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1. Uygulama Alani

Bu arabirim tanimi, MAN marka ticari aragta “harici devir sayisi kumandasina” gereksinim duyan tim Ustyapi Ureticileri icin gegerlidir.
Burada tanimlanan arabirim, seri donanim olan “FFR’li ZDR arabirimi’ni tamamlayici nitelikte olup onu pek ¢ok islev ile genisletmektedir.
KSM’nin CAN arabirimi (A-CAN) lzerinden filo yonetimi sistemi arabirimi (FMS) islevleri sadlanabilir. Burada tanimlanan arabirim tipleri

“Trucknology® Generation” (TG) serisi araglar igin gegerlidir.

2. Kullanilan Kisaltmalar ve Kavramlar

PIN taniminda asagidaki teknik terimler ve kisaltmalar kullaniimaktadir:

Kavram/kisaltma

Aciklama

A-CAN

Ust yapi CAN (CAN = Controller Area Network)

KAPALI (AUS) FGR/FGB/ZDR islevinin kapatiimasi

DBG Devir sayisi sinirlamasi

DE Dijital giris

EMV Elektromanyetik uyumluluk

FFR Arag kilavuz bilgisayari

FGR/FGB/ZDR Sarls hizi kontroli / stiris hizi sinirlamasi / ara devir sayisi kontroli
FIN ISO 3779 veya MAN Standardi M 1036-7 uyarinca aracin $asi numarasi
FMS Filo yénetim sistemi

FUP islev parametre paketi

GETRIEBE-N Sanzimanin bos konumu

GMT Greenwich Mean Time (Grinig vasati zamani)

HGB Azami hiz sinirlamasi

High-side anahtari

Klemens 30 (+U,,.) ardinda anahtarlayan cikis

BAT)

HP

ZF otomatik sanziman HP...

KSM Musteriye 6zgli kumanda moduli
KS Kisa devre
LED Isikl diyot

Low-side anahtari

Klemens 31 (-U,,;) ardinda anahtarlayan ¢ikis

M3135

MAN fabrika standardi (M harfi + 4 haneli sayi)

MAN-cats Il MAN atdlyelerinin bilgisayarli ariza arama sistemi
MBG Tork sinirlamasi

MEMORY Kayith olan iglevin yeniden ¢agriimasi

NA Yan tahrik

NMV Motora bagl olarak ¢alisan yan tahrik

PIN Gegme kontak

PWM Puls genligi modilasyonu

PTO Power take off, yan tahrikin Ingilizcesi

R vitesi Geri vites

SAE Otomotiv Muhendisleri Birligi (society of automotive engineers)
SET- Yavaslatma veya devir sayisini azaltma ve ayarlama
SET+ Hizlanma veya devir sayisini yiikseltme ve ayarlama
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SG

Kumanda cihazi

T-CAN

Aktarma organlari CAN (CAN = Controller Area Network)

+U

BAT

Akulerin arti gerilimi

BAT

Akulerin eksi gerilimi

e

Universal zaman kodu

VIN

ISO 3779 veya MAN Standardi M 1036-7 uyarinca aracin $asi numarasi

WSK

Tork konvertér kavramasi

ZBR

Merkezi arag bilgisayari

ZDR

Ara devir ayarlamasi/ayari

4,

Gecgerli Diger Yéonetmelikler ve Standartlar

Kamyonlar ve gekiciler igin yurtrlikteki Gstyapi talimatlari, bunlarda 6zellikle “Elektrik” ve Trucknology Generation;
Ustyapi Ureticileri Enformasyonlarindaki tim ilaveler dahil (www.manted.de)

MAN Sartnamesi - Ticari Araglar i¢in Réleler

MAN Standardi M 3285 (EMV) ile AT Direktifi 72/245/AET ve 95/54/AET

MAN Standardi M 3135 (Elektrik Tesisatlari)

MAN Standardi M 3331/1-2 (MAN ticari araglardaki elektronik sistemler i¢in High-Speed-CAN arabirimi)
MAN Standardi M 1036-7 (Arag sasi numarasi)

DIN 40 050

DIN 40 839 Boluim 1, 3 ve 4

DIN 57 879, Bélum 3

VDE 0879, Bélum 3

VG 95 370 ila 95 377

MIL-STO 461 ve 462

ISO 11898-24V

SAE J1939/vd

Bosch Sartnamesi 2.0B

ISO 3779

FMS Standardi (www.fms-standard.com

Adresler ve Yetkiler

Tedarik kaynaklari Kamyonlar icin MAN Ustyapi Talimatlari dokiimaninda gérilebilir. Bunlari asagidaki adresten Tedarik edebilirsiniz:

MAN Nutzfahrzeuge AG / ESC Bolumu (Faks: +49 089 1580 4264)
Postfach 50 06 20
D-80976 Munih
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KSM’li ZDR Arabirimine iliskin Genel Agiklamalar

Bu arabirim aracin seri donanim kapsaminda olmayip ayrica siparis edilmelidir.

KSM-SG iginde olmasi istenen devir sayisi sinirlamalari, tork sinirlamalari vs. gibi parametreler fabrikada yapilacak
programlama icin siparis acgiklamalari sirasinda MAN Satis bdlimune bildirilmelidir.

“Start-Stop sistemi” hazirligi harici devir sayisi kumandasi arabiriminden bagimsiz bir sistem olup ayrica siparis edilmelidir.
Harici kumanda Unitesine (Motor Start-Stop) ait tesisat, sasi sonunda rulo halinde sarili bulunmaktadir.

“Cop kamyonlari ici geri vites blokaji” hazirligi bu arabirim kapsaminda olmayip ayrica siparis edilmelidir.

Arabirim baglantilarini yaparken azami dikkatle hareket edin, zira bu igslem ara¢ sebekesine ve elektronik tesisatina
ciddi bir miidahale niteligindedir.

Yalniz MAN Standardi M 3135’e uygun olan elektrik kablolari kullanilabilir.

Harici devre baglantisi icin yalniz MAN Rdéle Sartnamesine uygun olan réleler kullaniimalidir.

Kontaklarin, kontak Ureticilerinin verileri dikkate alinarak, nizami bir sekilde uglanmasi saglanmalidir.

Ustyapi imalatgisinin harici kumanda elemanlari DIN 40050 uyarinca IP69K koruma sinifina uygun olmalidir ve ek olarak
istenmeyen yabanci miidahalelere karsi emniyetli olmalidir.
Ustyapi tarafindaki ekipman ve kumandalarin akim beslemesi (+U
saglanmalidir. Yalniz tek akiiden +12 Volt alinmasi yasaktir.

Sase baglantisi olarak motor yataklamasindaki ortak sase noktasina ayri bir kablo ¢ekilmelidir (arag sasisi amacina ayikiri
sekilde elektrik sasesi olarak kullanilamaz!).

Harici devrelerdeki farkli sase potansiyelleri birbiriyle baglanmamalidir.

Arabirimin devresi listyapi kumandasinin yiik akim devresinden ayrilmis olmak zorundadir.

Harici devre baglantisi ticari araclar sistemine iliskin MAN Standardi M 3285 gereklerini yerine getirmelidir. Dolayisiyla, érn. bir
uzaktan kumandaya ait telsiz tertibatlari sarthamede tanimlanmis islevlerin hicbirinin etkilenmesine neden olmamalidir.

MAN tarafindan gorsel 6rnek olarak verilen devre érnekleri esas olarak bir konstriiksiyon talimati teskil etmez. Bununla ilgili
sorumluluk arabirimin devre baglantisini yapan kimseye aittir.

Arabirimin fabrika ¢ikigi olarak ayarlanmis olan islev 6zellikleri MAN servis isletmeleri veya MAN yetkili servisleri tarafindan
degistirilebilir. Bunun icin MAN-cats Il servis bilgisayarinin kullanilmasi gereklidir. Atélyelerdeki MAN-cats uzmanlari servis
bilgisayarinda sunulan kapsamin &tesinde, fabrikadan ilave sistem ¢éztmleri (6rn. 6zel uygulamalarda) talep edebilirler. Bu
amag dogrultusunda ESC Bélimu tarafindan atélyelere “Fabrika ¢ikigi arag parametrelendirme” hizmeti verilmektedir.

s.) @Yr1 Ve uygun bir hat sigortasiyla akilerden
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6. KSM Parametre Ayarlarina iliskin Agiklamalar

6.1.  Ara Devir Sayisi Ayarlamasinda Temel islev

. Her bir ZDR modunun parametrelendirmesi FFR’de gergeklesir. Seri ZDR arabirimi (FFR) tzerinden her bir mod harici olarak
(strdct kabini digindan) segilebilir.

. FFR’nin parametrelendirme olanaklari ve “FFR’li ZDR arabirimi’nin pin tanimlari “TG’de harici devir sayisi kumandalari i¢in arag
kilavuz bilgisayarli ZDR arabirimi” dokiimaninda tanimlanmistir.

. “KSM’li ZDR arabirimi” ile Tempomat kumanda biriminden bilinen “SET+”, “SET-", “MEMORY” ve “KAPALI” islevleri harici olarak
(strdct kabini digindan) kullanima sunulur.

. Ek olarak, herhangi bir devir sayisi sinirlamasi etkinlestirilerek baska ara devir sayilari da uygulanabilmektedir.

6.2. KSM’deki Parametrelendirme Olanaklari
KSM’'de MAN-cats I1® ile gesitli islevler parametrelendirilebilir:

. Devir sayisi ve tork sinirlamasi ilgili Drz-MomBgr pini (X1997/pin 1 ve 2) etkinlestirildiginde parametrelendirilmis olan devir
sayisli ve tork sinirlamasi uygulanir.

Fabrika ayari:

Sinyal Devir sayisi Tork
Devir sayisi/tork sinirlamasi 1 1500 d/d %100
Devir sayisi/tork sinirlamasi 2 1800 d/d %100
Devir sayisi/tork sinirlamasi 3 1200 d/d %100
. Kumanda ¢ikiglari igin parametrelendirme matrisi

Toplamda 5 adet parametrelendirilebilir high-side kumanda sinyali ¢ikisi (Hs1_konfig, ..., Hs5_konfig) ve 3 adet parametrelendirilebilen
low-side kumanda sinyali ¢ikisi (Ls1_konfig, ..., Ls3_konfig) mevcuttur. Asagidaki tabloda istendigi gibi kullanilabilen toplam 8 sinyal
ctkisina (5 x high-side ve 3 x low-side) ait sinyaller/islevler gdsterilmistir. Birden fazla kumanda sinyaline ayni sinyaller/islevler
baglanabilir.
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low-side anahtari high-side anahtari

Ls_konfig/Hs_konfig Ls1 Ls2 Ls3 Hs1 Hs2 Hs3 Hs4 Hs5
X1997 arabirimi Pin 3 Pin 4 Pin 9 Pin 5 Pin 6 Pin 7 Pin 8 Pin 11
maks. yuk 300 mA | 300mA | 300 mA | 500 mA | 500 mA | 500 mA | 500 mA 600 A

No. Sinyaller:

0. Bos (islevsiz)

1. Sanziman N X

2. ABS aktif

3. Park freni X

4. Fren X

5. R vitesi X

6. Debriyaj X

7. Kick-down

8. Rélanti gazi

9. Hiz esigi 1 agik

10. Hiz esidi 1 acik/kapali

11. Devir sayisi esigi 1 acik

12. Devir sayisi esigi 1 agik/kapali

13. Depo uyarisi X

14. Hiz esigi 2 agik

15. Hiz esigi 2 acik/kapali

16. Devir sayisi esigi 2 acik

17. Devir sayisi esigi 2 acik/kapali

18. NA 1 geri bildirimi

19. NA 2 geri bildirimi

20. NMW geri bildirimi

21. Yag basinci uyarisi X

22. Sogutma suyu agiri sicaklik uyarisi X

23. Split

24. Gaz pedali esi@i acik/kapali

25. Fren pedali esigi acik/kapali

26. Aks yikl 1 uyari

27. Aks yuku 2 uyari

28. rezerve

29. rezerve

30. rezerve

31. rezerve

32. rezerve

33. Siricl kabini kilidi

X = Fabrika ayari
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Bir ABS kontrol islemi aktif oldugu zaman parametrelendiriimis olan kumanda ¢ikigi aktiftir.

. islev parametresi ve sinyal tanimi
. Sanziman N
Sanziman bosta oldugu zaman parametrelendirilmis olan kumanda ¢ikisi aktiftir.
. ABS aktif
. Park freni
Park freni gekildigi zaman parametrelendiriimis olan kumanda ¢ikisi aktiftir.
. Fren
Fren pedalina basildigi zaman parametrelendirilmis olan kumanda ¢ikisi aktiftir.
. R vitesi
Geri vitese takildigi zaman parametrelendirilmis olan kumanda c¢ikisi aktiftir.
. Debriyaj
— Mekanik sanziman:

Debriyaj ayrildi§i zaman parametrelendirilmis olan kumanda ¢ikisi aktiftir.

— Otomatik kumandali mekanik sanziman:
N

Aktarma organlari ayrildigi zaman, yani debriyaj ayrildiginda veya sanziman bosta oldugunda, parametrelendirilmis

olan kumanda ¢ikisi aktiftir.
— HP sanziman (ECOMAT):

Sanziman bosta oldugu zaman parametrelendirilmis olan kumanda c¢ikisi aktiftir.

. Kick-down

Gaz pedali “kick-down” konumunda oldugu zaman parametrelendirilmis olan kumanda c¢ikisi aktiftir.

. Roélanti gazi

Gaz pedali “rélanti gaz1” konumunda oldugu zaman parametrelendirilmis olan kumanda ¢ikisi aktiftir.

. Hiz esigi 1 agik

Arag hizi >= parametrelendirilmis hiz esidi oldugu zaman parametrelendirilmis olan kumanda c¢ikisi aktiftir. Cikis, yeniden hiz

esiginin altinda distldugunde bile aktif kalr.

Fabrika ayari:

Hiz esigi 1:

5 km/h

. Hiz esidi 1 agik-kapal

Arag hizi >= parametrelendirilmis Ust hiz esigi 1 oldugu zaman parametrelendirilmis olan kumanda c¢ikisi aktiftir.
Arag hizi <= parametrelendirilmis alt hiz esigi 1 oldugu zaman parametrelendiriimis olan kumanda ¢ikigi aktif degildir.

Fabrika ayari:

Hiz esigi 1_ust: 5 km/h
Hiz esigi 1_alt: 3 km/h
. Devir sayisi esigi 1 agik

Motor devir sayisi >= parametrelendiriimis devir sayisi esigi oldugu zaman parametrelendirilmis olan kumanda ¢ikisi aktiftir.

Cikis, yeniden devir sayisi esiginin altinda distldiginde bile aktif kalr.

Fabrika ayari:

‘ Devir sayisi esigi 1:

640 km/h
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. Devir sayisi esigi 1 agik-kapal

Motor devir sayisi >= parametrelendiriimis Ust devir sayisi esigi oldugu zaman parametrelendiriimis olan kumanda ¢ikisi
aktiftir. Motor devir sayisi <= parametrelendirilmis alt devir sayisi esidi oldugu zaman parametrelendiriimis olan kumanda

cikisi aktif degildir.

Fabrika ayari:

Devir sayisi esigi 1_ust:

640 d/d

Devir sayisi esigi 1_alt:

630 d/d

. Depo uyarisi

Mevcut azami depo igeriginin yakl. %20’sinden (fabrika ¢ikisi ayarlanmisgtir) daha az yakit kaldigi zaman parametrelendirilmis
olan kumanda ¢ikisi aktiftir. Bu bilgi ayni zamanda g&sterge panosunda “YAKIT ALIN” uyarisiyla gosterilir.

Bu deger MAN-cats Il ile asgari %11,2 degerine kadar parametrelendirilebilir. Bu bilgi simdilik yalniz bir depo masiri olan
araclar icin gegerlidir. KI. 15 “acik” konuma geldikten sonra bu gikisa yakl. 3 saniye boyunca otomatik olarak kumanda edilir (ampul testi).

. Hiz esidi 2 acik

Arag hizi >= parametrelendirilmis hiz esigi oldugu zaman parametrelendirilmis olan kumanda c¢ikisi aktiftir. Cikis, yeniden hiz

esiginin altinda distldugunde bile aktif kalr.

Fabrika ayari:

Hiz esigi 2:

10 km/h

. Hiz esidi 2 agik-kapal

Arag hizi >= parametrelendirilmis Ust hiz esigi 2 oldugu zaman parametrelendirilmis olan kumanda c¢ikisi aktiftir.
Arag hizi <= parametrelendirilmis alt hiz esigi oldugu zaman parametrelendirilmis olan kumanda c¢ikisi aktif degildir.

Fabrika ayari:

Hiz esigi 2_Ust: 10 km/h
Hiz esigi 2_alt: 8 km/h
. Devir sayisi esigi 2 acik

Motor devir sayisi >= parametrelendiriimis devir sayisi esigi oldugu zaman parametrelendiriimis olan kumanda ¢ikisi aktiftir.

Cikis, yeniden devir sayisi esiginin altinda distldiginde bile aktif kalr.

Fabrika ayari:

‘ Devir sayisi esigi 2:

980 d/d

. Devir sayisi esigi 2 agik-kapall

Motor devir sayisi > = parametrelendirilmis Ust devir sayisi esigi oldugu zaman parametrelendirilmis olan kumanda ¢ikisi
aktiftir. Motor devir sayisi < = parametrelendirilmis alt devir sayisi esigi oldugu zaman parametrelendiriimis olan kumanda ¢ikisi aktif degildir.

Fabrika ayari:

Devir sayisi esigi 2_ust:

980 d/d

Devir sayisi esigi 2_alt:

970 d/d

. NA 1 geri bildirimi

NA 1 geri bildirim sinyali mevcut oldugu zaman parametrelendirilmis olan kumanda ¢ikigi aktiftir.

. NA 2 geri bildirimi

NA 2 geri bildirim sinyali mevcut oldugu zaman parametrelendiriimis olan kumanda ¢ikisi aktiftir.

. NMW geri bildirimi

NMW geri bildirim sinyali mevcut oldugu zaman parametrelendirilmis olan kumanda g¢ikisi aktiftir.

. Yag basinci uyarisi

Motor yag basinci ¢ok disik oldugu zaman parametrelendirilmis olan kumanda ¢ikisi aktiftir. Bu bilgi ayni zamanda g&sterge
panosunda gosterilir. Bu islev yalniz motor galisirken aktiftir. KI. 15 “agik” konuma geldikten sonra bu gikisa yakl. 3 saniye

boyunca otomatik olarak kumanda edilir (ampul testi).
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. Sogutma suyu asiri sicaklik uyarisi

Sogutma suyu sicaklidi asin yiuksek oldugu zaman parametrelendiriimis olan kumanda ¢ikigi aktiftir. Bu bilgi ayni zamanda
gosterge panosunda gosterilir. KI. 15 “agik” konuma geldikten sonra bu ¢ikisa yakl. 3 saniye boyunca otomatik olarak kumanda

edilir (ampul testi).
. Split

ligili split grubu aktif oldugu zaman parametrelendirilmis olan kumanda cikig aktiftir.

Fabrika ayari:

Yavas split grubu

Hizli split grubu

. Gaz pedali konumu

Gaz pedali konumu >= parametrelendirilmis gaz pedali Gst konumu oldugu zaman parametrelendiriimis olan kumanda ¢ikigi
aktiftir. Gaz pedali konumu <= parametrelendiriimis gaz pedali alt konumu oldugu zaman parametrelendirilmis olan kumanda

cikigi aktif degildir.

Fabrika ayari:

Gaz pedali esigi_Ust:

%10

Gaz pedali esigi_alt:

%5,2

. Fren pedali konumu

Fren pedali konumu >= parametrelendirilmis fren pedali Gist konumu oldugu zaman parametrelendirilmis olan kumanda ¢ikisi
aktiftir. Fren pedali konumu <= parametrelendirilmis fren pedali alt konumu oldugu zaman parametrelendirilmis olan kumanda

cikisi aktif degildir.

Fabrika ayari:

Fren pedali esigi_Ust:

%10

Fren pedali esigi_alt:

%5.2

. Aks yiki 1 uyari

Aks yuku >= parametrelendirilmis aks yuku Ust esigi oldugu zaman parametrelendirilmis olan kumanda ¢ikisi aktiftir. Aks yUku
<= parametrelendirilmis aks yuku alt esigi oldugu zaman parametrelendirilmis olan kumanda c¢ikisi aktif degildir.

Fabrika ayari:

Aks numarasi: 1
Aks yuku esigi 1_Ust: 0 kg
Aks yuku esigi 1_alt: 0 kg

Ornek:

Bir 2 aksl aragta arka aks (cekisli aks) dederlendirmeye alinacaksa aks numarasi “2” olarak parametrelendirilmelidir.

. Aks yUkU 2 uyari

Aks yiki >= parametrelendirilmis aks yiki Ust esigi oldugu zaman parametrelendiriimis olan kumanda ¢ikisi aktiftir.
Aks yuku <= parametrelendirilmis aks yuku alt esigi oldugu zaman parametrelendirilmis olan kumanda ¢ikisi aktif degildir.

Fabrika ayari:

Aks numarasi: 1
Aks yUkl esigi 2_ust: 0 kg
Aks yuku esigi 2_alt: 0 kg

Ornek:

Bir 2 aksli aracgta arka aks (cekisli aks) degerlendirmeye alinacaksa aks numarasi “2” olarak parametrelendirilmelidir.

. Sirtcl kabini kilidi

Sirucu kabini devrildiginde veya dogru kilittenmedigi zaman parametrelendirilmis olan kumanda c¢ikigi aktiftir.

TG Arabirimler - ZDR_KSM_Step1 9
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. Kumanda sinyali ¢ikislarinda hata algilamasi
. high-side anahtari

. Hs1_konfig (X1997/pin 5)

. Hs2_konfig (X1997/pin 6)

. Hs3_konfig (X1997/pin 7)

. Hs4_konfig (X1997/pin 8)

. Kontrol lambasi (X1997/pin 10)

. Calismaya hazir durumu (X1997/pin 12)
. Hs5_konfig (X1997/pin 11)

. low-side anahtari

. Ls1_konfig (X1997/pin 3)

. Ls2_konfig (X1997/pin 4)

. Ls3_konfig (X1997/pin 9)

Hata algilamasinda asagidaki se¢cenekler mimkuindar:
. Hata algilamasi yok

Kumanda sinyali ¢ikisi denetlenmiyor

. Hata algilamasiyla
=> High-side anahtari denetimi:
High sinyali: Sase yoniinde kisa devre denetlenir
Low sinyali: +U,,, yonunde kisa devre ve hat kesintisi denetlenir
=> Low-side anahtari denetimi:
High sinyali: Sase yoninde kisa devre ve hat kesintisi denetlenir
Low sinyali: +U,, yoninde kisa devre denetlenir
. Hata algilamasiyla ve test impulslariyla (“genisletilmis hata algilamasi”)
=> KSM sistem baslangici sirasinda test impulslari (“klemens 15 agildiktan” sonra yakl. 3 saniye kadar):

Sistem baslangici sirasinda +U__, yéniinde kisa devre, sase yéniinde kisa devre ve hat kesintisi denetlenir, ardindan
kumanda sinyali ¢ikisinin sirimine bagli olarak hata denetimi gerceklesir.

=> Test impulslari, kumanda sinyali ¢ikisinin stiriminden bagimsiz olarak, “klemens 15 agik” anindan itibaren +U,_,
yéniinde kisa devre, sase yéninde kisa devre ve hat kesintisi denetlenir.

Hata algilamasi igin 6n sart:
High-side anahtarlarda ¢ikistaki yik 400 Q’dan bliylk ve low-side anahtarlarda 2000 Q’dan biyiik olmamalidir.

Aciklama:
Hata algilamasinin etkinlestiriimesiyle beraber “KSM’li ZDR arabirimine” bagli olan bilesenlerin ariza arama derinligi blyik élgtude
iyilestirilir ve bununla birlikte islev guvenlidinin ve ara¢ hazir bulunusunun artiriimasi saglanir.
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Burada 6rnek olarak, geri vites sinyali alan Hs3_konfig ¢ikisindaki parametrelendirmeye bagli algilanabilir
hatalar g&sterilmigtir:

. Cikis desteklenmiyor (yuk bagl):
Hata algilamasi aktif degil [Hata algilamasi “0”]

Algilanabilir bir hata yok (Sase KD/+U_,. KD kesinti yok)

+U_ _+
BAT Hs3_konfig cikigl
tetiklendi
t
R vitesi takil degil R vitesi takili R vitesi takili degil
t=0s: t=3s: faz sonu B '
Kl. 15 “agik” KSM sistem baslangici
. Cikis destekleniyor (yik bagh olmak zorundadir!):
Hata algilamasi aktif: ¢ikisin gtincel durumu denetlenir [Hata algilamasi “17]
+U,,; KD kesinti yok Sase KD *+Ug,r KD kesinti yok
I Il ]
+U__+
BAT Hs3_konfig cikis!
tetiklendi
t
R vitesi takih degil R vitesi takill R vitesi takili degil
t=0s: t=3s: faz sonu B '
KI. 15 “agik” KSM sistem baslangici

. Cikis destekleniyor (yUk bagl olmak zorundadir!):
Hata algilamasi aktif: ¢ikisin glincel durumu denetlenir ve test impulslari yalniz KSM kumanda cihazi baslatiimasi sirasinda
verilir (high-side anahtarlarda sase kisa devresi ve low-side anahtarlarda U, kisa devresi denetimi) [Hata algilamasi “2”]

Sase KD/
+U,,; KD kesinti yok +U,,; KD kesinti yok Sase KD +U,,; KD kesinti yok
I Il Il ]
+U__+
BAT Hs3_konfig cikisi
tetiklendi
t
R vitesi takili degil R vitesi takili R vitesi takili degil

t=0s: t=3 s: faz sonu B '
KI. 15 “agik” KSM sistem baslangici
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Cikis destekleniyor (yuUk bagl olmak zorundadir!):
Hata algilamas aktif: ¢ikisin glincel durumu denetlenir ve test impulslari dénguseldir (high-side anahtarlarda sase kisa devresi
ve low-side anahtarlarda U__ kisa devresi sirekli denetlenir) [Hata algilamasi “3”]

Sase KD/+U,,. KD kesinti yok

+ —
U BAT

M

R vitesi takil degil R vitesi takil R vitesi takili degil

t=0 s:

¥

t=3s: faz sonu

KI. 15 “acik” KSM sistem baslangici

Aciklama:
Test impulslari yakl. 1 ms impuls siresine ve yakl. 300 ms tekrarlama silresine sahiptir.

Kumanda sinyali ¢ikislarinda hata algilanmasi fabrika ayart:

Kumanda ¢ikisi: Hata algilama “0” Hata algilama “1” Hata algilama “2” Hata algilama “3”

Hs1_konfig X

Hs2_konfig

Hs3_konfig

Hs4_konfig

Hs5_konfig

Kontrol

lambasi

Calismaya hazir durumu

Ls1_konfig

Ls2_konfig

Ls3_konfig

XXX | XX |X|X|X|X

Kumanda sinyali ¢ikislarinin “fail safe” davranigi

Cesitli sinyaller icin ilgili kumanda sinyali ¢ikisinin hata durumunda nasil davranacagi parametrelendirilebilir. Strtict tetiklenmis
durumdaysa, bilinmeyen/hatali bilgi (CAN iptal/sinyal (sensor) iptal) durumundaki tepki parametrelendirilebilir:

Sinyali “dondurma”

Sinyale gére parametrelendirilmis olan striict (Hs1_konfig, ... Hs5_konfig; Ls1_konfig, ... Ls3_konfig) CAN iptal/sinyal (sensor)
iptal durumunda aktif, tetiklenmis durumdan pasif duruma geger.

Sinyali “dondur”

Sinyale gére parametrelendirilmis olan suriicti (Hs1_konfig, ... Hs5_konfig; Ls1_konfig, ... Ls3_konfig) CAN iptal/sinyal (sensér)
iptal durumunda, yeniden gegerli bir sinyal gelinceye kadar aktif, tetiklenmis durumda dondurulur. Bir KI. 15 resetlemesinden
sonra CAN iptal/sinyal (sensor) iptal durumu hala mevcutsa sirtici pasif kalir. Bu parametrelendirme olanagiyla arabirime bagh
olan ustyapi tarafindaki bilesenlerin CAN iptal/sinyal (sensor) iptal durumundan dolayi istenmeyen bir tepki vermeleri
(ekipmanlari/vb. serbest birakma / bloke etme / kapatma) énlenebilir.
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Burada 6rnek olarak, park freni sinyali alan Hs1_konfig ¢ikisindaki parametrelendirmeye bagli “fail safe” davranisinin
parametrelendiriimesi g&sterilmistir:

+U

+U

BAT

BAT

Park freni sinyalini “dondurma”:

Hs1_konfig ¢ikisi CAN iptal/sinyal (sensor) iptal durumunda pasif duruma geger.

CAN iptal/sinyal (sensor) iptal

Park freni ¢ikisi
tetiklendi

Park freni ¢ikisi
tetiklenmedi

Park freni ¢ikisi
tetiklendi

Park freni ¢ikisi
tetiklenmedi

| Ras

Park freni cekildi

Park freni ¢ozuldu

Park freni sinyalini “dondur”:

CAN iptal/sinyal (sensor) iptal durumunda ¢ikis aktif, tetiklenmis durumda kalir.

CAN iptal/sinyal (sensor) iptal

Park freni ¢ikisi
tetiklendi

Park freni ¢ikisi
tetiklenmedi

t

Park freni ¢ekildi

Park freni ¢ozuldu

Sinyallerin “fail safe” davraniglarinin fabrika ayari:

Sinyal:

“‘dondur”

“dondurma”

Sanziman N

X

ABS aktif

Park freni

Fren

R vitesi

Debriyaj

Kick-down

Rélanti gazi

Hiz esidi 1 agik-kapali

Devir sayisi esigi 1 agik-kapali

Depo uyarisi

Hiz esidi 2 agik-kapali

Devir sayisi esigi 2 agik-kapali

X IX|X[X|X|X|X[X|X|X|X|X

NA 1 geri bildirimi

NA 2 geri bildirimi

NMV geri bildirimi

Yag basinci uyarisi

Sogdutma suyu asin sicaklik uyarisi

X | X |X| X | X

Split

Gaz pedali esigi agik-kapal

>

Fren pedali esigi agik-kapali

Aks yuku 1 uyari

Aks yUkl 2 uyari

x

Sirtct kabini kilidi
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. Motor devir sayisi
Devir impulsu sayisi (motor devri bagina impuls sayisi) ile dikdértgen sinyalin (tarama orani 50/50) verilmeye baslandigi devir
sayis| esigi parametrelendirilebilir.

Fabrika ayari:

Sinyal: Devir impulsu sayisi Devir sayisi esigi
Motor devir sayisi 6 60 d/d
. Dijital girisler/A-CAN talebi degerlendirmesi
. ZDR kullanimi:

Girislerin (SET+/-, MEMORY ve KAPALI) desteklenip desteklenmeyecegdi parametrelendirilebilir. Girisler destekleniyorsa
A-CAN’dan gelmesi muhtemel bir komut dikkate alinmaz. Girigler desteklenmiyorsa A-CAN’dan gelmesi muhtemel bir komut
iletilir ve dijital girigslerde olmasi muhtemel bir anahtarlama dikkate alinmaz.

Fabrika ayari:

ZDR kullanimi: Dijital girigler A-CAN talebi
SET +/-, MEM, KAPALI X
. Debriyaj agik/harici sanziman N talebi:

Girisin desteklenip desteklenmeyecegdi parametrelendirilebilir. Giris destekleniyorsa A-CAN’dan gelmesi muhtemel bir komut
dikkate alinmaz. Giris desteklenmiyorsa A-CAN’dan gelmesi muhtemel bir komut iletilir ve dijital giriste olmasi muhtemel bir
anahtarlama dikkate alinmaz.

Fabrika ayari:

Dijital giris A-CAN talebi
Debriyaj acik/harici sanziman N X

. WSK agik/vites buyiutme blokaiji:
Giriglerin desteklenip desteklenmeyecegi parametrelendirilebilir. Girisler destekleniyorsa A-CAN’dan gelmesi muhtemel bir
komut dikkate alinmaz. Girigler desteklenmiyorsa A-CAN’dan gelmesi muhtemel bir komut iletilir ve dijital girislerde olmasi
muhtemel bir anahtarlama dikkate alinmaz.

Fabrika ayari:

Dijital giris A-CAN talebi
WSK agik X
Vites buyutme blokaiji X

. NA-ZDR iligkilendirmesi

Her yan tahrik icin (NA1, NA2, NMV) herhangi bir ZDR modu (ZDR1, ..., ZDR7) atanabilir. ZDR talebi, geri bildirim sinyali (NA1 ve NA2)
mevcut oldugunda olusturulur. NMV’de ise ZDR talebi, NMV geri bildiriminde veya NMV talebinde (parametrelendirme) olusturulur.

Yan tahriklere atanmis olan ZDR modu yalniz “degerlendir” seklinde parametrelendiriimisse islenir (bkz. Tablo S. 15). Ayni zamanda
birden fazla yan tahrik etkinlestiriimisse, bundan ortaya ¢ikan ZDR modu, sanki ilgili ZDR pinleri FFR arabiriminde etkinmis gibi,
parametrelendiriimis degerlerin iliskilendiriimesiyle elde edilir. KSM Uzerinden bir ZDR modunun talep edilmesi, ZDR pininin X1996 FFR
arabiriminden olasi bir anahtarlamasina gére 6nceliklidir.

FFR arabirimi X1996/2 X1996/7 X1996/8

ZDR1 X

ZDR2 X

ZDR3 X X

ZDR4 X
ZDR5 X X
ZDR6 X X
ZDR7 X X X
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Ornekler:
NA1 geri bildirimi
Parametrelendirme:
m;%g;{; NIA2 geri bildirirhi
ZDR1 ZDR2
talebi talebi
NA1 geri bildirimi
Parametrelendirme:
NA1//ZDR1 e
NA2//ZDR2 NA2 geri bildirimi
ZDR1 ZDR3 ZDR2
talebi talebi talebi
NA2 geri bildirimi
Parametrelendirme: T
NA2//ZDR3 o T .
NA1//ZDR1 NA1 geri bild. NA1 geérl bild. NA1 geri bild.
ZDR3 {ZDR1! |  ZDR1
talebi “talebi’ *  talebi
Dikkat:

Talep edilen ZDR modu, yalniz talep edilen ZDR moduna uygun olarak parametrelendirilmis kosullar (6rn. sanziman N) mevcutsa
FFR’de etkinlestirilir.

Fabrika ayari:
KSM'de “NA-ZDRXx iligkilendirme” parametrelendirmesi

NA-ZDR iligkilendirmesi: NA1 (FFR) NA2 (FFR) | NMV (KSM)

ZDR1 X X

ZDR2

ZDR3 X

ZDR4

ZDR5

ZDR6

ZDR7

ZDR modunu degerlendirme X X X

ZDR modunu NA geri bildiriminde degerlendir

ZDR modunu NA talebinde degerlendir -——-1) ===21)

1) Parametre NA1 ve NA2’de miumkin degildir, NMV’de mimkundur!

. A-CAN arabirimi parametrelendirme olanaklari igin bkz. Bélim 7.2
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7. FMS Arabirimli A-CAN Arabirimi

71. Genel

Ustyapici-CAN (izerinde, iletisim igin ISO 11898-24 V’ye ve 2.0 B sartnamesine uygun bir yilksek hizli CAN arabirimi bulunmaktadir.
Bunun aktarma hizi 250 kbit/s’dir. A-CAN, aractaki MAN-CAN bileskesini harici etkilere/arizalara kargi korumak igin tamamen galvanik
olarak ayriimistir. Bir 120Q sonlandirma direnci sabit olarak baglanmistir, bir CAN filtreleme bobini mevcuttur. CAN veri hatti arabirime
kadar 2 damarl kivrimhi hat (MAN parga numarasi: 07.08132.4384) olarak gekilmistir. Arabirimden Ustyapi tarafindaki kumanda cihazina
(6rn. telematik moduli) giden hat EMU nedeniyle mimkin oldugunca kisa ve kivrimh olmalidir (bkz. ISO 11898-24V). Bunun igin de
MAN Parga No. 07.08132.4384 (FLRY-2x0,75-B-28-or-bror) numarali hatti kullanin.

Dikkat:

CAN veri yolunun galismasini bozabilecek elektromanyetik etkileri dnlemek icin CAN hatlarinin kivriminin agilmasindan mutlaka
kacinilmahdir. EGer bu, érn. bir soket baglantisindan dolayi, kaginilimazsa, hat kiviimi mimkin oldugunca kisa bir bélgede agiimalidir.
MAN, A-CAN’In tanimlanmasinda SAE J1939/vd. standardini esas alir. Tanimlamalarda ve sinyallerde parantez iginde belirtilen
numaralandirma SAE J1939/71 “VEHICLE APPLICATION LAYER” standardini esas almaktadir. FMS arabirimi uygulamasinin temelinde
pek ¢cok Avrupali kamyon Ureticisinin ortaklasa belirlemis olduklari “FMS standard interface” (www.fms-standard.com) endistri standardi
yatmaktadir.

7.2. A-CAN Parametre Ayarlari
. KSM’nin T-CAN Uzerinden aldigi her mesaj A-CAN uzerinden de génderilebilir.
. MAN-cats Il ile her A-CAN alim mesaji (KSM1_A, KSM2_A) i¢in, bunlarin KSM tarafindan g6z ardi mi edilecedi yoksa

islenecegdi mi parametrelendirilebilir.

Fabrika ayari:

Mesaij: “alinmadi” “alindr”
KSM1_A: X
KSM2_A: X
. Alim zaman asimi da, geregi halinde alim mesajinin tanimlayicisi da parametrelendirilebilir.
. Her iki alim mesaji icin MAN-cats ile Kl. 15 “agik”tan itibaren bir “61U stre” parametrelendirilebilir. Ancak bu siire dolduktan sonra

Ustyapi elektroniginden KSM’ye gelen mesajlarin asil zaman agimi denetimi baglar. Béylece KSM'nin lstyapi elektronigindeki
“baslatma suresi” icin gerekebilecek adaptasyon saglanir ve KSM alim mesaijlari (KSM1_A, KSM2_A) i¢in olan asil zaman
asimi denetimi genigletiimek zorunda kalinmaz.

Fabrika ayari:

Baslatma sonrasi KSM1_A zaman asimi algilamasi igin 61U stre 5000 ms

Baslatma sonrasi KSM2_A zaman asimi algilamasi igin 61U stre 5000 ms
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7.3.  Arag Durumuna iliskin A-CAN Uzerindeki Bilgiler

A-CAN Uzerinden, aracin donanim durumuna ve KSM’deki parametrelendirmeye bagl olarak, Ustyapi elektronigine ait asagdidaki bilgiler

kullanima sunulabilir:

A-CAN gbénderim mesajlari

Ustyap! iglevlerine sahip KSM

FMS ve Ustyapli iglevlerine
sahip KSM
(FUP 81.25890.0444)

FMS’ye sahip olan, tstyapi
islevlerine sahip olmayan KSM
(FUP 81.25890.1111)

ETC1

X

ETC2

ETC3

EBC1

Amb_Cond

Aux_Stat_ ZBR1

ECAM1

Time_date

EngFlui_LevPressure

ERC1_Rx

X [ X [ X [ X | X | X | X [ X [X |X

X | X | X | X | X | X | X [ X | X

ERC1_RD/ERC1_RE

Fuel ECO

Aux_Stat KSM1

Veh_distance

Veh_weight EBS/ECAS

Eng_hours, Revolutions

TCO1

CCVS

Eng_Temp

EEC1

EEC2

X [ X | X | X | X | X | X |X |X

Fuel_consumption

FMS_SW_Identification

Dash_display

Service

BAM_MTCO_VIN

P_MTCO_VIN

X [ X [ X [ X [ X | X | X | X [ X | X | X |X |X|X|X|[X

X X [ X | X [ X | X | X [X | X |X | X [ X |[X|X

Aciklamalar:

x = Mesaj A-CAN Uzerinden génderilir
Kalin = “FMS standard interface” sartnamesinde bulunan ERC1_RE mesajlari yalniz primer retarder monte edilmis oldugunda génderilir;
ERC1_RD mesaiji yalniz sekonder retarder monte edilmis oldugunda gdnderilir.

CAN mesaijlarinda kullanilabilir sinyaller Bélim 7.5 altinda gérilebilir.

Dikkat:

KSM'nin 81.25816.1111 (KSM islevlerine sahip olmayan FMS) islev parametresiyle yapilandiriimasi halinde yalniz FMS arabirimi
kullanima verilir, normal KSM islevleri (kumanda sinyalleri vermek, motor miidahalesi, devir sayisi/tork sinirlamalari/talepleri vs.) mevcut

degildir!
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7.4. A-CAN Uzerinden KSM’ye lletilebilecek Talepler

KSM, ustyapi elektroniginden gelen asagidaki talepleri KSM/FFR tarafindan islenmek tzere A-CAN Uzerinden kabul edebilir:

. Tork talebi/tork sinirlamasi

. Devir sayisi talebi/devir sayisi sinirlamasi

. ZDR modlari S, 1-7 ara devir sayisi ayarlamasi talebi
. ZDR kumandasi talebi (SET +/-, MEM, KAPALI)

. Azami hiz sinirlamasi

. Harici motor Start/Stop

(siral tip enjeksiyon pompali [EDC MS6.1] motorlarda yalniz motor stop miimkundur; Common Rail [EDC7] motorlarda motor
Start/Stop mimkundur)

. NMYV talebi

. Otomatik kumandali mekanik sanzimanda ve otomatik sanzimanda harici sanziman bos talebi
HP sanzimanda (ECOMAT) WSK acik/vites buyltme blokaji talebi
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7.5 A-CAN Gonderim Mesajlari
Asagidaki génderim mesajlari KSM tarafindan A-CAN Uzerinden kullanima sunulabilir:
ETCA1: Electronic Transmission Controller #1 (3.3.5 = SAE J1939/vd. bélimleri) 0CF00203
Transmission | Data length PDU format PDU specific Default priority | Parameter group Identifier
repetition number
rate
10 ms 8 bytes 240 2 3 0x00F002 0x0CF00203
Bayt Bit Tanim
1 8ila3 XX (Ustyapi imalatgisi igin Snemsiz bilgi)
2ve1 [driveline_engaged] (3.2.2.6)
00 Driveline disengaged
01 Driveline engaged
10 error
11 not available
2ve 3 -—- [output_speed_TCU] (3.2.1.14)
bit basina rpm = 0,125 ‘ Offset [rpm] = 0 ‘ Range [rpm] = 0 il4 8031,875
4 - [clutch_slip] (3.2.1.20)
bitbasina % =04 | Offset [%] = 0 | Range [%] = 0 ila 100
5 -—- XX
6ve7 [input_speed] (3.2.5.55)
bit basina rpm = 0,125 | Offset [rpm] = 0 | Range [rpm] = 0 ila 8031,875
8 - XX
ETC2: Electronic Transmission Controller #2 (3.3.8) 18F00503
Transmission Data length PDU format PDU specific Default priority | Parameter group Identifier
repetition number
rate
100 ms 8 bytes 240 5 6 0x00F005 0x18F00503
Bayt Bit Tanim
1 [selected_gear] (3.2.1.23)
Offset = -1251) | Range=-125..1251) |
2ve 3 - [actual_gear_ratio] (3.2.1.25)
bit bagina 0,001 | Offset = 0 | Range =0 ... 64,255
4 - [current_gear] (3.1.2.22)
Offset = -1251) Range =-125 ... 1251)
5ila 8 - XX
Aciklama:

Oniinde arti olan degerler ileri vitesleri, 6niinde eksi olan degerler geri vitesleri gésterir. “0” degeri sanzimanin bosta oldugunu, “126”
degeri sanzimanin park konumunda (otomatik sanzimanda) oldugunu géstermek i¢in kullanihr.
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ETC3: Electronic Transmission Controller #3 (3.3.50) 1CFEC703
Transmission Data length PDU format PDU specific Default priority | Parameter group Identifier
repetition rate number
Her saniyede 8 bytes 254 199 7 O0x00FEC7 0x1CFEC703
veya stati
degisiminde
Bayt Bit Tanim
1ve?2 - XX
3 8ilas XX
4ve 3 Engagement indicator [shift_finger_status_1] (3.2.6.20)
00 off
01 on
10 error
11 not available
2ve1 Neutral indicator (3.2.6.19)
00 off
01 on
10 error
11 not available
4ila6 XX
7 PTO Status (J1939/71°e uygun degil)
8ve7 [NMV _state]
x1 activated
1x engaged
6ila4 [PTO2_state]
0x1 activated
01x engaged
1xx not defined
3ila1 [PTO1_state]
0x1 activated
01x engaged
1xx not defined
8 --- XX
Aciklama:

Yan tahrik statisi SAE 1939/71’e gére tanimlanmamistir.
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Ccveh_speed: Cruise control/vehicle speed (3.3.31) 18FEF100
Transmission Data length PDU format PDU specific Default priority | Parameter group Identifier
repetition rate number
100 ms 8 bytes 254 241 6 O0x00FEF1 0x18FEF100
Bayt Bit Tanim
1 8ilas XX
4ve3 [park_brake_switch] (3.2.6.8)
00 Parking brake not set
01 Parking brake set
10 error
11 not available
2ve1 XX
2ve3 - [veh_speed_FFR] (3.2.1.12)
bit bagina km/h = 1/256 ‘ Offset [km/h] =0 ‘ Range [km/h] =0 ... 251
4 8ve7 [clutch_switch] (3.2.6.12)
00 Clutch pedal released
01 Clutch pedal depressed
10 error
11 not available
6veb [brake_switch] (3.2.6.11)
00 Brake pedal released
01 Brake pedal depressed
10 error
11 not available
4ve3 XX
2ve 1 [CC_active] (3.2.6.9)
00 Cruise control switched off
01 Cruise control switched on
10 error
11 not available
5ila6 - XX
7 8ila6 XX
5ila1 [PTO_state] (3.2.2.19)
00000 Off/disabled
00101 Takim
11111 not available
8 - XX
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EBC1: Electronic Brake Controller #1 (3.3.4) 18F0010B
Transmission Data length PDU format PDU specific Default priority | Parameter group Identifier
repetition rate number
100 ms 8 bytes 240 1 6 0x00F001 0x18F0010B
Bayt Bit Tanim
1 8ve7 XX
6veb [ABS_active] (3.2.2.9)
00 ABS passive but installed
01 ABS active
10 reserved
11 don’t care
4ila1 XX
2 - Brake pedal position [BP_position] (3.2.1.18)
bit basina %0,4 Offset = %0 ‘ Range = %0 ... %100
3ilas8 - XX
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AUX_STAT_ZBR1: Auxiliary state /0 body controller #1 0x18FFA121
Transmission Data length PDU format PDU specific Default priority | Parameter group Identifier
repetition rate number
her saniyede 8 bytes 255 161/A1hex 6 0x00FFA1 0x18FFA121
veya stati
degisiminde
Bayt Bit Tanim
1 8ve7 Geri vites takili
00 off
01 on
10 error
11 not available
6ve 5 Guincel depoda yakit seviyesi ¢ok disik bilgisi
00 off
01 on
10 error
11 not available
4ila1 XX
2 8ila3 XX
2ve 1 ACIL KAPAMA bilgisi
00 off
01 on
10 error
11 not available
3ila8 -- XX
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EEC1: Electronic engine controller #1 (3.3.7 0CF00400
Transmission Data length PDU format PDU specific Default priority | Parameter group Identifier
repetition rate number
20 ms 8 bytes 240 4 3 0x00F004 0x00F00400
Bayt Bit Tanim
1ve2 - XX
3 - Actual engine torque [act_eng_torque] (3.2.1.5)
Bitbasina %1 | Offset = -%125 | Range=-%125... %125
4ve5 -—- Engine speed [engine_speed] (3.2.1.9)
Bit basina 0,125 rpm ‘ Offset = 0 rpm ‘ Range =0 rpm ... 8031,875 rpm
6ila 8 --- XX
EEC2: Electronic engine controller #2 (3.3.6) 0CF00300
Transmission Data length PDU format PDU specific Default priority | Parameter group Identifier
repetition rate number
50 ms 8 bytes 240 3 3 0x00F003 0x00F00300
Bayt Bit Tanim
1 8ilas not defined
4ila3 Accelerator pedal (AP) kickdown switch [AP_kickdown_sw] (3.2.2.5)
00 Kickdown passive
01 Kickdown active
10 error
11 not available
2ve1 Accelerator pedal (AP) low idle switch [AP_low_idle_sw] (3.2.2.4)
00 AP not in low idle condition
01 AP in low idle condition
10 error
11 not available
2 - Accelerator pedal (AP) position [AP_position] (3.2.1.8)
bit basina %0,4 ‘ Offset = %0 Range = %0 ... 100%
3 - Load at current speed [load_curr_speed] (3.2.1.7)
Bit basina %1 Offset = %0 Range = %0 ... 100%
4ila8 - XX
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EngFlui_LevPre: Engine fluid level/pressure (3.3.29) 18FEEF00
Transmission Data length PDU format PDU specific Default priority | Parameter group Identifier
repetition rate number
500 ms 8 bytes 254 239 6 OxO00FEEF 0x00FEEF00
Bayt Bit Tanim
1ila3 --- XX
4 --- Engine oil pressure [eng_oil_press] (3.2.5.28)
Bit basina 40 mbar Offset = 0 mbar ‘ Range = 0 bar ... 10 bar
5ila 8 --- XX
Eng_Temp: Engine Temperature (3.3.28) 18FEEEOO
Transmission Data length PDU format PDU specific Default priority | Parameter group Identifier
repetition rate number
1s 8 bytes 254 238 6 Ox00FEEE 0xO0FEEEOQ0
Bayt Bit Tanim
1 Engine coolant temperature [eng_cool_temp] (3.2.5.5)
Bitbagina1°C | Offset = -40 °C | Range=-40°C..210°C
2 - Fuel temperature [fuel_temp] (3.2.5.14)
Bitbagina1°C | Offset = -40 °C | Range=-40°C..210°C
3ve4d - Engine oil temperature [eng_oil_temp] (3.2.5.15)
Bit bagina 0.03125 °C | Offset = -273 °C | Range =-273°C ... 1735°C
5ila8 - XX
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ECAM1: Air/pneumatic Supply pressure 3.3.75 (ECAM1) 18FEAE30
Transmission Data length PDU format PDU specific Default priority | Parameter group Identifier
repetition rate number
1s 8 bytes 254 174 6 65,198 0x18FEAE30
Bayt Bit Tanim
1 - SAE: Pneumatic supply pressure (MAN’da kullaniimiyor) [pneu_supply_press]
2 - SAE: Parking and /or trailer air pressure (MAN: Devre 3 {23}) [park_trailer_press]
3 - SAE: Service brake air pressure, circuit #1 (MAN: Devre 1 {21}) [serv_brake_press1]
4 - SAE: Service brake air pressure, circuit #2 (MAN: Devre 2 {22}) [serv_brake_press2]
5 - SAE: Auxiliary equipment supply pressure (MAN: Devre 4 {24}) [aux_equip_press]
6 - SAE: Air suspension pressure (MAN: 6n devre) [air_susp_press]
7ia8 -—- XX
Aciklama:
Bayt 6 MAN’da havali siispansiyon basincini vermez
Bayt 1 ila 6 igin ¢bzunurlik
bit basina 80 mbar ‘ Offset = 0 mbar Range = 0 bar ... 20 bar
Amb_Cond: Ambient conditions (3.3.35) 18FEF500
Transmission Data length PDU format PDU specific Default priority | Parameter group Identifier
repetition rate number
1s 8 bytes 254 245 6 O0x00FEF5 0xO0FEF500
Bayt Bit Tanim
1 Barometric pressure [barometric_press] (3.2.5.43)*
Bit basina 5 mbar ‘ Offset = 0 mbar ‘ Range =0 ... 1,25 bar
2ve3 - XX
4veb - Ambient air temperature [amb_air_temp] (3.2.5.12)
Bit bagina 0.03125 °C | Offset = -273 °C | Range =-273...1735.0°C
6ila8 - XX
* Dikkat:

Bu degerler kalibre edilemez
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Time_Date: Time /Date (3.3.20) 18FEE6GEE
Transmission Data PDU format PDU specific Default priority Parameter group Identifier
repetition rate length number
1s 8 bytes 254 230 6 FFOA 18FEEGEE
Bayt Bit Tanim
1 -—- Seconds [seconds] (3.2.5.93)
Bitbagina0,25s | Offset=0's | Range =0 ... 59,75's
2 -—- Minutes [minutes] (3.2.5.94)
Bit basina 1 min ‘ Offset = 0 min ‘ Range =0 ... 59 min
3 - Hours [hours] (3.2.5.110)
Bit basina 1 h | Offset =0 h | Range =0..23 h
4 - Month [month] (3.2.5.112)1
Bit basina 1 ay ‘ Offset = 0 ay ‘ Range =0 ... 12 ay
5 --- Day [day] (3.2.5.111)2
bit basina 0,25 giin ‘ Offset = 0 glin ‘ Range =0 ... 31,75 glin
6 - Year [year] (3.2.5.113)
bit bagina 1 yil | Offset = +1985 yIl | Range = 1985 ... 2235 yil
7 -—- Local Minute Offset (3.2.5.296)
Bit basina 1 min ‘ Offset = -125 min ‘ Range = -59 dak ila +59 dak
8 -—- Local Hour Offset (3.2.5.297)
Bit bagina 1 h | Offset=-125 h | Range=-23hila+23h
Aciklama.
! “0” degeri kullaniimiyor. “1” degeri “Ocak” ayina, “2” degeri “Subat” ayina vb. karsilik gelir.
2 “0” degeri kullaniimiyor. 1 ila 4 degerleri (0,25 gin/bit) ayin birinci giiniine, 5 ila 8 degerleri ayin ikinci giiniine vb. karsilik gelir.
Veh_dist: Vehicle Distance high resolution (3.3.54) 18FEC1EE
Transmission Data length PDU format PDU specific Default priority | Parameter group Identifier
repetition rate number
1s 8 bytes 254 193 6 FEC1 18FEC1EE
Bayt Bit Tanim
1ila4 - High resolution total vehicle distance [tot_veh_dist] (3.2.5.106)
Bitbagna5m | Offset=0m | Range=0...21055406 km
5ila 8 - Daily kilometre counter (high resolution trip distance) [trip_distance] (3.2.3.107)
Bitbagna5m | Offset=0m | Range=0...21055 406 km
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Eng_HourRev: Engine Hours, Revolutions (3.3.19) 18FEE527
Transmission | Data length PDU format PDU specific Default priority Parameter group Identifier
repetition rate number
1s 8 bytes 254 229 6 O0xO0FEE5 18FEE527
Bayt Bit Tanim
1ila4 Total engine hours [total_eng_hours] (3.2.5.61)
Bit basina 0,05 h Offset =0 h ‘ Range =0 ... 210 554 060.75 h
5ila8 XX
Veh_Weight_EBS: Vehicle weight EBS 18FEEAOB
Transmission | Data length PDU format PDU specific Default priority Parameter group Identifier
repetition rate number
1s 8 bytes 254 234 6 65,258 18FEEAOB
Bayt Bit Tanim
1 8ilas Axle location [axle_location] (3.2.5.95)
0000 Axle 1
0001 Axle 2
0010 Axle 3
0011 Axle 4
0100 Axle 5
0101 Axle 6
0110 Axle 7
0111 Axle 8
1000 Axle 9
1001 Axle 10
1010 Axle 11
1011 Axle 12
1100 Axle 13
1101 Axle 14
1110 Axle 15
1111 Axle 16
4ila1 - not available
2ve3 --- Axle weight [axle_weight] (3.2.5.80
Bit basina 0,5 kg Offset = 0 kg ‘ Range = 0 kg ... 32127.5 kg
4ila8 --- XX
Dikkat:

Belirtilen aks yukleri kalibrasyona uygun degildir, birkag yiz kilogram kadar sapma olmasi normaldir.
Verilen bilgiler géstergelerin islevlerinin seri bileseni degildir. Burada gdsterilen iglevler arag donanimina bagli olup bu arabirimle

sinirhidir.
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Veh_Weight_ECAS: Vehicle weight ECAS 18FEEA2F
Transmission Data length PDU format PDU specific Default priority | Parameter group Identifier
repetition rate number
1s 8 bytes 254 234 6 OOFEEA 18FEEA2F
Bayt Bit Tanim
Axle location [axle_location] (3.2.5.95)
0000 Axle 1
0001 Axle 2
0010 Axle 3
0011 Axle 4
0100 Axle 5
0101 Axle 6
0110 Axle 7
gilas 0111 Axle 8
! 1000 Axle 9
1001 Axle 10
1010 Axle 11
101 Axle 12
1100 Axle 13
1101 Axle 14
1110 Axle 15
1111 Axle 16
4ila1 - not available
2ve3 - Axle weight [axle_weight] (3.2.5.80)
Bit bagina 0,5 kg Offset = 0 kg | Range = 0kg ... 32127.5 kg
4ila8 - XX
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TCO1: Takograf O0CFEG6CEE
Transmission Data length PDU format PDU specific Default priority | Parameter group Identifier
repetition rate number
50 ms 8 bytes 254d 108d 3 FE6C O0CFEG6CEE
Bayt Bit Tanim
Drive recognition (3.2.6.78)
00 off/vehicle motion not detected
8ve7 01 on/vehicle motion detected
10 error
11 not available
Driver 2 Working status (3.2.6.77)
000 rest
001 available
010 work
6ila4 011 drive
100 reserved
1 101 reserved
110 reserved
111 not available
Driver 1 Working status (3.2.6.78)
000 rest
001 available
010 work
3ila1 011 drive
100 reserved
101 reserved
110 reserved
111 not available
-—- MTCQO’ da kullaniimiyor
overspeed (3.2.6.81)
00 no overspeed
8ve7 01 overspeed
10 error
2 11 not available
driver card 1 (3.2.6.80)
00 no card present
6veb 01 card present
10 driver card malfunction
11 not available
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TCO1: Takograf

OCFEG6CEE

driver 1 time related states (3.2.6.79)

0000 no warning
0001 warning #1
0010 warning #2
001 warning #3
0100 warning #4
0101 warning #5
0110 reserved for future use
4ila1 0111 reserved for future use
1000 reserved for future use
1001 reserved for future use
1010 reserved for future use
1011 reserved for future use
1100 reserved for future use
1101 reserved for future use
1110 error
1111 not available
- MTCO’ da kullaniimiyor
8ve7 not defined
driver card 2 (3.2.6.80)
00 no card present
6ve5 01 card present
10 driver card malfunction
11 not available
driver 2 time related states (3.2.6.79)
0000 no warning
0001 warning #1
0010 warning #2
3 001 warning #3
0100 warning #4
0101 warning #5
0110 reserved for future use
4ila1 0111 reserved for future use
1000 reserved for future use
1001 reserved for future use
1010 reserved for future use
101 reserved for future use
1100 reserved for future use
1101 reserved for future use
1110 error
1111 not available
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Table to identify the warnings in parameter driver x time related states

Type: European Community regulation

0000 no warning [Oh .. 4 1/4h]
0001 warning #1 [4 1/4h .. 4 1/2h]
0010  warning #2 [4 1/2h .. 8 3/4h]
0011 warning #3 [8 3/4h .. 9h]
0100  warning #4 [9h .. 15 3/4h]
0101 warning #5 [15 3/4h .. 16h]
8ila7 not defined
system performance (3.2.6.84)
00 system performance o.k.
6ilas 01 faulty system performance
10 error
11 not available
handling information e.g. no record sheet (3.2.6.83)
4 00 no handling info
4ila3 01 handling info
10 error
11 not available
system event (3.2.6.82)
00 no system event
2ila1 01 system event
10 error
11 not available
5ve 6 - XX
7ve8 - Tachograph vehicle speed [veh_speed_MTCO] (3.2.1.12)
Bit basina 1/256 km/h Offset = 0 km/h (upper Range = 0 km/h .. 250,996 km/h
byte resolution 1.0 km/h/
bit)
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ERC1_RX: Electronic retarder controller retarder exhaust (5.3.3) 18F00029
Transmission Data length PDU format PDU specific Default priority | Parameter group Identifier
repetition rate number

100 s 8 bytes 240 0 6 0x00F000 0x18F00029
Bayt Bit Tanim
1 -—- XX
9 Actual retarder torque1 [act_rx_torque] (3.2.1.17)
Bit bagina %1 | Offset = 125 % | Range =-125% ... 0%
3ilas - XX

! Yalniz motor freni monte edilmisse goénderilir (FFR parametrelendirmesi)

Dikkat:

Mevcut olmasi muhtemel bir ERC1 mesajinin deaktive edilmesi yasaktir.
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FMS-standard interface 1CFDD1FD
Transmission Data length PDU format PDU specific Default priority | Parameter group Identifier
repetition rate number
10 ms 8 bytes 253 109 7 FDD1 1CFDD1FD
Bayt Bit Tanim
1 8ilas Reserved for FMS-standard
4ve3 requests supported
00 request is not supported
01 request is supported
10 reserved
11 don’t care
2ve1 diagnostics supported
00 diagnostics is not supported
01 diagnostics is supported
10 reserved
11 don’t care
2ila s software version supported
Byte2=a Yazilim strimi ASCII kodu seklinde asagdidaki formatta gosterilir: ab.cd (SW-Version number
in the format ab.cd (ASCII) representing)
Byte 3=b
Byte4 =c
Byte 5=d
5ve 6 --- XX
6ilas8 --- Reserved for FMS-standard
Service_information (3.3.055) 18FEC027
Transmission Data length PDU format PDU specific Default priority | Parameter group Identifier
repetition rate number
1s 8 bytes 254 192 6 FECO 18FEC027
Bayt Bit Tanim
1 -—- XX
2ve3 - Service distance [service_distance] (3.2.5.103)
Bit basina 5 km Offset = -160635 km ‘ Range =-160635 km ... 160640 km
3ila8 - XX
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Fuel_cons: Fuel consumption (3.3.23) 18FEE927
Transmission Data length PDU format PDU specific Default priority | Parameter group Identifier
repetition rate number
1s 8 bytes 254 233 6 FEE9 18FEE927
Bayt Bit Tanim
1ia4 - XX
5ila 8 - Total fuel used [total:fuel_used] (3.2.5.66)
Bit basina 0,5 1 Offset=01 Range =01 ... 2105540607.5 |
VIN: Vehicle identification number (3.3.26) 18FEECEE
Transmission Data length PDU format PDU specific Default priority | Parameter group Identifier
repetition rate number
10s variable 254 236 6 FEEC 18FEECEE
MAN’da VIN 8 bayt’tan fazla tuttugundan VIN SAE 1939/21’e gdre iletilir (multipacket aktarma mekanizmasi):
18ECFFEE (TP.BAM=Transport protocol_broadcast announce message)
18EBFFEE (TP.DT=Transport protocol_data transfer)
TP.BAM:
Byte 1: Control Byte 20h
Byte 2 ve 3: Total message size, number of packets 0011h
Byte 4: Total number of packets 03h
Byte 5: Reserved FFh
Byte 6 ila 8: PGN of requested information (VIN) OOFEEC
TP.DT: Packet 1:
Byte 1: Sequence number 01h
Byte 2 ila 8: Bytes 1-7 of VIN ASCII
TP.DT: Packet 2:
Byte 1: Sequence number 02h
Byte 2ila 8: Bytes 8-14 of VIN ASCII
TP.DT: Packet 3:
Byte 1: Sequence number 03h
Byte 2 ila 4: Bytes 15-17 of VIN ASCII
Byte 5: * = Delimiter 2Ah
Byte 6 ila 8: Filler bytes FFFFFFh
Dash display (3.3.042) 18FEFC21
Transmission Data length PDU format PDU specific Default priority | Parameter group Identifier
repetition rate number
1s 8 bytes 254 252 6 FEFC 18FEFC21
Bayt Bit Tanim
1 XX
2 --- Yakit seviyesi (Fuel level) [fuel_level] (3.2.5.71)
bit basina %0,4 ‘ Offset = %0 ‘ Range = %0 ... 100%
3ilas --- XX
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ERC1_RE (primer retarder): Electronic Retarder Controller (3.3.3) 18F0000F
Transmission Data length PDU format PDU specific Default priority | Parameter group Identifier
repetition rate number
100 s 8 bytes 240 0 6 0x00F000 18F0000F
Bayt Bit Tanim
1 XX
2 -—- Actual retarder torque [act_ret_torque] (3.2.5.17)
Bit basina %1 ‘ Offset = -%125 ‘ Range =-125% -- 0%
3ilas -—- XX
ERC1_RD (sekonder retarder): Electronic Retarder Controller (3.3.3) 18F00010
Transmission Data length PDU format PDU specific Default priority | Parameter group Identifier
repetition rate number
100 s 8 bytes 240 0 6 0x00F000 18F00010
Bayt Bit Tanim
1 XX
2 Actual retarder torque [act_ret_torque] (3.2.5.17)
Bit basina %1 Offset = -%125 ‘ Range =-125%... 0%
3ila8 --- XX
Fuel_Eco: Fuel Economy (3.3.32) 18FEF227
Transmission Data length PDU format PDU specific Default priority | Parameter group Identifier
repetition rate number
100 s 8 bytes 254 242 6 O0xO0FEF2 18FEF227
Bayt Bit Tanim
1ila2 - Fuel rate [fuel_rate] (3.2.5.63)
Bit bagina 0,05 I/h Offset = 0 I/h (13,9x10-6 I/s per Range = 0...210 554 060,75 I/h
bit)
3ila4 - Instantaneous fuel economy [instant_fuel_eco] (3.2.5.67)
Bit basina 1/512 Offset = 0 km/I Range = 0%... 125,5 km/I
km/I
5ila 8 --- XX
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Aux_Stat_ KSM1 18FED9FD
Transmission Data length PDU format PDU specific Default priority | Parameter group Identifier
repetition rate number
1s 8 bytes 255 253 6 FED9 18FED9FD
Bayt Bit Tanim
gilas XX
Yag basinci uyarisi (yag basinci ¢gok distk)
00 off
4ve3 01 on
10 error
1 11 not available
Sogutma suyu asiri sicaklik uyarisi (Sogutma suyu sicakligi cok yuksek)
00 off
2ve1 01 on
10 error
11 not available
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7.6 A-CAN Alim Mesaijlari

Asagidaki alim mesajlari KSM tarafindan islenerek FFR’ye iletilebilir:

KSM1_A: Misteriye 6zgli kumanda moduli #1- Gstyapi OCEFFD55
Transmission Data length PDU format PDU specific Default priority | Parameter group Identifier
repetition rate number

10 ms 8 bytes 1 destination 3 Proprietary A: OCEFFD55
address EF00
KSM=FD,
Bayt Bit Tanim
8ve7 not defined
6veb Override control mode priority [ksma_ocmp] (3.2.3.3) desteklenmiyor
4ve3 Requested speed control conditions [ksma_rscc] (3.2.3.2) desteklenmiyor
1 Override control mode [ksma_ocm] (3.2.3.1)
00 Override disabled
2ve1 01 speed control
10 torque control
1" speed/torque control
9ve 3 -—- Requested speed/Speed limit [ksma_req_speed] (3.2.1.19)
Bit basina 0,125 rpm ‘ Offset =0 rpm ‘ Range =0 ... 8031.875 rpm
; -—- Requested torque/Torque limit [ksma_req_torque] (3.2.1.15)
Bit basina %1 ‘ Offset = -%125 ‘ Range = %0 ... %1250
5 - Requested road speed limit [ksma_HGB]
Bit bagina 1 km/h | Offset = 0 km/h | Range =0kmth ... 250 km/h
ZDR kullanimi [ksma_sw_status]
SAE J1939/vd. iginde tanimlanan degerler
8ve7 Cruise control accelerate switch (3.2.6.17)
6veb Cruise control resume switch (3.2.6.16)
4ve3 Cruise control coast switch (3.2.6.15)
2ve1 Cruise control set switch (3.2.6.14)
6 MAN’da asagidaki gibi uygulanirlar
00000000 Notr
00000001 Kapali
00000100 Set -
00010000 Yeniden uygula
01000000 Set +
10101010 Arizall
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Bayt Bit Tanim
ZDR Mode request [ZDR_mode_req]
0000 Mode S
0001 Mode 1
0010 Mode 2
0011 Mode 3
0100 Mode 4
0101 Mode 5
0110 Mode 6
8ilas 0111 Mode 7
1000 ZDR kapama
1001 reserved
1010 reserved
1011 reserved
7 1100 reserved
1101 reserved
1110 reserved
1111 not available
Engine Stop [ksma_MotorStop]
00 no request
4ve3 01 Motor Stop
10 reserved
11 don’t care/take no action
Engine Start [ksma_MotorStart]
00 no request
2ila1 01 Motor Start
10 reserved
11 don'’t care/take no action
8 --- XX

Dikkat:

ZDR modu 7 MAN’a 6zel amaglar icin rezerve edilmistir, bunun ayari degistiriiemez.
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KSM2_A: Musteriye 6zgii kumanda moduili #2- Gstyapi OCFFCAS55
Transmission Data length PDU format PDU specific Default priority | Parameter group Identifier
repetition rate number
50 ms 8 bytes 255 202 3 Proprietary B: 0CFFCA55
FFCA
Bayt Bit Tanim
8ila7 | XX
disengage driveline request (3.2.3.6) [dis_driveline_req]
00 allow driveline engagement
6ilabs 01 disengage driveline
10 invalid
11 take no action
torque converter lockup disable request (3.2.3.5) [tor_conv_lock_dis]
1 00 allow torque converter lockup
4ila3 01 disengage torque converter lockup
10 invalid
11 take no action
gear shift inhibit request (3.2.3.4) [gear_shift_inh_req]
00 gear shifts allowed
2ila1 01 gear shift inhibited
10 invalid
11 take no action
2ila6 --- XX
8ilas not defined
. Request PTO 3 NMV [ksm_PTO3_req]
4ila1 xxx0 no request
xxx1 request
8 --- XX

TG Arabirimler - ZDR_KSM_Step1 40




["MIVANEN

7.7.

KSM1_A Mesajiyla Verilen KSM/FFR Bilgilerinin islenmesi

Devir sayisi ve torkun islenmesi icin KSM1_A mesajindaki “Override control mode” (ocm) bileseni (KSM1_A_ocm) biyik 6nem tagsir.
KSM1_A mesajindaki devir sayisi ve tork degerleri gecerli olup olmadiklari bakimindan da kontrol edilir. Asagidaki tanimda (Olay 1 - 4)
KSM1_A_ocm’den nasil KSM1_ocm uretildigi agiklanmaktadir. KSM1, KSM'den FFR’ye gonderilen T-CAN mesajidir. KSM1 mesajinin
ocm=11 (Speed/torque limit control) FFR tarafindan standart olarak desteklenmektedir. KSM1 mesajindaki ocm=01 (Speed control) ve
ocm=10 (torque control) modlarinin islenmesi FFR’de etkin degildir ama ihtiya¢ halinde FFR icinde serbest birakilabilir.

1.

n < 8031,875 d/d veya m < %100 iken KSM1_A_ocm=11— KSM1_ocm=11 (Speed/torque limit control),
diger hallerde KSM1_ocm=00 (disabled):

Sinirlamalar (KSM1_A), KSM1 mesaiji olarak her seferinde en kiiglk deger kullanilacak sekilde dijital girislerle

(tork ve devir sayisi) iligkilendirilir.

ZDR S, 1-7 talebi KSM1 Uzerinden iletilir:

FFR’ de parametrelendirilmis kapama kosullarina bagli olarak FFR’de aktivasyon.

KSM1_A veya KSM dijital girigleri Gzerinden ZDR kumandasi (SET+/-, MEM, KAPALI) talebi - KSM’deki parametrelendirmeye
gore - KSM1 tzerinden iletilir: FFR iginde uygulama.

n < 8031,875 d/d iken KSM1_A_ocm=01— KSM1_ocm=01 (Speed control), diger hallerde KSM1_ocm=00 (disabled) veya 11:

Nominal devir sayisi yalniz KSM1_A'da gecerli deger (n < 8031,875 d/d) oldugunda verilir, KSM devir sayisi/tork sinirlamasi
dijital girisleriyle KSM1’de sinirlama yapilabilir.

Tork sinirlamalari (KSM1_A), KSM1 mesaiji olarak her seferinde en kiigiik deger kullanilacak sekilde “devir sayisi ve tork
sinirlamasi” dijital girisleriyle iligkilendirilir.

m <= %100 iken KSM1_A_ocm=10— KSM1_ocm=10 (Torque control), diger hallerde KSM1_ocm=00 (disabled) veya 11:

Nominal tork yalniz KSM1_A'da gecerli deder (m <= %100) oldugunda verilir, KSM devir sayisi/tork sinirlamasi dijital girigleriyle
KSM1’de sinirlama yapilabilir.

Devir sayisi sinirlamalari (KSM1_A), KSM1 mesaji olarak her seferinde en kiigik deger kullanilacak sekilde “devir sayisi ve tork
sinirlamasi” dijital girisleriyle iliskilendirilir.
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4. Dijital girisler etkinlestirildiginde KSM1_A_ocm=00— KSM1_ocm=11 (Speed/torque limit control), diger hallerde KSM1_ocm=00
(disabled):

. KSM1_A/Bayt 2, 3, 4 islenmez/iletiimez.

. KSM’deki “devir sayisi/tork sinirlamasi” dijital girisleri Gzerinden devir sayisi/tork sinirlamalari yapilabilir.

. ZDR S, 1-7 talebi KSM1 lzerinden iletilir:
FFR’de parametrelendirilmis kapama kosullarina bagli olarak FFR’de aktivasyon.

. KSM1_A veya KSM dijital girisleri Gzerinden ZDR kumandasi (SET+/-, MEM, KAPALLI) talebi - KSM’deki parametrelendirmeye

gore - KSM1 Uzerinden iletilir: FFR iginde uygulama.

Genel olarak sunlar gegerlidir:

. CAN uzerinden ZDR modu segilmesi FFR’nin ZDR pinlerine gére énceliklidir.

. Sinirlamalar, KSM1 mesaji olarak her seferinde en kicik deger kullanilacak sekilde KSM ve FFR’de iligkilendirilir.
. Verilen degerler sinirlamalarla kisitlanir.

Agiklama:

A-CAN'’In bir giris buytklugi (A-CAN Bus-off, KSM1_A mesaji iptal) gegersiz olursa, sinirlamalar (devir/tork/HGB), A-CAN yeniden
mevcut olana veya gecerli degerler gelene kadar, dondurulur (6rn.: dncesinde talep edilen sinirlamalar KL. 15 “Reset” olana kadar
dondurulur).

A-CAN iptal (A-CAN Bus-off, KSM1_A mesaiji iptal) oldugu sirada gecerli bir devir sayisi veya tork talebi (KSM1_A_ocm=01/10)
bulunuyorsa, motor rélanti devir sayisina geger; ek olarak bir devir sayisi veya tork sinirlamasi bulunuyorsa, sinirlamalar A-CAN yeniden
mevcut olana veya gecerli degerler gelene kadar (gerekiyorsa Kl. 15 “Reset” olana kadar) dondurulur.

A-CAN iptal (A-CAN Bus-off, KSM2_A mesaijl iptal) oldugu sirada bir ZDR modu talebi (KSM1_A_ocm=00/11) bulunuyorsa, A-CAN
yeniden mevcut olana kadar (gerekiyorsa Kl. 15 “Reset” olana kadar) motor rélanti devir sayisina geger.

A-CAN iptal (A-CAN Bus-off, KSM2_A mesajl iptal) oldugu sirada bir ZDR kumanda talebi (SET+/SET-, MEM, KAPALI/KSM1_A_
ocm=00/11) bulunuyorsa, A-CAN yeniden mevcut olana veya gegerli dederler gelene kadar (gerekiyorsa Kl. 15 “Reset” olana kadar)
glncel devir sayisi tutulur.

A-CAN iptal (A-CAN Bus-off, KSM2_A mesaiji iptal) oldugu sirada bir NMV talebi bulunuyorduysa, A-CAN yeniden mevcut olana veya
gecerli degerler gelene kadar (gerekiyorsa Kl. 15 “Reset” olana kadar) bu talep dondurulur.

A-CAN iptal (A-CAN Bus-off, KSM2_A mesaij iptal) oldugu sirada bir kavrama agik/harici sanziman N veya WSK agik/vites biyutme
blokaji talebi bulunuyorsa, A-CAN yeniden mevcut olana veya gecerli dederler gelene kadar (gerekiyorsa Kl. 15 “Reset” olana kadar) bu
talep dondurulur.
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8. Pin Tanimlari ve Devre $Semalari

DrzMomBgr 1+3 (soket X1997/pin 1)
Devir sayisi/tork sinirlamasi 1 ve 3’e kumanda etmek i¢in +U,_ kumanda sinyali girisi.

Islev:

Bu girise +U__, (calismaya hazir durumu; X1997/pin 12) baglanirsa motor MAN-cats I1° ile parametrelendirilebilen “devir sayisi/

tork sinirlamasi 1” ile sinirlandirilir. +U,_ kesildiginde, uygulanan “devir sayisi/tork sinirlamasi 1” yeniden kalkar. Bu girige +U__,
(calismaya hazir durumu; X1997/pin 12) ile birlikte ayni zamanda DrzMomBgr 2+3 (X1997/pin 2) baglanirsa motor MAN-cats II° ile
parametrelendirilebilen “devir sayisi/tork sinirlamasi 3” ile sinirlandirilir. +U__ her iki giriste kesildiginde, uygulanan “devir sayisi/tork
sinirlamasi 3” yeniden kalkar.

Bu iglev, basta ylksek ayarlanmis bir devir sayisini bununla sinirlamak suretiyle, ilave ara devir sayisi olarak da kullanilabilir.

islev serbest birakma:
+U,,, (galismaya hazir durumu veya KI. 15) baglanir baglanmaz.

Fabrika ayari:
bkz. Tabloda DrzMomBgr 2+3 (soket X1997/pin 2)

DrzMomBgr 2+3 (soket X1997/pin 2)
Devir sayisi/tork sinirlamasi 2 ve 3’e kumanda etmek i¢in +U, . kumanda sinyali girisi.

Islev:

Bu girise +U__, (calismaya hazir durumu; X1997/pin 12) baglanirsa motor MAN-cats I1° ile parametrelendirilebilen “devir sayisi/

tork sinirlamasi 2” ile sinirlandirilir. +U,_ kesildiginde, uygulanan “devir sayisi/tork sinirlamasi 2” yeniden kalkar. Bu girige +U__,
(calismaya hazir durumu; X1997/pin 12) ile birlikte ayni zamanda DrzMomBgr 1+3 (X1997/pin 1) baglanirsa motor MAN-cats II® ile
parametrelendirilebilen “devir sayisi/tork sinirlamasi 3" ile sinirlandirilir. +U__ her iki giriste kesildiginde, uygulanan “devir sayisi/tork
sinirlamasi 3” yeniden kalkar.

Bu iglev, basta ylksek ayarlanmis bir devir sayisini bununla sinirlamak suretiyle, ilave ara devir sayisi olarak da kullanilabilir.

islev serbest birakma:
+U,,, (galismaya hazir durumu veya KI. 15) baglanir baglanmaz.

Fabrika ayari:

DrzMomBgr 1+3 (soket | DrzMomBgr 2+3 (soket | Devir sayisi Tork

X1997/pin 1) X1997/pin 2)
Devir sayisi/tork sinirlamasi 1 +Uge | e 1500 d/d %100
Devir sayisi/tork sinirlamasi 2.~ | - +U,, 1800 d/d %100
Devir sayisi/tork sinirlamasi 3 +Ug,, +Ug,, 1200 d/d %100

Mumkin olan giris kombinasyonlarinin her birine devir sayisi sinirlamasi ve tork sinirlamasindan olusan bir deger cifti atanmigtir.
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LS1_KONFIG (soket X1997/pin 3)
-U,,, kumanda sinyali ¢ikigi. YUk bagliyken ve pasif/tetiklenmemis durumdayken high seviyesi (yakl. +U__) mevcuttur.

Yik:
maks. 300 mA

islev:
llgili parametrelendirmeye uygun olarak (bkz. Béliim 6.2: Kumanda cikislari icin parametrelendirme matrisi) sinyal ¢ikisi olur.

Fabrika ayari:

Sinyal:

Sogutma suyu asiri sicaklik uyarisi

Dikkat:

Yik bagliyken ve hata algilamasi etkinlestiriimisken kisa devre ve hat kesintilerinin givenilir sekilde algilanabilmesi igin,

bagl olan yik < 2 kQ olmalidir. Hata algilamasi etkinlestiriimisken bagli olan yik KI. 15 (X1996/pin 1) yéniinde baglanmalidir,
“calismaya hazir durumu” (X1997/pin 12) kullanilmamalidir! Kl. 15 yerine “gcalismaya hazir durumu” kullanilirsa hata algilamasi
etkinlestiriimis oldugunda, sistem baslangici sirasinda hata belledi kaydi gergeklesir (denetim sistem baslangici safhasinda etkindir,
ancak g¢alismaya hazir durumu ancak sistem baslangici safhasinin ardindan etkin olur).

LS2_KONFIG (soket X1997/pin 4)

-Ug,, kumanda sinyali gikisi. Yik bagliyken ve pasif/tetiklenmemis durumdayken high seviyesi (yakl. +U,_) mevcuttur.

Bat

Yuk:
maks. 300 mA

islev:
ilgili parametrelendirmeye uygun olarak (bkz. Béliim 6.2: Kumanda cikislari igin parametrelendirme matrisi) sinyal ¢ikigi olur.

Fabrika ayari:

Sinyal:

Yag basinci eksik uyarisi

Dikkat:

Yuk bagliyken ve hata algilamasi etkinlestiriimisken kisa devre ve hat kesintilerinin glivenilir sekilde algilanabilmesi igin,

bagl olan yik < 2 kQ olmalidir. Hata algilamasi etkinlestiriimisken bagli olan yuk KI. 15 (X1996/pin 1) yéniinde baglanmalidir,
“calismaya hazir durumu” (X1997/pin 12) kullaniimamalidir! KI. 15 yerine “galismaya hazir durumu” kullanilirsa hata algilamasi
etkinlestiriimis oldugunda, sistem baslangici sirasinda hata belledi kaydi gerceklesir (denetim sistem baslangici sathasinda etkindir,
ancak g¢alismaya hazir durumu ancak sistem baslangici safhasinin ardindan etkin olur).
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HS1_KONFIG (soket X1997/pin 5)
+U,,, kumanda sinyali gikigl. YUk baglyken ve pasif/tetiklenmemis durumdayken low seviyesi (U, , < 2 V) mevcuttur.

Yik:
maks. 500 mA

islev:
ilgili parametrelendirmeye uygun olarak (bkz. Bélim 6.2: Kumanda cikislari igin parametrelendirme matrisi) sinyal cikisi olur.

Fabrika ayari:

Sinyal:

Park freni

Dikkat:
YUk baglhyken ve hata algilamasi etkinlestiriimisken kisa devre ve hat kesintilerinin giivenilir sekilde algilanabilmesi igin,
bagl olan yiik < 400 Q olmalidir.

HS2_KONFIG (soket X1997/pin 6)

+U,,, kumanda sinyali ¢ikigl. Ylk bagliyken ve pasif/tetiklenmemis durumdayken low seviyesi (U, < 2 V) mevcuttur.

low

Yik:
maks. 500 mA

islev:
ligili parametrelendirmeye uygun olarak (bkz. Béliim 6.2: Kumanda gikislari icin parametrelendirme matrisi) sinyal gikisi olur.

Fabrika ayari:

Sinyal:

Fren

Dikkat:

Yuk bagliyken ve hata algilamasi etkinlestiriimisken kisa devre ve hat kesintilerinin glvenilir sekilde algilanabilmesi igin,
bagli olan yik < 400 Q olmalidir.

HS3_KONFIG (soket X1997/pin 7)

+U,, kumanda sinyali ¢gikigl. YUk baglyken ve pasif/tetiklenmemis durumdayken low seviyesi (U, < 2 V) mevcuttur.

Yuk:
maks. 500 mA

islev:
ilgili parametrelendirmeye uygun olarak (bkz. Béliim 6.2: Kumanda cikislari igin parametrelendirme matrisi) sinyal cikisi olur.

Fabrika ayari:

Sinyal:

Geri vites

Dikkat:
Yk bagliyken ve hata algilamasi etkinlestiriimisken kisa devre ve hat kesintilerinin glvenilir sekilde algilanabilmesi igin,
bagli olan yik <400 Q olmalidir.
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HS4_KONFIG (soket X1997/pin 8)
+U,,, kumanda sinyali gikigl. Yuk bagliyken ve pasif/tetiklenmemis durumdayken low seviyesi (U, , < 2 V) mevcuttur.

Yuk:
maks. 500 mA

islev:
ilgili parametrelendirmeye uygun olarak (bkz. Bélim 6.2: Kumanda cikislari igin parametrelendirme matrisi) sinyal ¢ikigi olur.

Fabrika ayari:

Sinyal:

Debriyaj

Dikkat:
YUk baglhyken ve hata algilamasi etkinlestiriimisken kisa devre ve hat kesintilerinin giivenilir sekilde algilanabilmesi igin,
bagl olan yiik < 400 Q olmalidir.

LS3_KONFIG (soket X1997/pin 9)

-Ug,, kumanda sinyali gikisi. Yik bagliyken ve pasif/tetiklenmemis durumdayken high seviyesi (yakl. +U,_) mevcuttur.

Bat

Yik:
maks. 300 mA

islev:
ligili parametrelendirmeye uygun olarak (bkz. Béliim 6.2: Kumanda gikislari icin parametrelendirme matrisi) sinyal gikisi olur.

Fabrika ayari:

Sinyal:

Sanziman N

Dikkat:

Yuk bagliyken ve hata algilamasi etkinlestiriimisken kisa devre ve hat kesintilerinin glvenilir sekilde algilanabilmesi icin, bagl olan

yuk < 2 kQ olmalidir. Hata algilamasi etkinlestiriimisken bagl olan yuk Kl. 15 (X1996/pin 1) ydninde baglanmalidir, “calismaya hazir
durumu” (X1997/pin 12) kullanilmamalidir! KI. 15 yerine “calismaya hazir durumu” kullanilirsa hata algilamasi etkinlestiriimis oldugunda,
sistem baslangici sirasinda hata bellegi kaydi gerceklesir (denetim sistem baslangici safhasinda etkindir, ancak ¢alismaya hazir durumu
ancak sistem baslangici safthasinin ardindan etkin olur).

KONTROL LAMBASI (soket X1997/pin 10)

+U,,, kumanda sinyali gikisI.
Yik bagliyken ve KSM kumanda cihazi veya bagli olan gevre cihazlari hatasiz durumdayken low seviyesi (U, < 2 V) mevcuttur.

Yik:
maks. 600 mA

Islev:
KSM kumanda cihazinda veya ona bagli ¢evre cihazlarinda bir arizanin ortaya ¢iktigina dair bilgi.

Dikkat:
Yuk baglhyken ve hata algilamasi etkinlestiriimisken kisa devre ve hat kesintilerinin gtivenilir sekilde algilanabilmesi icin, bagli olan yuk <
400 Q olmahdir. KI. 15 “acik” konuma geldikten sonra bu ¢ikisa yakl. 3 saniye boyunca otomatik olarak kumanda edilir (ampul testi).
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HS5_KONFIG (soket X1997/pin 11)
+U,, kumanda sinyali gikigl. Yk bagliyken ve pasif/tetiklenmemis durumdayken low seviyesi (U, < 2 V) mevcuttur.

Yuk:
maks. 600 mA

islev:
ilgili parametrelendirmeye uygun olarak (bkz. Béliim 6.2: Kumanda cikislari igin parametrelendirme matrisi) sinyal ¢ikisi olur.

Fabrika ayari:

Sinyal:

Depo uyarisi

Dikkat:
YUk baglhyken ve hata algilamasi etkinlestiriimisken kisa devre ve hat kesintilerinin giivenilir sekilde algilanabilmesi igin,
bagl olan yik < 400 Q olmalidir.

CALISMAYA HAZIR DURUMU (soket X1997/pin 12)

+U,,, kumanda sinyali ¢ikigl. Ug birim Kl. 15 “a¢ik” duruma gegtikten yakl. 3 saniye sonra “high” durumuna geger.

Yik bagliyken ve KSM kumanda cihazi galigmaya hazir duruma (heniiz) gegmemigken low seviyesi (U, < 2 V) mevcuttur.

Yik:
maks. 2 A

islev:

KSM kumanda cihazinin ¢alismaya hazir olduguna dair bilgi. Bir islevin serbest birakilmasi icin kullanilabilir. Bu sinyal Kl. 15 “kapall”
duruma gegtikten sonra, bagli olan Ustyapi elektronigine muhtemel bir kumanda cihazi art galismasi imkani vermek igin,

yakl. 2 saniye daha génderilir.

Dikkat:
YUk baghyken ve hata algilamasi etkinlestiriimisken kisa devre ve hat kesintilerinin giivenilir sekilde algilanabilmesi igin,
bagl olan yik < 400 Q olmalidir. Sistem baslangicindan sonra (yakl. 3 saniye) bu ¢ikis tetiklenir.
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SET+ (soket X1997/pin 13)

“Devir sayisini artir” iglevine kumanda etmek igin +U__, kumanda sinyali girigi.

islev:

Devir sayisini artirir.

Bu girise +U__, (calismaya hazir durumu; X1997/pin 12) baglanirsa motor kademesiz olarak ust devir sayisi sinirina dogru yikselir,

etkinlestirme kesilirse motor kumandasi anlik devir sayisini uygular.

Ust devir sayisi sunlar olabilir:

. Motorun son devir sayisi,
. ZDR S, ZDR 1, . ..., ZDR 7°de MAN-cats Il ile parametrelendirilebilen tst devir sayisi siniri.
. FFR veya KSM’'de MAN-cats Il ile parametrelendirilebilen ve etkinlestiriimis devir sayisi siniri.

Ayarlanan devir sayisi kapatilir, yani motor rélanti devrine (ZDR S) gecer veya “calismaya hazir durumu” (X1997/pin 12) ile “KAPALI”
(X1997/pin 15) arasindaki seri képri “agilarak” “alt devir sayisi sinirina” (ZDR 1, . ..., ZDR 7) geger.

islev serbest birakma:

Motor calisir caismaz +U__ (¢calismaya hazir durumu veya KIl. 15) baglanarak bu islev etkinlestirilebilir.

Bat (

Dikkat:
KSM arabirimi Gzerinden SET+/SET- uygulanmasi yalniz “HLS salter aktif’ kogulu konulmus olan ZDR modlarinda mimkindur. HLS kolu
¢alisma sirasinda suriict kabininden istenmeyen bir miidahale olmasina karsi emniyete alinmalidir, 6rn. harici bir uzaktan kumandayla.

SET- (soket X1997/pin 14)

“Devir sayisini disir” islevine kumanda etmek i¢in +UBat kumanda sinyali girisi.

islev:

Devir sayisini dugurr.

Bu girige +U_,, (¢alismaya hazir durumu; X1997/pin 12) baglanirsa ayarlanmis olan motor devir sayisi kademesiz olarak rélanti devir
sayisina (ZDR S) veya alt devir sayisi sinirina (ZDR 1, . . . ., ZDR 7) duser. Etkinlestirme kesildiginde motor kumandasi anlik devir
sayisini uygular. Ayarlanan devir sayisi kapatilir, yani motor rélanti devrine (ZDR S) gecer veya “calismaya hazir durumu” (X1997/pin 12)
ile “KAPALI” (X1997/pin 15) arasindaki harici kdpri “agilarak” “alt devir sayisi sinirna” (ZDR 1, . ..., ZDR 7) geger.

islev serbest birakma:

Motor ¢alisir caismaz +U__ (¢calismaya hazir durumu veya KIl. 15) baglanarak bu islev etkinlestirilebilir.

Bat

Dikkat:
KSM arabirimi Gzerinden SET+/SET- uygulanmasi yalniz “HLS salter aktif’ kogulu konulmus olan ZDR modlarinda mimkindir. HLS kolu
calisma sirasinda suriict kabininden istenmeyen bir miidahale olmasina karsi emniyete alinmalidir, 6rn. harici bir uzaktan kumandayla.

KAPALI (soket X1997/pin 15)

ZDR iglevlerini serbest birakmak/kapatmak igin +U__, kumanda sinyali girigi.

islev:

Bu girigse +U__, (¢alismaya hazir durumu; X1997/pin 12) baglanirsa ZDR iglevleri serbest birakilir. Caligmaya hazir durumu
(X1997/pin 12) ile “KAPALI” (X1997/pin 15) arasindaki harici kdpri “agilarak” ZDR ve Tempomat islevleri kapatilir.

Dikkat:

Eger X1997/pin 12 ile X1997/pin 15 arasindaki harici kdprii yoksa “KAPALI” islevi kalici olarak etkinlestirilir,
yani ZDR iglevlerinin/Tempomat islevlerinin etkinlestiriimesi mimkun degildir.
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Bir devir sayisini yeniden uygulamak/kaydetmek icin +UBat kumanda sinyali girisi.

Islev:

Girige +UB_, baglanirsa motor tarama sinyali sonundan (t < 1 san.) MAN-cats II® ile programlanabilen ZDR S, ZDR 1, ... ., ZDR
7 devrine geger ve bunlari ayarlar. “SET+" veya “SET-” ile degistirildikten sonra yeni devir sayisi girise +U__, (t 2 2 san.) verilerek
kaydedilebilir.

Ayarlanan devir sayisi kapatilir, yani motor rélanti devrine (ZDR S) veya X1997/pin 12 ile X1997/pin 15 arasindaki harici kdpru “agilarak”,
surict kabinindeki kumanda biriminde “KAPALI” tusuna basilarak veya bir kapatma kosulunun mevcut olmasiyla, alt devir sayisi sinirina
(ZDR 1, ....,ZDR7) geger.

islev serbest birakma:
Motor calisir galismaz +U
uyulmahdir.

st (Galismaya hazir durumu veya Kl. 15) baglanarak bu islev etkinlestirilebilir; yukarida belirtilen t siresine

Dikkat:

MEM islevi ancak tus “birakildiktan” sonra etkili olur (giriste “high”ten “low”a dalgalanma). SET+/- ile degistirilmis bir devir sayisinin ZDR
modunda kaydedilebilmesi icin FFR’de “kaydederek aktif” kumanda islevinin parametrelendiriimis olmasi ve tusa en az 2 saniye boyunca
basiimasi gerekir.

A-CAN-H (soket X1997/pin 17)

FMS/ustyapi CAN arabiriminin CAN-high hatti.

A-CAN-L (soket X1997/pin 18)

FMS/istyapi CAN arabiriminin CAN-low hatt
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NMV (soket X3311/pin 1)

+U,, kumanda sinyali girigi. NMV salteri basiimamis haldeyken (kontak agik) KSM’nin “NMV talep” pininde (dijital girig,
4,75 kQ-pull-down, anahtarlama seviyesi: U, <3V / Uhigh > 16 V) “low” seviyesi mevcuttur. Bu pinle NMV de talep edilebilir.
Eger NMV devresi monte edilmisse!

Yuik:
maks. 500 mA

islev:
NMYV talep edildigine veya NMV talebi i¢in kullanilabilecegine dair bilgi. Ancak NMV yalniz KSM’'de parametrelendirilmis olan kosullar
(arag veri dosyasi ile) mevcut oldugunda devreye alinir; bunlar:

. Sanziman N iken NMV devreye girer: “aktif’/“aktif degil”
. Park freni gekilmis haldeyken NMV devreye girer: “aktif’/“aktif degil”
. Yalniz arag¢ park halindeyken NMV devreye girer: “aktif’/“aktif degil”

Not: Eger devreye girme kosullari sanziman N, park freni, debriyaj veya hiz sinyali “aktif’ olarak parametrelendirilmisse, ventilin
tetiklenmesi icin bunlarin NA talebi oldugu anda yerine getirilmis olmasi sarttir. Yan tahrik bu durumda tetiklenmisse, devreye
girme kosullari daha sonra ortadan kalkmis olsa bile, o halde kalir. Devreye girme kosullari VE ile iligkilendirilmigtir.

. “Devir sayisi esigi acik” parametresiyle NMV: “aktif’/“aktif degil”
Not: “Devir sayisi esidi acik” kosuluna dair: Devreye girme kosullarinin (sanziman N, park freni, arag park halinde) yerine
getirilmis (“aktif’ olarak parametrelendiriimis) ve yan tahrikin talep edilmis olmasi sartiyla, devir sayisi parametrelendirilmis esigi
astigi anda ventil tetiklenir. Devir sayisi yeniden esigin altina disse bile ventil tetiklenmis halde kalir.

. “Devir sayisi esigi agik-kapall” parametresiyle NMV: “aktif’/“aktif degil”
Not: “Devir sayisi esidi acik-kapali” kosuluna dair: Devreye girme kosullarinin (sanziman N, park freni, arag park halinde) yerine
getirilmis (“aktif’ olarak parametrelendiriimis) ve yan tahrikin talep edilmis olmasi sartiyla, devir sayisi parametrelendirilmis
Ust devir sayisi esigini astigi anda ventil tetiklenir. Parametrelendirilmis alt esigin altinda dusulduginde yeniden akimsiz kalir.
Ust devir sayisi esigi asildiginda ventilin yeniden tetiklenmesi icin talebin hala etkin ve devreye girme kosullarinin hala
saglanmis olmasi sarttir.

. NMYV talebi
Anahtarin (KSM dijital girisi) desteklenip desteklenmeyecegdi parametrelendirilebilir. Giris destekleniyorsa A-CAN’den gelmesi
muhtemel bir komut dikkate alinmaz. Giris desteklenmiyorsa A-CAN’dan gelmesi muhtemel bir komut islenir ve anahtar
(KSM dijital girisi) dikkate alinmaz. Her iki talep de “VEYA” ile mantiksal olarak iligkilendirilebilir; A-CAN ve dijital giris Gzerinden
talep génderilebilir.

islev serbest birakma:
Motor galistirldiktan sonra +U__, baglanir baglanmaz.

Fabrika ayari:

Devreye girme kosulu sanziman N “aktif”’

Devreye girme kosulu park freni “aktif”’

Devreye girme kosulu ara¢ park halinde “aktif”’

Devir sayisi esigi “acik” “aktif degil”

Devir sayisi esigi “acik-kapall” “aktif”’

Ust devir sayisi esigi 800 d/d

Alt devir sayisi esigi 200 d/d

NMYV talebi (dijital giris veya A-CAN) Dijital giris ve A-CAN “VEYA” ile iligkilendirilmigstir
Dikkat:

NMV devresi aracin seri donanim kapsaminda olmayip ayrica siparis edilmelidir!
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BASINGLI HAVA MUSIRI (soket X3311/pin 2)

-U;,, kumanda sinyali ¢ikisi, NMV agikken basingli hava musirinden gelen, NMV salterindeki LED ile ayni potansiyel. NMV salteri
basiimamis haldeyken basingl hava musirinin kumanda sinyali ¢ikisindaki “high” seviyesi (yakl. +UBat kadar) mevcuttur. EGer NMV
devresi monte edilmigse!

Yik:
maks. 500 mA

islev:
NMV’nin agik olduguna dair bilgi. Strtict kabini digindaki kumanda birimlerinde olabilecek istenmeyen yabanci mudahaleleri 6nlemek
amaciyla devir sayisi veya yan tahrik islevlerini serbest birakmak icin kullanilabilir.

Dikkat:
NMV devresi aracin seri donanim kapsaminda olmayip ayrica siparis edilmelidir!

WSK AGIK/VITES BUYUTME BLOKAJI (soket X3311/pin 3)

HP sanzimanda (ECOMAT) “WSK agik/vites blyltme blokaji” talebi i¢in +U,_ kumanda sinyali girigi.

islev:

Bu girige +U__, baglanirsa iglev etkin oldugu sirece “vites biyitme” gergeklesmez. Bu iglev arag park halindeyken ve sanziman N iken
etkinlestirilirse, DNR salterine basilip “N”den bir “suris vitesi’ne gecilmesi veya DNR salteri “surls vitesi’ne getirilerek harici sanziman N

talebinin deaktive edilmesi suretiyle uygun kalkis vitesine gegilir. Her iki durumda da fren pedali basiimis iken kalkis vitesine gegilir.

islev serbest birakma:
+U,,, (calismaya hazir durumu veya KI. 15) baglanir baglanmaz.

PWM_KONFIG (soket X3311/pin 4)

PWM sinyal ¢ikisi. Bu sinyal icin asagdidaki sartlar gecerlidir:

. Azami ¢ikis akimi: 10 mA

. Cikis gerilimi “low” %20 +Bat'tan kuiguktur

. Cikis gerilimi “high” %80 +Bat’tan buyuktur

. Dahili pull-up direnci degeri 15 kQ; pindeki temel durum “high”tir
. Cikis frekansi parametrelendirilebilir

islev:

ilgili parametrelendirmeye uygun olarak sinyal gikisi olur.

Parametrelendirme olanagi:

. Sinyal “srtc isteg@i tork” iken ¢ikis aktif (SAE J1939/71: “drivers’demand engine torque”)
. Sinyal “glincel motor torku” iken ¢ikis aktif (SAE J1939/71: “actual engine torque”)
. Sinyal “motor yik durumu” iken ¢ikis aktif (SAE J1939/71: “load at current speed”)
. Cikis frekansi 100 ... 400 Hz araliginda parametrelendirilebilir
Aciklama:
PWM sinyalinin tarama orani “high zamani”ni tanimlar (6rn. %10 = %10 “high” ve %90 “low”).
Om.:  Tork %0 : Tarama orani %10
Tork %50 : Tarama orani %50
Tork %100 : Tarama orani %100

Fabrika ayari:

Sinyal: Frekans:

Motor yik durumu 200 Hz
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HARICi SANZIMAN- N TALEBI/DEBRIYAJ AGIK (soket X3311/pin 5)
“Aktarma organlarini ayir” talebine ait +U, kumanda sinyali girisi.

Islev:

. Otomatik kumandali mekanik sanzimanda ve HP sanzimanda:
Bu girise +U,,, baglanirsa sanziman bosa alinir, +U__ kesildiginde yeniden bir vitese takilir. Sanziman yalniz
parametrelendiriimis bir hiz esidinin altindayken harici N konumuna gecger. Buna iligkin talep parametrelendirilmis olan hiz
esiginin Gzerinde iken de gelebilir.

. Yalniz HP sanzimanda:
Arac park halindeyken ve sanziman N iken, DNR salterine basilip “N”den bir “sliris vitesi’ne gegilmesi veya DNR salteri “sirts
vitesi’ne getirilerek harici sanziman N talebinin deaktive edilmesi suretiyle uygun kalkis vitesine gegilir. Her iki durumda
da fren pedali basiimis iken kalkis vitesine gegilir. Talebin “kumanda islevi” olarak mi yoksa “tus islevi” olarak mi gerceklesecegi
parametrelendirilebilir. “Tus islevi” ancak tus “birakildiktan” sonra etkili olur (giriste “high”ten “low”a dalgalanma).

islev serbest birakma:
KI. 15 “agik” olduktan yakl. 3,5 saniye +U,_ (calismaya hazir durumu veya Kl. 15) baglanarak bu islev etkinlestirilebilir.

Fabrika ayari:

Harici sanziman N/debriyaj acik: “Kumanda iglevi” Frekans

Harici sanziman N/debriyaj acik: “Tus islevi” 200 Hz

HP SANZIMAN [ECOMAT] PROGRAM DEGISTIRME (soket X3311/pin 6)

“HP sanziman program degistirme” islevine kumanda etmek igin +UBat kumanda sinyali girisi.

islev:

Bu girige +U,_, badlanirsa vites grubundan ve vites programindan olusan parametrelendirilmis program etkinlesir. Bu durumda, ECO
vites programina kiyasla, POWER vites programinda vitesler daha yiksek bir motor devrinde buyutilir. $anziman kumanda cihazi
anahtarlamaya, parametrelendirmeye ve DNR salterinin konumuna bagh olarak kalkis vitesini secer.

Fabrika ayari: Cép kamyonu (ASF) / itfaiye araci (FWF)

Program degistirme (soket Vites alani Vites programi
VeI @) ASF FWF ASF FWF
Program degisimi | = - D: 2-6 D: 2-6 ECO ECO
pasif D3: 1-3 D3:1-3
D2: 1-2 D2: 1-2
D1:1 D1:1
Program degisimi + Upgyr D: 3-6 D: 2-6 ECO POWER
aktif D3: 1-3 D3: 1-3
D2: 1-2 D2: 1-2
D1: 1 D1: 1

islev serbest birakma:
+U,,, (calismaya hazir durumu veya K. 15) baglanir baglanmaz.
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Takograf yol sinyali (soket X1428/pin 1)

Takograf 6zelligine uygun olarak takografin B/8 pininden yol sinyali verilir.
Takograf hiz sinyali (soket X1428/pin 2)

Takograf 6zelligine uygun olarak takografin B/6 pininden “v” sinyali verilir.
SASE (soket X1428/pin 3)

U, (

Yik:
maks. 2 A

islev:
Harici (Ustyapi tarafi) anahtarlama igin sase beslemesi

“MOTOR GALISIYOR” SINYALI (soket X1428/pin 4)
+U,,, kumanda sinyali gikisI.

Yuk:
maks. 2 A

islev:
Motorun galistigina dair bilgi.

GERI VITES LAMBASI KUMANDASI (soket X1428/pin 5)
+U,,, kumanda sinyali ¢ikisl.

Yik:
maks. 2 A

islev:
Geri vites lambalarinin agik olduguna dair bilgi.

Dikkat:

Bu ¢ikig geri vites lambalarina +U,_, ile harici kumanda etmek icin kullanilamaz.

sase) sinyal ¢ikisl, arag sasesi, stricl kabinindeki merkezi elektrik tinitesinde bulunan sase noktasindakiyle ayni potansiyel.

TG Arabirimler - ZDR_KSM_Step1 53



X1997 devre semasi

Kabin i¢i | Kabin disi

X1997

KSM 60647 1 5
KSM 60648 2 3
KSM 60674 3 3
KSM 60677 4 )
KSM 60651 5 )
KSM 60652 6 5
KSM 60653 7 3
KSM 60654 8 )
KSM 60655 9 )
KSM 60656 10 )
KSM 60657 11 )
KSM 60658 12 )
KSM 60527 13 )
KSM 60528 14 )
KSM 60518 15 )
KSM 60529 16 5
Or 17 S

D

FFR BrOr 18 4

\
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X3311 devre semasi

Kabin ici | Kabin disi

KSM X3311
NMV salteri
W Oic | ' 40363 1
NMV basingli hava musiri NMV §alter7|'n7’de kontrol FFR
+U —:I—P’—J
+U
P< BAT ) l 40155 2 N
87a
KSM
Wy ——o1 0 KSM 60676 3,
30 | >
85 86
OBC oar 60675 4
KSM 3
KSM 60678 5,
AKIT T1na HP 40501 6 3

X1428 devre semasi
Kabin igi: Merkezi elektrik tnitesi bdlgesi

X1428
Uzak yazici 16507 L )
Uzak yazici 16514 2 )
31000 3.
ZBR 59104 4 )
ZBR . . . 71300 5 )
87a
+U '
BAT 30 6 )
8508C 86
Geri vites lambasi
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9. Arabirim Tipi ve Montaj Yeri

Kapag! ¢ikardiktan sonraki gériinim:

ZDR arabirimi
X1996/18 pinli

(FFR)

DR arabirimi
X1997/18 pinli

(KSM)

XXX

XXX

XXX

Arabirimin tamami 18 pinli X1997 soketinden ve 6 pinli X3311 ve X1428 soketlerinden olugsmaktadir.

Bu soket tanimlari tim devre semalarinda kullaniimaktadir, aragtaki soketler uygun sekilde renkli olarak isaretlenmistir. Kapagi
cikardiktan sonra digaridan erisilebilir. XXX: X3311 ve X2334/X679 soketlerinin monte edilmis oldudu bdlge. X1428 soketi merkezi
elektrik Unitesi bélgesinde bulunmaktadir (e§er KSM arabirimi fabrika ¢ikisi olarak monte edilmisse)

18 pinli soket: Renk ve kodlama: MAN Parca Numarasi
X1997 dogal/6 Soket gbévdesi Burg yuvasi
81.25475.0046 81.25435.0927
Govde icin sekonder Kkilit 81.25475.0065 81.25435.0913

Kontaklar (tekli / serit)

MAN Parca Numarasi

Tirnakh yassi fis 2,8 x 1/0,5-1

07.91202.0848 / 07.91202.0858

Tirnakl yassi fis 2,8 x 2,5/1,5-2,5

07.91202.0849 / 07.91202.0859

Tirnakl yayli kontak 2,8 x 1/0,5-1

07.91201.0222 / 07.91201.0221

Tirnakli yayh kontak 2,8 x 2,5/1,5-2,5

07.91201.0224 / 07.91201.0223
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6 pinli soket:

Renk ve kodlama:

MAN Parga Numarasi

X331

mavi/3

Soket govdesi Burg yuvasi

81.25435.0789 81.25435.0739

Govde icin sekonder kilit

81.25435.0698 81.25435.0698

Kontaklar (tekli / serit)

MAN Parca Numarasi

Tirnakh yassi fis 2,8 x 1/0,5-1

07.91202.0610 / 07.91202.0830

Tirnakl yassi fis 2,8 x 2,5/1,5-2,5

07.91202.0611 / 07.91202.0831

Tirnakli yayh kontak 2,8 x 1/0,5-1

07.91201.0222 / 07.91201.0221

Tirnakh yayl kontak 2,8 x 2,5/1,5-2,5

07.91201.0224 / 07.91201.0223

6 pinli soket:

MAN Parga Numarasi

X1428

Soket gbvdesi beyaz

Burg yuvasi siyah

81.25435.0057

07.91601.0601

Kontaklar (tekli / serit)

MAN Parga Numarasi

Tirnakh yassi fis 6,3 x 1/0,5-1

07.91202.2618 / 07.91202.2818

Tirnakl yassi fis 6,3 x 2,5/1,5-2,5

07.91202.2619 / 07.91202.2819

Tirnakli yassi yuva 6,3 x 1/0,5-1

07.91201.2512/07.91201.2811

Tirnakh yassi yuva 6,3 x 2,5/1,5-2,5

07.91201.2613 / 07.91201.2813

TG harici devir sayisi kumandalari i¢in arag kilavuz bilgisayarli ZDR arabirimi” 18 pinli X1996 soketinden olugsmaktadir ve aracin seri
donaniminda mevcuttur.

“Co6p kamyonlar i¢ci geri vites blokaji” hazirhdi 6 pinli X2334 veya X679 soketinden olusmaktadir. Bu soket tanimi tim devre semalarinda
kullaniimaktadir, aracgtaki soket uygun sekilde renkli olarak isaretlenmistir. Kapagi ¢ikardiktan sonra disaridan erisilebilir.

6 pinli soket: X2334 veya X679

Renk ve kodlama: mavi/4

MAN Parca Numarasi

Soket gbévdesi Burg yuvasi

81.25435.0794 81.25435.0744

Govde igin sekonder kilit

81.25435.0698

81.25435.0698

Kontaklar (tekli / serit)

MAN Parga Numarasi

Tirnakl yassi fis 2,8 x 1/0,5-1

07.91202.0610 / 07.91202.0830

Tirnakh yassi fis 2,8 x 2,5/1,5-2,5

07.91202.0611 / 07.91202.0831

Tirnakl yayl kontak 2,8 x 1/0,5-1

07.91201.0222 / 07.91201.0221

Tirnakli yayh kontak 2,8 x 2,5/1,5-2,5

07.91201.0224 / 07.91201.0223
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10.  Devre Ornekleri

“SET+" ve “SET-" islevleriyle birlikte harici kumanda Unitesi Gzerinden devir sayisi kumandasi igin devre 6rnegi
60647 1

~
J

60648 2.
60674 EIN
P
60677 4.
P
60651 5.
P
60652 6
P
60653 7.
P
60654 I
P
60655 9 ) —_
“SET.”
87a
60656 10 < FO o
P H
30 i7g7 ©
60657 11 S 8508086 Yan tahrikin devreye girmesi ve
onun serbest birakma kosullarina
bagli olarak +U,,, kumanda
60658 12 sinyali girigi
7
60527 134
P
60528 14
P
60518 15
J
60529 16
Or 17 4
P
BrOr 18 <
Kabi o 9&7 bin d
abin ici | Kabin disl
)%1 596 s
31000 135

135 |
I I
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“SET+” ve “SET-" islevleriyle harici kumanda Unitesi Uzerinden devir sayisi kumandasi icin devre dérnegi

60647 1.
P4
60648 2.
P4
60674 3.
60677 4.
J
60651 5.
P4
60652 6+
J
60653 7.
P4
60654 8+
P4
60655 9.
P4
87a 87a
60656 10 T
’ B ] L
: 87 85 [].86
60657 1. 850E]CSG
60658 12
P4
60527 13
P4
60528 14 L
P4
60518 15 | SET-
P4
S|
60529 16 .
7 IASET+|!
Or 17 F_oj§}°
) -O
BrOr 18

7

. X1997
Kabin i¢i | Kabin disi
X1996

31000

13,

|13y |
|| I

Yan tahrikin devreye girmesi ve onun serbest
birakma kosullarina bagli olarak +U,.
kumanda sinyali girisi
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Kumanda 6nceliklerine gére diizenlenmis “KAPALI”, “SET-", “MEM” ve “SET+” iglevleriyle harici
kumanda Unitesi Gzerinden devir sayisi kumandasi igin devre drnegi

60647 1.
P4
60648 2.
P4
60674 3.
60677 4.
P4
60651 5.
P4
60652 6.
P4
60653 7.
P4
60654 8 .
P4
60655 9.
P4
60656 10 -
60657 11 L
60658 12 4
P4
60527 13
P4
60528 14
P4
87a
“SET-"
60518 15 o O
> 30§ j"
85 °B° 86 o
60529 16 .
7 «AUS»
“MEM”
Or 17 L _OSer
) -o0—
O
Bror 18 . “SET+’

7
. X1997
Kabin i¢i | Kabin disi
X1996

31000 13

Yan tahrikin devreye girmesi ve onun serbest birakma

135 |
I I

kosullarina bagli olarak +U,,. kumanda sinyali girisi
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Takili olan geri vitese bagli olarak “Azami hiz sinirlamasi 2” igin devre 6rnegi

60647 1.
P4
60648 2.
P4
60674 3.
P4
60677 4.
P4
60651 5.
P4
60652 6.
P4
60653 7.
P4
60654 8.
P4
87a
60655 9. o
P4 H
30 g7
60656 10 - 85c£1086
P4
60657 1.
P4
60658 12
P4
60527 13 .
P4
60528 14 .
P4
60518 15
P4
60529 16 .
P4
or 17 .
P4
BrOr 18 <
P4
X1997

Kabin ici | Kabin disi

Kabin ici | Kabin disi

X1996
31000 13 .

J
60531 15 .
60533 16,

J
60523 18 .

\
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Basili bir ayak kontagina bagli olarak “Azami hiz sinirlamasi 2” ve basil bir ayak kontagi
ve takil olan geri vitese bagh olarak “Geri vites blokaji” aktivasyonu icin devre drnegi

60647 1.
P4
60648 2.
P4
60674 3.
P4
60677 4.
J
60651 5.
P4
60652 6.
P4
60653 7.
P4
87a
60654 8 :
- 30 i
i 87
8508C 86
60655 9.
P4
60656 1 87a
% L o0
30 g7
60657 11 SSOBC 86
60658 12 4 Basrpﬂa kontak
P4 H
_0/500
60527 13
P4
60528 14 _ Kabin ici | Kabin disi
- X1996
60028 1.
60518 15 7
/
31000 13
P4
60529 16 .
60531 15 .
Or 17 5
J
60533 16 -
J
BrOr 18 <
X1997
Kabin %Qi | Kabin disi 60523 18 D)
X2334 or X679
43315 5
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“Devir sayisi/tork sinirflamasi 1” aktivasyonu igin devre érnegi

60647 1.
P4
60648 2.
60674 EIN
P4
60677 4.
J
60651 5.
P4
60652 6 <
P4
60653 7.
P4
60654 I
P4
60655 94
P4
60656 10 <
P4
60657 114
P4
87a
60658 124 .
’ 30 g7
BSOBC 86
60527 134
P4
60528 14
P4
60518 15
J
60529 16
Or 17 4
J
BrOr 18 <

31000

- X1997
Kabin ici | Kabin disi
X1996
13

I 5>
I 1

DrzMomBgr1 segimi igin +U_,.

kumanda sinyali girisi
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“Devir sayisi/tork sinirlamasi 2” aktivasyonu icin devre érnegi

60647 1.
P4
60648 2.
60674 EIN
P4
60677 4.
J
60651 5.
P4
60652 6 <
P4
60653 7.
P4
60654 I
P4
60655 94
P4
60656 10 <
P4
60657 114
P4
87a
60658 124 .
’ 30 g7
BSOBC 86
60527 134
P4
60528 14
P4
60518 15
J
60529 16
Or 17 4
J
BrOr 18 <

7

X1997
Kabin ici | Kabin disi
X1996

31000

13,

135 |
I I

DrzMomBgr2 segimi igin +U_,.

kumanda sinyali girisi
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“Devir sayisi/tork sinirflamasi 3” aktivasyonu icin devre érnegi

60647 1.
P4
60648 2.
P4
60674 35
P4
60677 4.
J
60651 54
P4
60652 6 <
P4
60653 7.
P4
60654 8
P4
60655 94
P4
60656 10 <
P4
60657 11
87a
60658 124 .
. 30 {787
BSOBC 86
60527 13
P4
60528 14
P4
60518 15
P4
60529 16 .
Or 17 4
J
BrOr 18 <

7

. X1997.
Kabin ici | Kabin disi
X1996

31000

13,

135 |
I I

DrzMomBgr3 segimi igin +U,,.

kumanda sinyali girigi
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“Devir sayisi/tork sinirlamasi 1, 2 ve 3” aktivasyonu igin devre 6rnegi

DrzMomBgr1 seg¢imi igin
+U,,; kumanda sinyali girigi

DrzMomBgr2 segimi icin
+U,,; kumanda sinyali girigi

60647 1.
P4
60648 2.
P4
60674 3.
P4
60677 4.
P4
60651 5.
P4
87a
60652 6.
P4 H
30 i'g7
85 86
60653 7. 9
P4
60654 8-
P4
87a
60655 9. ,
’ 30 g7
85 86
60656 10 9
P4
60657 1.
87a
60658 12 .
0 30 {7y
850Bc 86
60527 13
P4
60528 14 .
P4
60518 15
P4
60529 16 .
Or 17§
P4
BrOr 18 <

7

Kabi 'x??(% d
apin I%I( aoin digl
1996

31000

13,

I
| ||

DrzMomBgr3 seg¢imi igin
+U,,; kumanda sinyali girigi
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CAN arabirimli styapi elektroniginin baglanmasi icin devre 6rnegi

Ustyapi

60647 1.
7
60648 2.
P
60674 35
60677 4.
J
60651 54
P
60652 6, “Klemens 15 kapall” ardindan
“Calismaya hazir” (X1997/pin
12) sinyali 2 saniye daha aktiftir
60653 7. (ustyapi kum.cihazi art ¢alismasi)
P
60654 8
P
+UB/’-\T
60655 9. ? .
7 I:I Ustyapi kumanda cihazi
60656 10 <
s
60657 1. T OBO ..........................
60658 124
P4
60527 13
7
60528 14 ’
P
60518 15, /
’ |
60529 16
Or 17 . —\
J
Kabin ici | Kabin disi
BrOr 18 . X1996
X1997 I 60028 ! D
Kabin i¢i | Kabin disi
31000 13

\V/
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1. Arabirim Baglantilarina iliskin Kisa Referanslar
ZDR arabirimi (FFR)* / seri donanim: 18 pinli soket X1996 (dogal/kod 4)
Montaj yeri:
Sirtcu kabini ayirma noktasi sag
Baglanti soketi Hat numarasiHat kesiti islev
X1996/1 60043 0,75 KI. 156 merkezi elektrik Unitesi (otomatik sigorta F582/6 A)
X1996/2 60525 0,75 ZDR 1+3+5+7
X1996/3 40354 NA1 talebi
X1996/4 40141 NA1 statisi’
X1996/5 40355 NA2 talebi
X1996/6 40142 NA2 statiisii1
X1996/7 60526 0,75 ZDR 2+3+6+7
X1996/8 60641 0,75 ZDR 4+5+6+7
X1996/9 60524 0,75 MDB girisi; pin 9 ile 12 arasinda harici képri
X1996/10 60534 0,75 MDB 2 (3,09 kQ)
X1996/11 60535 0,75 MDB 1 (1,37 kQ)
X1996/12 60530 0,75 MDB 0 (511 kQ)
X1996/13 31000 1 Harici anahtarlama igin sase
X1996/14 60105 0,75 Motor devir sayisi?
X1996/15 60531 0,75 HGB 1 (511 Q)
X1996/16 60533 0,75 HGB 2 (1,37 kQ)
X1996/17 60639 0,75 HGB 3 (3,09 kQ)
X1996/18 60523 0,75 HGB girisi; pin 15 ile 18 arasinda harici kdpri

* Bu arabirimin tanimini

. MAN servis isletmeleri ve s6zlesmeli servis ortaklari SI 68102 iginde
. Ustyapi treticileri “Arag kilavuz bilgisayarinda arabirimi bulunan ara devir sayisi diizenlemesi
(FFR’ de ZDR)” bashgiyla www.manted.de adresinde bulabilirler.

! yalniz yan tahrik monte edilmigse
2 yalniz “KSM’li ZDR arabirimi” monte edilmisse
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ZDR arabirimi (KSM) / 6zel donanim:

18 pinli soket X1997 (dogal/kod 6)

Montaj yeri: Strtict kabini ayirma noktasi sag

Baglanti soketi Hat numarasiHat kesiti islev

X1997/1 60647/0,75 DrzMomBgr 1+3

X1997/2 60648/0,75 DrzMomBgr 2+3

X1997/3 60674/0,75 LS1_Konfig (fabrika ayari: sogutma suyu asiri sicaklik uyarisi)
X1997/4 60677/0,75 LS2_Konfig (fabrika ayari: yag basinci eksik uyarisi)
X1997/5 60651/0,75 HS1_Konfig (fabrika ayari: park freni)

X1997/6 60652/0,75 HS2_Konfig (fabrika ayari: fren)

X1997/7 60653/0,75 HS3_Konfig (fabrika ayari: geri vites)

X1997/8 60654/0,75 HS4 _Konfig (fabrika ayari: debriyaj)

X1997/9 60655/0,75 LS3_Konfig (fabrika ayari: sanziman N)

X1997/10 60656/0,75 Kontrol lambasi

X1997/11 60657/0,75 HS5_Konfig (fabrika ayari: depo uyarisi)

X1997/12 60658/1 Calismaya hazir durumu

X1997/13 60527/0,75 SET+

X1997/14 60528/0,75 SET-

X1997/15 60518/0,75 KAPALLI; pin 12 ile 15 arasinda harici kopru
X1997/16 60529/0,75 MEM

X1997/17 turuncu/0,75 A-CAN - H

X1997/18 kahve-turuncu/0,75 A-CAN - L

TG Arabirimler - ZDR_KSM_Step1 69




6 pinli soket X3311 (mavi/kod 3)
Montaj yeri: Stirlict kabini ayirma noktasi sag

Baglanti soketi Hat numarasiHat kesiti islev
X3311/1 40363/0,75 NMV 1
X3311/2 40155/0,75 Basing musiri NMV '
X3311/3 60676/0,75 WSK agik/vites buyitme blokaiji
X3311/4 60675/0,75 PWM_Konfiglirasyon
X3311/5 60678/0,75 Debriyaj acik/harici sanziman N talebi
X3311/6 40501/0,75 HP sanziman program degistirme

"Yalniz NMV monte edilmisse

Baglanti soketi Hat numarasiHat kesiti islev
X1428/1 16507/1 Takograf yol sinyali
X1428/2 16514/1 Takograf hiz sinyali
X1428/3 31000/1 Harici anahtarlama icin sase
X1428/4 59104/1 “Motor calisiyor” sinyali
X1428/5 71000/1 “Geri vites lambasi acik” sinyali
X1428/6 bos bos

6 pinli soket X1428 (siyah)
Montaj yeri: Merkezi elektrik Unitesi bélgesinde
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