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ECAS CAN 2 firmy WABCO

W przypadku drugiej generacji systeméw ECAS z szyng CAN
wystepuja nastepujace réznice w poréwnaniu z pierwsza generacja;
« nowa obudowa urzadzenia sterujgcego
s teraz stosuje sie 15- i 18-stykowe wtyczki
e w przypadku 6x2 dodatkowo wtyczka 9-stykowa
e 4x2 i 6x2 majg takie samo oprogramowanie, 4x2 ma ubozsze
wyposazenie
e 4x2 nie ma wejs¢ na wiaczniki
« Bx2 ma wejscia na wiaczniki do wspomagania ruszania i osi
podnoszonej
e w przysziosci bedzie mozliwe rowniez dla 4x2 rozwigzanie
czesciowo pneumatyczne z jednym czujnikiem drogi
» brak kompatybilnogci w dét z CAN 1 i starszymi wersjami

s kalibrowanie w milimetrach (1/10 mm !!)

Réznice dla kierowcy

. ECAS2 zachowuje poziom jazdy przy ,zapfonie wylaczonym”

o jlampka kontrolna ,poza poziomem jazdy’ — gasnie ew. dopiero
poOzZniej

. funkcja zurawia z utrzymaniem cisnienia szczgtkowego tylko w
przypadku rejestracji ci$nienia miecha
(w ECAS1 byto tylko czasowe odpowietrzanie)

. miechy sg w przypadku NA aktywnie wysterowywane na 0,4 atm.

. ,wspomaganie ruszania EU / NL aktywne* za pomocg przycisku

° ,wspomaganie ruszania EU /NL wylaczone® przy pomocy

przycisku aktywujacego lub EU wytaczone przy V>30km/h
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Uzytkowanie ECAS — informacje ogdlne
. specjalne poziomy w przypadku dodatkowego odbioru napedu
(funkcja zurawia i wywrotki)

zmiana wysokosci przy pomocy jednostki obstugujgacej (rampa

zatadowcza samochodu ciezarowego)

nachylenie / przyklek (autobusy)
) sterowanie osig podnoszong i wleczong (jazda bez tadunku,

wspomaganie ruszania)

pomiar nacisku na o$

regulowanie poziomu jazdy niezalezne od tadunku.

Argumenty za ECAS2
¢ wiadomosci CAN zgodne z norma SAE J1939

. opcjonalnie wskaznik nacisku na o$

Parametryzacja wariantéw

Warianty samochodoéw ciezarowych

e typy, zamontowane czujniki drogi, miechy

e wyposazenie dodatkowe NN2, funkcja zurawia, funkcja wywrotki,

wspomaganie ruszania.
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Funkcje

Zawory elektromagnetyczne

Wysterowanie od strony masy zaworow elektromagnetycznych do
wentylacji / odpowietrzenia miechéw nosnych na osi przedniej i tylne;
nastepuje przez styki X2/15 (o$ przednia), X2/10 (08 napedowa strona
lewa), X2/13 (0§ napedowa strona prawa) oraz X2/11 (wentylacja).

W przypadku zastosowania w 6x2 nastepuje wysterowanie zaworow
elektromagnetycznych do podnoszenia i opuszczania osi podnoszonej
przez styki X2/12 (podnoszenie osi) oraz X2/14 (obnizanie osi).
Wspélny przewdd zasilania zaworow elektromagnetycznych od strony

plusa jest prowadzony z powrotem poprzez styk X2/4 do ECAS ECU.

Czujniki drogi

Dwa przymocowane po obydwu stronach osi tylnej czujniki drogi i jeden
czujnik drogi na osi przedniej rejestrujg w sposéb ciagly przez styki
X2/5, X2/8 i X2/9 poziom pojazdu. Masa czujnikéw jest prowadzona z
powrotem do ECAS ECU przez styk X2/7.

Czujniki cisnienia

W zaleznosci od wyposazenia pojazdu mozna wmontowac do trzech
czujnikdw cisnienia. Te czujniki ci$nienia rejestruja cisnienia obydwdch
miechéw nosnych osi tyinej (styk X2/2 i X2/6) jak i miecha osi przedniej
(styk X2/3). Czujniki ciénienia sa zasilane przez styk X1/13.

Przesytanie nieprzefiltrowanych wartosci cisnienia nastepuje za

pomocg CAN.

informacje odnos$nie obcigzenia
Alternatywnie do informacji odnoénie cisnienia z czujnikdw cisnienia
analizowane sa informacje odnosnie obcigzenia EBS ECU przez

identyfikator CAN. Zewnetrzne czujniki ciSnienia sg tutaj konieczne.
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Elektroniczny regulator nachylenia

Odstepstwa od zadanego poziomu sg kompensowane za pomoca
elektronicznego  regulatora  nachylenia w  zaleznosci  od
zaprogramowanych zestawdw parametrow.

Predko$¢ pojazdu jest uwzgledniana podczas regulacji. Przy zmianach
poziomu podczas jazdy (v > 0) nastepuje korekta wysokosci tylko
wtedy, gdy sygnat z czujnika drogi w trakcie parametryzowanego
okresu czasu odbiega nieprzerwanie od zgdanego poziomu. W
przypadku zmian poziomu na postoju (v = 0), po up{yWie ustalonego
»OpGZnienia regulacji na postoju” nastepuje korekta wysokosci.

Czujniki predkosci _
Pomiar predkosci za pomoca czujnikow jazdy nastepuje poprzez
identyfikator CAN CCVS (VSC1) ew. EBC2.

Czujniki swiatta hamowania

Informacja o uruchomieniu hamuica jest przekazywana do ECAS ECU
za pomocg identyfikatora CAN CCVS (VSCH1).

Podczas hamowania przerywana ew. nie przeprowadzana jest zadna

automatyczna korekta poziomu.

Jednostka obstugi (RCU - Remote Controi Unit)

Reczna zmiana zgdanego poziomu nastepuje za pomoca jednostki
obstugi, ktéra jest potaczona przez styki X1/11 (dane), X1/8 (takt),
X113 (zasilanie) i X1/15 (masa) z ECAS ECU. Dwa poziomy
preferowane (poziomy zapisane w pamieci) moga by¢ za pomoca
jednostki obstugi zachowywane i wywolywane.

Pracujgce wspomaganie ruszania mozna wytaczyé wczesniej za
pomo'cq przycisku Stop. Oprécz tego za pomoca jednostki obstugi
mozna wybrac aktualny poziom normalny.
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Poziomy normalne

W zaleznos$ci od predkosci jazdy lub opcjonalnie za pomoca wigcznika
na styku X1/5 mozna aktywowaé jeden z dwéch zachowanych
poziomoéw normalnych | fub Il jako ,aktuainy poziom normalny”.
Aktywacja jest mozliwa rowniez za pomocg FFR_1.

Poziom normalny | jest zapisywany podczas uruchamiania systemu,

poziom normalny |l jest okreslony w pliku danych.

Wspomaganie ruszania

Aktywacja  wspomagania ruszania nastgpuije za  pomocg
przycisku/wigcznika na styku X1/6 ew. FFR_1. Mozliwe sg nastepujace
warianty wspomagania ruszania:

--- typ "Niemcy"

Aktywacja nastepuje za pomoca przycisku lub polecenia przez FFR_1.
Czas trwania wspomagania ruszania i czas trwania przerwy
wymuszonej sg zaprogramowane na trwate.

--- typ "poza Niemcami":

Aktywacja nastepuje za pomoca przycisku fub polecenia przez FFR_1.
Czas trwania wspomagania ruszania jest zaprogramowany na state,
przerwa  wymuszona nie wystepuje. Zmiana czasu trwania
wspomagania ruszania jest mozliwa za pomoca w/w przycisku
wspomagania ruszania.

--- typ "kraje poéinocne":

Poprzez uruchomienie wiacznika do masy lub polecenie przez FFR_1
aktywowane jest wspomaganie ruszania. Nastepuje plynne
przemieszczenie obcigzenia. Czas trwania wspomagania ruszania nie
jest zalezny od Zaprogramowanego wczesniej czasu. Poprzez
uruchomienie wigcznika do +UB lub polecenie przez FFR_1 podczas
aktywnego wspomagania ruszania nastepuje redukcja obciazenia na
osi napgdowej ew. zakoriczenie wspomagania ruszania.

Poprzez naci$nigcie przycisku Stop na jednostce obstugi wspomaganie

ruszania mozna zakonczyé wczesniej. Predko$¢ graniczna, do ktorej
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wspomaganie ruszania mozna wiaczyé, jak i predko$é graniczna, przy
ktérej przekroczeniu wspomaganie ruszania jest automatycznie
wytaczane, sg mozliwe do zaprogramowania dla tych trzech wariantéw

wspomagania ruszania.

Komputer prowadzacy pojazd
Zmiany poziomu zadanego mozna dokonaé za pomocg odpowiednich
polecen komputera prowadzacego pojazd. Przy tym polecenia FFR_1

majg wyzszy priorytet w stosunku do poleceri jednostki obsfugi.

Sterowanie osig podnoszona/wleczong
Sterowanie osig podnoszona/wleczong nastepuje przez wigcznik na
styku X1/4 ew. przez polecenie FFR_1.

Informacje o stanie osi
Ostrzezenia, awarie jak i informacje odnosnie statusu osi
podnoszonej/wleczonej, poziomu i wspomagania ruszania sg

przekazywane za pomocg CAN.

Funkcja zapamietywania

Po wylgczeniu zaplonu zachowywane sq aktuaine zadane poziomy jak i
status osi podnoszonej i wleczonej, aby podczas ponownego
uruchomienia zaptonu mozliwe bylo ponowne przywotanie ostatnio
zgdanego poziomu oraz przemieszczenie osi podnoszonejfwleczonej

- do odpowiedniego pofozenia wyj$ciowego.

Praca w trybie Stand-by

Praca w trybie Stand-by zostaje aktywowana przez wylaczenie zaptonu
przy réwnoczes$nie wcisnietym przycisku Stop.

Podczas pracy w trybie Stand-by przywolywane sg ostatnio
obowiazujace warto$ci zgdane. Korekta wysokosci nastepuje dopiero
po uplywie ,0pdznienia regulacji w trybie Stand-by”.
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Poprzez krétkie wiaczenie | wylaczenie zaptonu, w wyniku wystapienia
bfedu lub zbyt niskiego napigcia jak i poprzez wciéniecie przycisku Stop

mozna zakoniczy¢ prace w trybie Stand-by.

Pamieé trwata
W pamieci trwatej (EEPROM) zachowywane sa parametry pojazdu,

dane kalibrowania, warto&ci zadane poziomu, btedy i informacje.

Obudowa / wtyczka przyfgcza
Obudowa wykonana jest z aluminium. ECAS ECU jest potaczony za
pomoca dwoch 15-stykowych wtykow, o roznych kodowaniach.

Pamigé bledow

Wystepujace bledy sg rozpoznawane przez uktad elektroniczny i
zapamietywane w pamieci btedéw w EEPROM.

W ECAS ECU moze by¢ zapamietanych maksymalnie 10 réznych
btedow. Licznik bledéw dla kazdego zachowanego btedu jest
powigkszany o jeden dla kazdego ponownego wystgpienia danego
btedu.

Wartosci pomiedzy 0 i 125 odpowiadajg rzeczywistej liczbie wystgpien
btedu. Wartos¢ 126 odpowiada czestotliwosci wystapienia bedu >126.

Zapisana warto$¢ pozostaje w pamieci do momentu skasowania.
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Wtyczki urzadzen sterujacych ECAS2
+ 3 wiyczki
» X1z 18 stykami,
* X2z 15 stykami,

» X3 z9 stykami
maksymainie sze$¢ wej$é na czujniki ci$nienia miechéw

przytacza dla maks. 3 czujnikéw drogi
przytacze dla krawedzi czujnikowej” w autobusie.
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Przyporzadkowanie stykow we wtyczce

s wtyczkax1 (Kodowanie AL

Sty znaczenie roazaj..

1 CAN LOW wejscie i wyjscie

2 HF-GND CAN masa HF

3 CAN HIGH wejscie | wyjscie

4 Wiacznik podnoszenia/opuszczania osi nosnej wejscie

5 Wiacznik poziom normalny I/11 wejscie

6 Wiacznik wspomagania ruszania wejscie

7 +UB, zacisk 30 Zasilanie

8 Jednostka obstugi, takt wyjscie

9 Przewdd K wejscie | wyjscie

10 +UB, zacisk 15 zasilanie

11 Jednostka obstugi, dane wejécie

12 masa, zacisk 31 Zasilanie

13 Zasilanie czujnikéw cisnienia / jednostki obstugi wyjScie

14 - hie uzywane - -

15 Masa jednostki obstugi masa

styk

1 - nie uzywane - -

2 Czujnik cién. osi napedowej str. prawa wejscie

3 Czujnik cisn. osi przedniej wejscie

4 Zasilanie zaworéw elektromagn. wyjscie

5 Czujnik drogi osi napedowej str. lewa wejscie -

6 Czujnik ci$nienia osi napedowej str. lewa wejscie

7 Masa czujnikow masa

8 Czujnik drogi osi napedowej str. prawa wejscie

9 Czujnik drogi osi przedniej wejscie

10 Zawoér elektromagn. osi naped. str. lewa wyiscie

11 Zawor elektromagn., doprowadzanie pow. wyjscie

12 Zawor elektromagn. podn. osi podnoszone;j wyjscie

13 Zawor elektromagn. osi naped. str. prawa wyicie

14 Zawor elekiromagn. opuszczania osi podn. wyjscie

15 Zawdr elektromagn. osi przedniej wyjscie
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Dziatanie
Czujnik drogi mierzy odlegtos¢ pomiedzy nadwoziem pojazdu i osig
oraz przekazuje ten sygnat uktadowi elektronicznemu. Zasada pomiaru
czujnika drogi jest indukcyjna.

W przeciwiefistwie do dotychczasowego czujnika drogi 81.25937.0027,
w ktérym nastepuje zmiana indukcyjnosci w wyniku prostoliniowego
ruchu kotwicy w cewce, w ,czujniku kata obrotu” (czujnik z dZwignig
krzyzowa) 81.25937.0040 zmiana indukcyjnosci uzyskiwana jest przy
pomocy ruchu obrotowego watu czujnika.

Czujniki 0040 majg inng charakterystyke anizeli stosowane do tej pory
czujniki 0027.

Montaz
Podczas montazu czujnikéw drogi nalezy zwrécié uwage na potozenie

dzwigni i oznaczenie.

dzwignia dzwignia

N

\oznaczenie
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Montaz
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Miejsce zabudowy: rama lewa strona przed osig tylng

Przytacze elektryczne

Zawor Urzadzenie Funkcja

elektromagnetycz sterujace

ny

styk 3 styk X2/10 0$ napedowa strona lewa
styk 1 styk X2/11 doprowadzanie pow.

styk 2 styk X2/13 0$ napedowa strona prawa
styk 4 styk X2/04 masa

Przylacze pneumatyczne

Przytacze Element Funkcja
11 zbiomik sprez. pow. ECAS  zapas
21 zamkniety

22 miech pow. str. prawa

23 miech pow. str. lewa
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Uruchomienie za pomoca MAN-ca

Kolejnosé kalibrowania poziomu poprzez zapamietywanie posrednie:

* poziom normainy (wediug schematu regulacji)

+ goérny poziom

* na buforze
Dzigki temu ECAS zapamietuje poziomy i ustawia je z uwzglednieniem
parametryzowanej tolerancji (8mm).
Podczas ustawiania wyswietlana jest w MAN-cats w trakcie kalibracji
warto$¢ zmierzona przez czujnik w postaci wartosci liczbowej bez
podanej jednostki. Warto$¢ ta musi wzrastaé podczas podnoszenia i

male¢ podczas opuszczania.

Kalibracja cisnienia

0 atm. dla wszystkich pojazdow 6x2 | wyposazenia - nacisk na os.

Wyswietlanie nacisku na 0§

mozliwe tylko w pofaczeniu z instrumentami Highline

Schemat ECAS 81.99192.1873
Schemat funkcyjny ECAS 81.99115.8194
Schemat instalacji ECAS 81.99116.8014
Urzadzenie sterujace 81.25902.6142
Czujnik drogi 81.25937.0040
Slfl‘:trzoan:v:g;g;ycznych 81.25902.6146

9_LUFTFEDER_PL EH stan: listopad 2004 9.15



'SERWCEIAKADEMIET

Voo zapion *—E—
Yoo, hattery °_E_

ground o—————

CANL e |
HFGND o——m— |

CANH o————1

PN
5-\!

—( 1
—( 2
- not used - 4
-not used - 6

-not used - J5

remote control unit

Ve (o173

ground f 15

clock _( 8

data { 1

- not used - 14

- hot used - 9

- not used - 16
- not used - 17

-not used - 18

- 2 00

- nat used -

L —

- not used -

—

-not used -
-not used -

)— I —

- not used -

- not used -

y

P

- not used -

i-notused -

zawory elektromagnetyczne

Zawar gliéwny

0s tylna

zasilanie zawordw

elektromagn.

czujnik drogi

05 tylna

zasilanie czujnika cisnie-
nia

masa czujnika

czujnik ci$nienia

osi tylne]
jesli zamontowany

9.16
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zawoty elekfromagnetyczne

os$ tylna str. lewa
. L zawor gléwny
- not used -
‘Zi . 06 tylna sir. prawa
- not used -
CANL o _Z]*,. o$ przednia
HF-GND eo—noo zasilanie Zaworéw
" elektromagn,
CANH o——w | 5 ektromagn
i ezujnik drogi
* 08 tylna str. lewa
-notused - *, 08 tyina str, prawa
*. 0$ przednia
-not used - zasialnie czujnika ci$nie-
nia
- not used - masa czujnika
czujnik cidnienia
osi tylnej sfr, prawa, jesli
P —e zamontowany
remste control unit H
vee (maiz ) —(U AT o preednia
A
ground 15 6 )___ L P 05 tylna str. lewa
clock (g S oo
_f
deta —{ ! 11
- nat used - 14
- not used - g
- not used - 16
- not used - 17
- ot used - 18
]
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Vee, zaplon

5A
Vee, battery o— |’ F’

@

i

CANH o— (i
_ Voo, RCU )_'_"_L
lift axle __.___( - . I,: .
traction help \_( : ) —

normai level

remots control unit :
Vee ‘.ﬁ‘ = =\
ground .
— WU
: Pl—
clock » (e
data :

- not used -

pin coding for second ~ ~ NOtused -

ECU address

- not used -

- not used -

i
Ud-

[ - notused -
- not used -
- not used -
| - not used -

-notused -

zawory elektromagn.

0§ tylna str. lawa

zawor glowny
podnoszenie miecha podn,
03 tylna str. prawa
Opuszczanie miecha podn,
03 przednia

zasilanie zaworow

elektromagn.
czujnik drogi
08 tylna str. lewa

o0$ tylna str. prawa

0§ przednia

zasialnie czujnika ci$nienia
masa czujnika

czujnik cignienia

0§ tylna str. prawa

0§ przednia

05 tylna str. lewa

diawik pradu poprzecz-
nege  zaworu elektrg-
magnetycznego

czujnik  cifnienia miecha
podn. osi podnoszonej str.
lewa, jesli zamonfowany

04 podn str. prawa

miech podnoszenia

* for pressure ratio controf

9.18
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Lista kodéw biedow

_.Suma kontroina konfiguracii danych eaN oo
_Kontrola elementéw

wiadomosé CANVSCH (Covs)

 wiadomos¢ CANFFR 1~~~
... wiadomos¢ CAN ECAM1

_.element/dane
,.._____.W*ﬁqznik__kontrolny_hamylca.r@czn_egg.___. R

. Liczba obrotéw silnika =~

_Wigcznik $wiatet hamowania e
9 CAN Bus off (SAE J 1939 Data linky
)__Sygnatpredkosci o
. Zasilanie czujnikow cignienia
. Cisnienie zasilania
- ..Cigzarpojazdy
... Level control mode

. Informacja odnosnie praykieku
- Security device (side walk detector sensor)

Czujnik przyspieszenia poprzecznego

... Czuinik przyspieszenia podiuznego

. Polozeniedrzwi

_..Zdalne sterowanie2

_Zdalne sterowanie 1 e

1 Urzadzenie sterujgce (btad wewnetrzny)
.,,,‘___S.um_a_.kor_!tro!na_.dan_ych._yrzad_zenia.s,te_ryjac_@go_ L

Suma kontrolna parametréw

2. Suma kontroina danych kalibrowania czujnikéw wysokosoi .

Suma kontrolna danych kalibrowania czujnikéw cisnienia

' Suma kontrolna maks. nacisku na oé

Suma kontroina danych kalibrowania czuinika przyspieszenia

Pin kodowania adresu sterownika

,,NZ@.Sivfaniew.ZQalneQO,.st,erowania,.EC;Aﬁ e
| ___Zdalne sterowanie 1 - przewéd fransmisji danych (data line)
...£dalne sterowanie 1 - przewéd taktowania (clock line)
. £daine sterowanie 2 - przewsd transmisji danych (dafa line) )
_Zdalne sterowanie 2 - przewdd taktowania (clock line) ,

biad komunikacji CA

. wiadomosé CAN EECH

wiadomoss CANEBC2

wiadomo$¢ CAN odnosnie cigzaru pojazau

__ wiadomos¢ CAN EBC5

wiadomos¢ CAN EBG1

0 wiadomosé CAN Time and Date

wiadomos¢ CAN ETC2

M___wiad__p_moéé CAN ERC1—RD -

 wiadomos¢ CANERCIREX
. wiadomo$é CAN - informacja odnosnie przegubu ptaskiego.
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‘SERUICE'AKADEMFE‘

. Czujnik cisnienia osi3str.prawa
CZUJmKCIsmemaOS'Sstrlewa e
.Czujnik cidnienia hamulca
> Czuinik cisnienia miecha podn,
| Czuinik kata odchylenia kota

> Zawor ..e,!e._ktrornagnetyszny.parls__ham_ulcc}w, R
. Zawor elekiromagnetyczny 3/3, podnoszenie drugie] osinosnej
... Zawer elektromagnetyczny 3/3, opuszczanie drugiej osi nosnej
- Sprawdzen.i.e,zgocinﬁé,ci.sianycfz dla poziomu zadanego
| Zasilanie proporcjonalnych Zaworow elektromagn.
. .Zawor proporcjonalny osi przedniej (str. lewa) .
Zawér__promrcj.qnalny,oﬁi‘,nap@dqwei__(_str,.__!ewa_)
___Zawor proporcjonalny osi 3 (str.lewa)
- Zawér proporcjonalny osi przedniej Str. prawa
> Zawor proporcjonainy osi napedowej str. prawa -

.. Zawér proporcjonalny osi 3 St. prawa

Wwiadomo$é CAN ASC_2¢

'wiadomoé_é CAN _ASC_QA”"”:‘" '

wiadomosé CAN ASC_2B

8 wiadomos¢ CAN ASC_BA
. wiadomo$¢ CAN ASC_68B

wiadomosé CAN — informacja dotyczaca drzwi

_wiadomosé CAN TCO 1

. wiadomos¢ CAN Vehicle Distance High Resolution ~

Czujnik wysokogci osi napedowej str. lewa T
Czujnik wysokosci osi hapedowej str. prawa

... Czujnik wysokoéci osiprzedniej str. lewa
.. Gzujnik wysokosci osi przedniej str.prawa

.. Czujnik _ciénf.enia.9_si,n_ap@.d_qwej___str-._f_ewa___.‘
_.Czujnik cisnienia osi napedowej str. prawa R

.Czujnik cisnienia osi przedniej str. lewa R
~ Czujnik ci$nienia osi przedniej str. prawa

Zasilanie zaworéw elektromagnetycznych ECAS

... 2aWOr elektromagnetyczny 2/2 osi napedowe; str. lewa

.. Zawdr elektromagnetyczny 2/2 osinapedowe; str. prawa . o

.. .Zawdr elektromagnetyczny 2/2 0si przedniej str. lewa L

..Zawor elektromagnetyczny 3/3 opuszczaniaosi3 R
..zawor elektromagnetyczny 3/3 podnoszeniaosi3 S
_ Zbiornik dla zaworu elektromagnetycznego 3/2 (0s napedowa)

ZaworelektromagnetycznyOSI3mlechpodn
. .Zawdr elektromagnetyczny 2/2 osidstr.prawa ,

| Zzawdr elektromagnetyczny 2/2 osidstrlewa
__ ,,zawéc__¢.le,ktr.omagnﬁtyczny,2!2.,os__i_.przedni_ej Str. prawa

~ Zawdr elektromagnetyczny, dlawikgiowny
2 Zawor elektromagnetyczny, dtawik poprzeczny o
. .Centralny zawér elektromagnetyczny 3/2 osi 3

Centrainy zawér elektromagnetyczny 32 osi przedniej

Level request information

| Damper stifiness o
_ Presetlevel
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