zapojeni pro aktivaci ,omezeni to¢ivého momentu 2¢

60647 1.
J
60648 2.
J
60649 3.
60650 4
7
60651 5.
J
60652 6.
J
60653 7.
J
60654 8.
J
60655 9.
60656 10 <
60657 11
87a
60658 12 4
’ 30 {87
85% 86 VT
Spinaci signalni vystup +U
60527 13 ) pro volbu MBG2 .
60528 14 |
7
60518 15
J
60529 16 .
Or 17 S
J
BrOr 18 |
;. . X1997 | )
uvnitf kabiny | vné kabiny
X1996
31000 13
J
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6 VANEN') |

Pfiklad zapojeni pro aktivaci ,omezeni to¢ivého momentu 1, 2 a 3¢

60647 1.
J
60648 2.
J
60649 35 L
4 N
60650 4. LA
4 <N
60651 5.
J
87a
60652 6 -
J H
30 87
60653 7. SSOBC 86 Spinaci signalni vystup +U,,
7 pro volbu MBG1
60654 8.
J
87a
60655 9. .
J i—o
30 87
60656 10 | SSOBC 86 Spinaci signalni vystup +U,,
7 pro volbu MBG2
60657 1.
87a
60658 12 4 .
7 H
A
OBO Spinaci signalni vystup +U,,.
60527 13 D) pro volbu MBG3 °
60528 14 |
7
60518 15
J
60529 16 |
Or 17 S
J
BrOr 18 |
L X1997 | )
uvnitf kabiny | vné kabiny
X1996
31000 134
J
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Pfiklad zapojeni pro pfipojeni kontrolek ,KSM* a ,varovani nadrze

X A6

60647 1.
J
60648 2.
J
60649 3.
J
60650 4.
J
60651 5.
J
60652 6.
J
60653 7.
J
60654 8.
J
60655 9.
P4
Kontrolka ,KSM*
60656 10 ®
P4
60657 11 ®
P4
Kontrolka ,varovani nadrze“
60658 12
7
60527 13
7
60528 14 |
J
60518 15
J
60529 16 |
P4
Or 17 S
J
BrOr 18 |
P4
. . X1997 | .
uvnitf kabiny | vné kabiny
X1996
31000 134
J

Rozhrani TG ZDR-KSM
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6 VANEN') |

Pfiklad zapojeni pro pfipojeni elektroniky nastavby s rozhranim CAN

60647 1.

J
60648 2.

J
60649 35

7/
60650 4.

7
60651 5.

J
60652 6.

J
60653 7 ) Po vypnuti svorky 15 je signal

~pripravenosti k provozu*
(X1997 / vyvod 12) jesté 2 sekundy
60654 8 3 aktivni (dobéh fidici jednotky nastavby) Nastavba
+UBAT

60655 9. ? .

7 D Ridici jednotka

nastavby

60656 10 §

J Lo
60657 11 T BO

—H | e Yo\ P4 o .
60658 12 4

7
60527 13

7
60528 14 | ’

7
60518 15 . /

J |
60529 16 .

7/
Or 17 o —\

J

inside cab | vné kabiny

BrOr 18 | 1996

7 60028 1

. X1997 , — D
uvnitf kabiny | vné kabiny
31000 13

\VV
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