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Opis techniczny

Czemu ma stuzy¢?

Opis niniejszy zawiera:

- opis funkcjonowania najwazniejszych zespotéw skrzyni DIWA.3

- dane techniczne przektadni

- wskazowki dotyczace zabudowy skrzyni w pojezdzie
- schematy sterowania i smarowania przektadni.

Czego nie zawiera?

Opisy demontazu, obstugi i napraw zawarte sg w nastepujacych wydawnictwach:

Tytut wydawnictwa Nr wydawnictwa | Przeznaczenie

Technisches Handbuch *) G 1306 Opis funkcjonowania przektadni
(pierwsze 4 rozdziaty sg praktycznie
takie same jak w niniejszym
prospekcie); Opis wariantow i
wymiarow catej grupy przektadni

Instrukcja napraw **) G 1375 Zasady rozktadania i sktadania
przektadni

Uszkodzenia przektadni **) G 1374 Analiza bted6w i usuwanie
uszkodzen

Obstuga przektadni G 1362 Dane do obstugi przektadni

Instrukcja jazdy G1383 Krétka instrukcja obstugi przektadni
dla kierowcow

Diagnostyka przektadni **) G 1384 Wprowadzenie do obstugi programu
diagnozujgcego

Lista olejowa G 607iG 1363 | Lista olejow dopuszczonych do
uzytkowania w przektadni DIWA

Katalogi czesci zamiennych **)

D851.3 G 1385 Rysunki i 0znaczenia czesci

D854.3 G 1386 przektadni dla potrzeb zamawiania

D863.3 G 1387 czesci zamiennych

D864.3 (G1388

*)  tylko w jezyku niemieckim badz angielskim

**) w przygotowaniu
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1. Opis systemu przektadni Voith-DIWA.3

Zasada podziatu mocy w przektadni Voith-
DIWA

W catkowicie zautomatyzowanej przektadni nowej
generaciji Voith-DIWA.3, bieg pierwszy realizowany jest z
uzyciem zasady rozdziatu mocy silnika i wykorzystaniem
przektadni hydrokinetycznej z przeciwbieznymi wirnikami
pompy i turbiny. Przektadnia hydrokinetyczna jest
wykorzystywana do intensywnego rozpedzanie i
hamowania pojazdu (funkcja zwalniacza).

Nazwa DIWA pochodzi od pierwszych liter stow
Dlfferencjal -przektadnia réznicowa, (rozdzielajaca) i
WAnNdler - przektadnia hydrokinetyczna i informuje o
zastosowanej w tej przektadni idei mechaniczno-
hydraulicznego przeniesienia mocy na biegu 1.

Wiasnosci zastosowanej przektadni hydrokinetycznej:
O duze przetozenie ,

0 cze$ciowo mechaniczne przeniesienie momentu juz od
chwili ruszenia,

0 bezstopniowa zmiana przetozenia w szerokim zakresie
predkosci jazdy (przy 3-biegowej przektadni - do ok.
40% maksymalnej predkosci pojazdu),

0 duzy moment hamowania zwalniacza bez koniecznosci
redukcji biegéw,

0 odporno$¢ na drgania skretne,

O brak zuzycia mechanicznego,

O tylko jeden ukfad hydrauliczny do napedu i hamowania
(zintegrowany zwalniacz sterowany hydraulicznie).

Biegi 2, 3 i ew. 4 sg biegami czysto mechanicznymi.
Przekfadnia jest przyktadem doskonatego potaczenia
wiasciwosci uktaddéw mechanicznych i hydraulicznych.
Sterowanie przekfadni jest w petni elektroniczne
(mikroprocesorowe). Rozkazy wypracowywane w
procesorze przekazywane sg do uktadéw wykonawczych
hydrauliczno-mechanicznych zaworéw sterujacych i
regulacyjnych.

Przekfadnia jest podatna na diagnozowanie. Z otocze-
niem tgczy sie za posrednictwem ztgcza typu CAN.

Z punktu widzenia uzytkownika posiada nastepujace
zalety:

O prosta w budowie,

[0 ekonomiczna w uzyciu,

O wygodna w zabudowie,

O tatwa w diagnozie,

O wyposazona w uniwersalne ztgcza zewnetrzne.

Sita napedowa

Moc przenoszona

Sita hamowania

1 bieg (DIWA)

= 3 bieg

Predko$¢ =i

Predko$¢ =3

»eme| StOPiEr hamowania

/! StOpier hamowania

/!l Stopiert hamowania

Predko$¢ =——p
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1. Opis systemu przektadni Voith-DIWA.3

Zalety przektadni nowej generaciji:

— adaptacyjna zmiana biegow tj. automatyczne = — 2 programy przetaczen biegéw tj program ze

(samouczace sie) dopasowanie przebiegu
przetaczania poprzez regulacje cisnienia

w kazdym elemencie hydraulicznym.

Osigga sie poprzez to:

optymalng jakos$¢ przetaczania w kazdym
stanie pracy skrzyni i porzez caty okres pracy
skrzyni (niezaleznie od stopnia zuzycia
elementow),

przedtuzenie zywotnosci elementéw poprzez
ciggty nadzér nad stanem obcigzenia tarcz
ciernych sprzegiet przetgczajacych.

nadzér wszystkich istotnych ze wzgledu na
bezpieczenstwo funkcji skrzyni poprzez
zastosowanie rozwigzania 2-kanatowego
przetwarzania danych.

powiekszona do 360 mm srednica przektadni,
stata dla wszystkich wykonan. Daje to
mozliwo$¢ lepszego dopasowania do silnikdw
o wiekszym momentach przy mniejszych pre
kosciach obrotowych oraz zapewnia wiekszy
moment hamujacy.

ciggta kontrola i regulacja dziatania zwalniacza.

Uzyskuje sie dzieki temu tagodne wigczanie
zwalniacza i precyzyjne dozowanie momentu
hamujgcego.

statymi punktami zmiany biegdéw (mocowy lub
oszczednosciowy) i program, w ktérym mo-
ment zmiany biegéw uzalezniony jest od
przys$pieszen jakie sg aktualnie osiagane.

uwzglednianie sygnatéw z ABS i ASR
w procesie sterowania przektadnia.

nowy elektro-mechaniczny nadajnik obcigzenia
silnika z bezstopniowym przekazem sygnatu.

bezposrednie przetwarzanie sygnatow
elektronicznych systemu nadzoru silnika (np.
E-Gas, EDC, DDEC itp.).

podatno$¢ na diagnozowanie poprzez ciagty
nadzor nad funkcjami przektadni i przekazywa-
nie informacji o btedach poprzez uniwersalne
ztacze do dowolnego PC. Upraszcza to
wyszukiwanie btedéw, umozliwia rozpoznanie
stanu niedopuszczalnego zuzycia tarcz
ciernych.

regulowany pobdr mocy (obcigzenia) silnika
na biegu wstecznym.
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2. Opis funkcjonowania przektadni
2.1 Przeglad elementéw sktadowych przektadni

Reczny wigcznik Przetgcznik zakresu Pedat hamulca*  Wtgcznik kick-down  Nadajnik obcigzenia
zwalniacza jazdy silnika

patrz rozdziat 2.3.7  patrz rozdziat 2.3.6 patrz rozdziat 2.3.8 patrz rozdziat 2.3.9

s

7e
Uktad sterujgcy
patrz rozdziat 2.3.3
Pokrywa tyina

Filtr oleju / Przewody olejowe

Wymiennik ciepta
patrz rozdziat 2.2.5

Przektadnia 3-biegowa
patrz rozdziat 2.2.3

Sprzegto podatne Pokrywa tgczgca Przektadnia katowa
patrz rozdziat 2.2.4

— — — oznacza: na zyczenie badz wariant
* poza dostawg Voith-a
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2. Opis funkcjonowania przektadni

2.2 Opis funkcjonowania mechanicznych elementéw przektadni
2.2.1 Wariantowe wyposazenie przektadni od strony silnika napedowego

Przektadnia podstawowa rozdz. 2.2.3
Ztgcze

Pokrywa tylna

Sprzegto podatne rozdz. 2.2.4
Wymiennik ciepta rozdz. 2.2.5
Filtr oleju

Przewody olejowe

Zawiesie
Sprzegto podatne rozdz. 2.2.4

Zawiesie

Pokrywa przednia

Sprzegto podatne wydzielone

Wat napedowy rozdz. 4.3

Przektadnia kgtowa W 9

Przektadnia kgtowa W 11

Przektadnia katowa W 13
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2. Opis funkcjonowania przektadni

2.2.2 Wariantowe wyposazenie przektadni od strony mostu napedowego

Przektadnia podstawowa rozdz. 2.2.3
Ztgcze

Pokrywa tyina

Sprzegto podatne rozdz. 2.2.4
Wymiennik ciepta rozdz. 2.2.5
Filtr oleju

Przewody olejowe

Przektadnia kgtowa W 3

Przektadnia kgtowa W 5

Przektadnia kgtowa W 6

Przektadnia kagtowa W 7

Przektadnia kgtowa W 8

Przektadnia kgtowa W 15

Przektadnia kgtowa W 16
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2. Opis funkcjonowania przektadni

2.2.3 Przektadnia 3- i 4-biegowa

1. Budowa przektadni.

W budowie przektadni automatycznej Voith-DIWA (rozdzielajgca) (B) zawierajaca w przektadni:
zastosowano zasade zewnetrznego rozdziatu mocy na a) 3-biegowe;j - jeden mechanizm planetarny,

czes$¢ hydrauliczng i mechaniczng. Przektadnia b) 4-biegowej - dwa mechanizmy planetarne i elementy
hydrokinetyczna (C) jest wykorzystywana zaréwno do zatgczajace:

napedu jaki i hamowania (funkcja zwalniacza). Z - sprzegto wejéciowe (c),

pompa przektadni hydrokinetycznej zwigzany jest - sprzegto przetgczajace (d),

hamulec pompy (e) i przektadnia réznicowa - nadbieg (d1) w wersji skrzyni 4-biegowe;j.

Budowa przektadni D 851.3 / D 863.3
ab c d e P T L f g h

I ‘ L‘I\_/;

/4

‘ s
q p o n m k [
I A } B } C i D 1 E |
A Elementy wej$ciowe a wafwejsciowy
b sprzegto podatne
B Przekfadnia réznicowa c sprzegto wejsciowe (EK)
d sprzegto przetgczeniowe (DK)
C Przektadnia hydrokinetyczna e hamulec pompy
f hamulec turbiny
P pompa g hamulec wielotarczowy biegu wstecznego i zwalniacza (RB)
T turbina h  wat wyjéciowy
L kierownica i wymiennik ciepta
k przekfadnia planetarna biegu wstecznego i zwalniacza
D  Przektadnia sumujgca | przekfadnia planetarna turbiny
m miska olejowa
E  Elementy wyjsciowe n pompa zebata
0 kofo stoneczne
p satelita
q jarzmo przektadni planetarnej
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2. Opis funkcjonowania przektadni

Dwa kolejne mechanizmy planetarne (D) tj.

- przekfadnia turbiny (i), wykorzystywana jako
przektadnia sumujgca strumien mocy hydrauliczny i

mechaniczny na biegu 1-szym,
- przekfadnia biegu wstecznego (k) -

wspétpracujg z przektadnig hydrokinetyczng za

posrednictwem nastepujgcych eleme

ntow :

- hamulca turbiny (f),

- hamulca biegu wstecznego (g).

Sprzegto podatne (b) thumi drgania skretne watu silnika.
Przekfadnia jest zataczana hydraulicznie a sterowana
elektronicznie.

Wymiennik ciepta (i) odprowadza ciepto powstajace w
przektadni do obiegu chtodzenia silnika pojazdu.

Budowa przektadni D 854.3 /| D 864.3

ab c d d1 e P T L f g h
N == = |L
r ﬁ_/?\ .
I L
@ == | ﬂ y | i \ |
Il &C\
— ‘ 7
=
T
q p o} m I k i
A I B C f D f E |
A  Elementy wej$ciowe a wafwejsciowy
b sprzegto podatne
B Przekfadnia réznicowa c sprzegto wejsciowe (EK)
d sprzegto przetgczeniowe (DK)
C Przekfadnia hydrokinetyczna d1 sprzegto wieloptytkowe biegu 4
e hamulec pompy
P pompa f hamulec turbiny
T turbina g hamulec wielotarczowy biegu wstecznego i zwalniacza (RB)
L kierownica h  wat wyjsciowy
i wymiennik ciepta
D  Przektadnia sumujgca k  przektadnia planetarna biegu wstecznego i zwalniacza
| przektadnia planetarna turbiny
E  Elementy wyjsciowe m miska olejowa
n pompa zebata
0 kofo stoneczne
p satelita
q jarzmo przekfadni planetarnej
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2. Opis funkcjonowania przektadni

2. Dziatanie przektadni na poszczegéinych
biegach

Luz (Neutral).

Silnik potaczony jest poprzez sprzegto elastyczne
(b) z watem wejsciowym przektadni (a) i obudowg
przekfadni roznicowej (B). Przy roztagczonym
sprzegle wejsciowym (c) napedzana jest stale
tylko pompa zebata (n), zapewniajgc odpowiednie
cisnienie oleju do sterowania, smarowania i napet-
nienia przekfadni hydrokinetycznej (C).

Funkcja EK (NBS).

Roztgczenie przeptywu mocy miedzy silnikiem i
przektadnig przy stojgcym pojezdzie i pracujgcym
silniku osigga sie poprzez roztgczenie sprzegta
wejsciowego EK (c) jesli zachodzg jednoczesnie
nastepujgce warunki:

- predkos$¢ jazdy ponizej 3 km/h,

- pedat gazu w pozycji L tj biegu jatowego silnika,
- wigczony hamulec gtéwny lub postojowy,

- wybrany zakres jazdy do przodu.

Stan ten rézni sie od stanu Neutral (wtaczony
przycisk N), tym ze zaréwno hamulec turbiny (f)
jak i biegu wstecznego (g) jest wtgczony.

Funkcja EK prowadzi do istotnego (w zaleznosci
od liczby przystankéw i warunkéw ruchu)
zmniejszenia zuzycia paliwa.

1-szy zakres jazdy do przodu.

Moc silnika przy zatgczonym sprzegle wejsciowym
(c) przenoszona jest na koto koronowe przekfadni
roznicowej (B).

Przy ruszaniu, wat wyjsciowy przektadni (h) i zwia-
zane z nim jarzmo przektadni réznicowej (q) sa
nieruchome. Koto stoneczne (0) mechanizmu
roznicowego i wirnik pompy przektadni hydrokine-
tycznej napedzane sa prze kota satelitow (p)
przekfadni roznicowej obracajac sie w przeciwnym
do watu silnika kierunku.

Pompa przektadni hydrokinetycznej przekazuje
zwielokrotniany przez wieniec fopatek kierujgcych
(L) moment na wirnik turbiny (T), ktory z kolei
poprzez satelity i jarzmo przektadni sumujacej
turbiny (1), przy zatgczonym hamulcu turbiny (f)
przenoszony jest na wat wyjsciowy (h).

2-gi zakres jazdy do przodu.

Przetaczenie na zakres 2-gi, o czysto mechanicz-
nej zasadzie dziatania, nastepuje automatycznie w
zaleznosci od predkosci jazdy i obcigzenia silnika.
Pompa przektadni hydrokinetycznej (P) zostaje za-
trzymana hamulcem pompy (e), przez co hydra-
uliczna droga przeptywu mocy zostaje przerwana.
Jednoczesnie wirnik turbiny (T) przy roztgczonym

hamulcu turbiny (f) przektadni sumujacej turbiny (1)
zostaje odtgczony od watu wyjsciowego (h). Prze-
fozenie zakresu 2-iego odpowiada przetozeniu
wewnetrznemu przektadni roznicowej (B).

3-ci zakres jazdy do przodu (D851.3 / D863.3).
Przy ok. 70 % predkosci maksymalnej sprzegto
wejsciowe (c) zostaje automatycznie roztgczone, a
sprzegto przejsciowe (d) zatgczone. Wat wejscio-
wy zostaje przez to potgczony bezposrednio z wa-
tem wyjsciowym, a przetozenie osigga wartosc 1.

3-ci zakres jazdy do przodu (D854.3 / D864).
Przy ok. 50 % predkosci maksymalnej zachodzi
proces przetaczenia sprzegiet wejsciowego (c) na
przetaczeniowe (d) przez co waty wejsciowy i wyj-
Sciowy zostajg potgczone a przetozenie osigga 1.

4-ty zakres jazdy do przodu (D854.3 / D864.3)
(nadbieg).

Przy ok. 70 % predkosci maksymalnej nastepuje
automatyczne przetgczenie biegu 3. na 4.
Sprzegto (d1) zostaje zatgczone, a sprzegto (d)
roztaczone. Nadbieg umozliwia stosowanie tego
samego przetozenia mostu tylnego w autobusie
miejskim z przektadnig D 851.3 i miedzymiasto-
wym z przektadnig D 854.3.

Bieg wsteczny.

Wirnik pompy (P) napedzany poprzez sprzegto
wejsciowe (c), koto koronowe, satelity i koto sto-
neczne przekfadni réznicowej (B), przekazuje na-
ped do wirnika turbiny (T). Stad poprzez przekta-
dnie sumujaca turbiny (l) i przekfadnie planetarng
biegu wstecznego (k), przy roztgczonym hamulcu
turbiny i zatagczonym hamulcu przektadni biegu
wstecznego (g) naped przekazywany jest na wat
wyjsciowy. Maksymalna predko$¢ jazdy na biegu
wstecznym osigga ok. 10 % predkosci max. na
biegu pierwszym. Wynika to z kinematyki uktadéw
planetarnych przektadni r6znicowe;j i przektadni
sumujacej ktérych jarzma obracajg sie w kierunku
przeciwnym niz na biegu pierwszym.

Hamowanie przektadnia (funkcja zwalniacza).
Przy hamowaniu przektadnig wirnik turbiny jest na-
pedzany od két jezdnych za posrednictwem prze-
ktadni planetarnych (k) i (). Hamulec przektadni
planetarnej biegu wstecznego jest zatgczony.
Wirnik turbiny obraca sie w kierunku przeciwnym
niz na biegu pierwszym i dziata jak pompa osiowa
ttoczgc w przektadni hydrokinetycznej olej przez
wirnik zahamowanej pompy i wieniec topatek
kierujacych. Powstajgca przy tym energia cieplna
jest odbierana w wymienniku ciepta przez wode
chtodzaca silnika.

10 PRZEKELADNIA VOITH-DIWA.3



2. Opis funkcjonowania przektadni

Schemat przeptywu mocy dla przektadni D 851.3/ D 863.3

Pofozenie neutralne

Funkcja EK

1-szy zakres (DIWA)

2-gi zakres

3-ci zakres

hamowanie na 3-cim zakresie

hamowanie na 2-gim zakresie

hamowanie na 1-szym zakresie

bieg wsteczny
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—
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2. Opis funkcjonowania przektadni

Schemat przeptywu mocy dla przektadni D 854.3/ D 864.3
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2. Opis funkcjonowania przekfadni

2.2.4 Sprzegto podatne

Ttumienie drgan skretnych w ukfadzie napedo-
wym nastepuje w zabudowanym w przektadni
Voith-DIWA sprzegle podatnym (rys.1). Przenosi
ono moment obrotowy za posrednictwem szeregu
obwodowo utozonych sprezyn. Ttumienie drgan
nastepuje poprzez wyciskanie oleju z odpowied-
nio uksztattowanych komor.

Sprzegto podatne wazy ok. 16 kg i nie wymaga
stosowania dodatkowej masy bezwtadnosci. W
trakcie catej eksploatacji sprzegta zachowane sg
jego wiasnosci. Poprzez odpowiednie roztozenie
sprezyn otrzymuje sie charakterystyke o zrézni-
cowanej sztywnosci. (rys.2), zapewniajgca przy
matym momencie przenoszonym (bieg silnika
luzem) duzy skok a co zatem idzie duze ttumienie.
Wysoki moment udarowy (na rys.2. przy =10 st)
chroni uktad napedowy przed dynamicznym
przecigzeniem.

1. Przekrdj sprzegta elastycznego

7
S

Moment skrecajgcy [Nm]

Moment skrecajacy [Nm]

Przebieg ttumienia:

O tym jak efektywne jest dziatanie sprzegta
ttumigcego swiadczy poréwnanie krzywych A (bez
ttumienia) i B (z ttumieniem) pokazanych na
rysunku 3.

Krzywa A (bez ttumienia): powstajgce w zakresie
obrotow krytycznych drgania wywotujg powstanie
duzego momentu, co prowadzi do przecigzenia
elementéw ukfadu napedowego.

Krzywa B (z ttumieniem): w zakresie obrotéw
krytycznych sprzegto podatne redukuje skutki
drgan do nieszkodliwego poziomu. Obniza sie
poziom hatasu, zwieksza zywotnos¢ czesci,
pdwyzsza komfort jazdy.

2. Teoretyczna charakterystyka sztywnosci
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PRZEKELADNIA VOITH-DIWA.3

13



2. Opis funkcjonowania przektadni

2.2.5 Chtodzenie przektadni

Powstajace przy napedzie i
hamowaniu ciepto odpadowe
przekazywane jest poprzez
wymiennik ciepta typu olej-
woda do ukfadu chtodzgcego
silnika.

W przypadku silnikow chtodzo-
nych powietrzem uzywana jest
chtodnica olejowo-powietrzna.

Wymiennik ciepta (olejowo-
wodny) jest standartowo umie-
szczany po stronie wyjsciowe;j
przekfadni, ponizej watu wyj-
$ciowego. Umieszczenie w in-
nym miejscu, takze oddzielnie
jest mozliwe (patrz przyktady
obok).

Wymiennik ciepta powinien by¢
umieszczony w gféwnym
obiegu wody chtodzacej silnika
(najlepiej przeciwpragdowo).

Schemat uktadu chtodzacego
silnik

przektadnia

wymiennik ciepta
chtodnica silnika
ogrzewanie

zbiornik wyréwnawczy
pompa wody

termostat

oONO O~ OWN =

Przyktad 1

Chtodnica - pompa wody -
wymiennik ciepta - silnik -
chtodnica

Przyktad 2
Chtodnica - wymienik ciepta -
pompa wody - silnik - chtodnica

Przyktad 3

Chtodnica - pompa wody -
silnik - wymiennik ciepfa -
chtodnica

Przyktad 1

Przykfad 2

Przyktad 3

14
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2. Opis funkcjonowania przektadni

2.3 Opis dziatania uktadu sterujacego
2.3.1 Przeglad elementéw

T ¢ )
E E: Sterownik
2 "E patrz rozdziat 2.3.3

kabel 1

Kabel przytgczeniowy

Kabel przytgczeniowy

Kabel przytgczeniowy

——— opcjonalnie
* poza dostawg Voith-a

Blok zaworow
w przektadni

Komputer
diagnostyczny
patrz rozdziat 2.5.2

Nadajnik obcigzenia
patrz rozdziat 2.3.9

Skrzynka rozdzielcza
pojazdu

Pedat hamulca*
patrz rozdziat 2.3.8

Wigcznik kick-down

Reczny wigcznik
zwalniacza
patrz rozdziat 2.3.7

Wiacznik klawiszowy
patrz rozdziat 2.3.6
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2. Opis funkcjonowania przektadni

2.3.2 System sterowania przektadnia.

Wigcznik klawiszowy Sterownik Przekiadnia
lampka kontrolna >
temperatury oleju* EK
Centralna
lampka kontrolna* ~1 DK
Reczny wigcznik >
zwalniacza* < SK S
Nadajnik > o
obcigzenia |E-Gas B8 ‘§
&)
> - PB g
S
- "1 RBK 3
Wiacznik ci$nieniowy N
(funkcja EK)* » WR
wigcznik cisnieniowy
(zabezpieczenie biegu)* » WP
Swiatto STOP* Sk RBG
Czujnik obrotéw (zabezpieczenie drzwi)* n1 = Watf wiisco
Swiatto biegu wstecznego* < 2=Vl WyjSCoWy
nz=Turbina
Wytacznik zwalniacza* i
Prggfaf:znik programéw* Temperatura oleju
Zabezpieczenie biegu
wstecznego* ”

Ztgcze diagnostyczne

1. Zadania.

Do gtéwnych zadan systemu sterowania przektadnig

naleza:

- automatyczna zmiana biegu w zalezno$ci od wyma-
gan ekonomii, przenoszonej mocy i zyczenh kierowcy,

- zachowanie wysokiego poziomu bezpieczenstwa
jazdy poprzez obstuge zintegrowanego z przektadnig
zwalniacza,

- odciazenie kierowcy i zwiekszenie bezpieczenstwa jazdy.

2. Budowa.

Sygnaly o stanie otoczenia i wymagania kierowcy sg

przetwarzane w elektronicznym uktadzie sterowania i

przekazywane do przektadni w postaci sygnatow.

System sktada sie z:

- elementéw wykonawczych (zawory hudrauliczno-
magnetyczne), ktére umozliwiajg powstanie,.
odpowiednich do sygnatdw sterujacych, sit w
hydraulicznym uktadzie sterowania przektadni
(sitownikéw sprzegiet i hamulcéw),

- czujnikoéw, ktoére stuzg do rozpoznawania stanéw
pracy pojazdu i zyczen kierowcy,

- elektronicznego uktadu sterujacego, ktory przetwarza
informacje z czujnikéw i wysyta rozkazy dla
elementéw wykonawczych przektadni.

System sterowania zbudowany jest modularnie i zawie-

ra m.in. mikroprocesorowy kontroler gtéwny i nadzoru-

jacy (zabezpieczajacy) oraz program (software), ktéry
jest dostosowany do indywidualnych wymagan
uzytkownika.

Ztgcze do komunikacji*
np. CAN

* = opcojonalnie

3. Dziatanie.

Zakres czynnos$ci wykonywanych przez uktad sterujacy
zostat w najnowszej generaciji przektadni rozszerzony
przy jednoczesnym ograniczniu liczby elementéw
mechanicznych.

3.1 Adaptacyjne przetaczanie biegow:

Algorytm sterowania moze by¢ na drodze programowe;j
(softwerowej) dostosowany do dowolnego pojazdu
(silnik, przektadnie gtéwne itd. ) poprzez zakodowanie
danych o pojezdzie w specjalnym module pamieci. W
ten sposéb moga by¢ przechowywane informacje o
przektadni i programie przetgczen biegdw.

Przebieg procesu przetaczen biegdw jest zalezny od
momentu silnika i predkos$ci obrotowych watu wejscio-
wego n, i wyjéciowego n,.

Dla zoptymalizowania tego procesu nadzorowany jest
czas synchronizacji podczas przetaczania biegéw. W
przypadku odstepstw od wielko$ci pozadanych
(zapamietanych) rozpoczyna sie automatyczne
korygowanie procesu.

Kazdy z zaworéw regulacyjnych (hydrauliczno-
magnetycznych) jest sterowany niezaleznie od
pozostatych co ma na celu wyeliminowanie wptywu
tolerancji wykonania, temperatury itp. Uzyskuje sie
przez to niezalezng od uptywu czasu i zuzycia
elementdw, zawsze wysoka jakos$¢ sterowania i
przedtuza sie dzieki temu trwato$¢ przektadni.

16
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2. Opis funkcjonowania przekfadni

3.2 Programy przetaczania biegow:

Przy uzyciu przetgcznika na desce rozdzielczej moga

by¢ uruchamiane dwa rézne programy przetgczania

biegow:

- program zalezny od uzyskiwanych przy$pieszen
(gradientowy), ze zmiennymi punktami przetaczen,

- specjalny, zaprogramowany zgodnie z zyczeniem
uzytkownika program o statych punktach przetaczen.

3.3 Sterowanie cisnieniem w przektadni hydrokine-
tycznej na biegu wstecznym:

Dla utrzymania najkorzystniejszej predkosci obrotowe;j

silnika podczas jazdy na biegu wstecznym, ci$nienie w

przektadni hydrokinetycznej jest zmienne, przez co

zmienia sie w sposéb ptynny réwniez obcigzenie silnika.

3.4 Sterowanie praca zwalniacza:

Dla uzyskania ptynnej i szybkiej odpowiedzi zwalniacza

na impuls sterujacy zastosowano nastepujgce

rozwigzanie:

- nadzorowanie przebiegu synchronizacji hamulca
biegu wstecznego (RG), przez pomiar predkosci n,
turbiny (T)

- regulacje ci$nienia w przektadni hydrokinetycznej i
wynikajacego stgd momentu hamujgcego niezaleznie
od predkosci jazdy.

Aktywizacja zwalniacza nastepuje za posrednictwem

nadajnika pedatu hamulca lub przetgcznika recznego.

W momencie pojawienia sie sygnatu z uktadu ABS

zwalniacz jest natychmiast wytgczany przez co nie

zaktoca pracy gtownego uktadu hamulcowego.

3.5 Bezpieczenstwo:

Ze wzgleddw bezpieczenstwa uktad sterowania jest za-
projektowany jako struktura dwukanatowa. Krytyczne
ze wzgledu na bezpieczenstwo funkcje przektadni sg
nadzorowane prze drugi kontroler. Przy pojawieniu sie
btedéw przektadnia zostaje rownolegta droga, poprzez
nadzorujacy kontroler, roztgczona badz przestawiona
na bezpieczny tryb pracy.

Liczne elementy uktadu sterowania, w szczegdlnosci
wszystkie czujniki i zawory magnetyczne, sg podczas
pracy testowane. Zaktdcenia funkcji przektadni sg sy-

gnalizowane btyskami lampek kontrolnych przetagcznika

klawiszowego zakresu jazdy. W zalezno$ci od rodzaju
btedu, pojazd moze by¢ sprawny w ograniczonym
zakresie. | tak temperatura oleju, nadzorowana jest w
sposdb ciagly czujnikiem temperatury i sygnalizowana
lampka ostrzegawcza, ktéra wigcza sie przy tempera-
turze wyzszej od 140 st. C.

Btedy wykryte przez uktad sterowania moga by¢ od-
czytane za pomocg centralnej lampki sygnalizacyjnej
(patrz rozdziat 2.5.2).

3.6 System diagnostyczny:

Zaktocenia pracy przektadni zapamietywane sg w mo-
dule pamieci uktadu sterowania i moga by¢ odczytywa-
ne za pomoca komputera klasy PC poprzez uniwersal-
ne ztgcze 1ISO. Odczyt mozliwy jest za posrednictwem
programu diagnostycznego, w ktéry wyposazany jest
uzytkownik.

3.7 Specjalne funkcje bezpieczenstwa:

- “zabezpieczenie n,” - powoduije, ze przy czestosci
watu wyjéciowego >30 Hz (jazda do przodu lub do
tytu), lub przy predkosci waty wejsciowego > 700 1/
min nie mozna wigczy¢ skutecznie zadnego biegu.

- “blokada wigczenia” - powoduje, ze przy czestosci
watu wyjéciowego w zakresie 30-150 Hz nie mozna
wigczy¢ skutecznie biegu jazdy do przodu.

- “zabezpieczenie n,” - powoduije, ze przy czestosci
f,>90 Hz nie mozna wigczy¢ biegu wstecznego.

- “zabezpieczenie biegu” (na zyczenie) - powoduje, ze
przy cisnieniu w uktadzie hamulcowym p, < 3 bar i
czestosci watu wyjsciowego f,<1500 Hz nie moze
skutecznie zosta¢ wigczony zaden bieg.

Wymienione funkcje moga sie naktadac.

3.8 Funkcje dodatkowe

Réznorodne sygnaty wiasne pojazdu wspétdziatajgce z

przektadnia takie jak sygnalizacja $wiatta hamulca,

Swiatta wstecznego biegu czy funkcje zalezne od pred-

kosci np. zabezpieczenie drzwi, sg wyprowadzone z

uktadu sterujgcego i moga by¢ wykorzystywane poza

przektadnia.

Na zyczenie funkcje te moga by¢ ( czesciowo po zak-

tywizowaniu witgcznikiem) przetworzone przez ukfad

sterujacy:

- przy aktywnym uktadzie ABS przetaczanie biegéw w
gore jest zablokowane,

- sygnatem aktywnos$ci hamulca w funkcji EK moze byé
zaréwno cisnienie we wigczniku cisnieniowym
(0,6<py<0,9 bar) jak i elektryczny sygnat B, z pedatu
hamulca wzgl. recznego wigcznika zwalniacza.

- specjalnym wigcznikiem mozna wytgczy¢ funkcje
zwalniacza,

- mozliwa jest zabudowa wigcznika zabezpieczajgcego
wstecznego biegu.
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2. Opis funkcjonowania przektadni

2.3.3 Uktad sterujacy E200.

Wigcznik klawiszowy
Reczny wigcznik zwalniacza
Zawor hamulcowy
o Kontroler
ABS 24 wejscia n:d;g ,5_

Wiacznik cinienia (funkcja EK) cyfrowe
Wigcznik cisnienia
(zabezpieczenie biegow)
Wytacznik zwalniacza
Przetgcznik programéw

 Zabezpieczenie
biegu wstecznego

- [nnnannnnanaND

1 wejscie

Temperatura oleju analogowe

Kontroler
gtéwny

3 wejscia

n; czestotliwo-

—]
—]
—
—
—]
—]
—]
—]
—]
—
—]
—]
—
—

s Sciowe

We/wy
dodatkowe

0

2 regulatory

cisnienia +
Zasilacz wzmacniaczy SK
regulowanych PB
zaworéw B

magnetycznych RBK

- WP
wzmacniacze RBG
Pamie¢ zaworéw 0-1 WR
programu PA

(EPROM)

8 wyj$é przekazniki,
cyfrowych lampki
Pamig¢ kontrolne

danych
(EEPROM)

4-przewodowy 3-przewodowy 3-przewodowy 2 przewody + masa
we/wy nadajnika obcigzenia we/wy modutowe Diagnostyka Sie¢ pojazdu
Kick-down

Budowa.

Centralng czescig ukfadu sterowania jest samo- wigcznikow, itp.,

diagnozujacy sie, dwukanatowy uktad sterujacy - 1 wejscie analogowe dla sygnatu z czujnika
(ECU) z kontrolerem gtéwnym i nadzorujgcym temperatury,

(zabezpieczajgcym). Uktad sterujgcy jest zbudo- - 3 wejscia typu czestotliwosciowego dla sygna-

wany modularnie, podobne funkcje zgrupowane
sa w jednym module. Elementy state sg umiesz-
czone bezposrednio na ptycie gtéwnej, elementy

toéw z nadajnikéw predkosci pompy zebate;j,
wirnika turbiny i watu wyj$ciowego tj predkosci
n,n,ing,

modutowe, umieszczane sg na ptycie w zalez- - 2 regulatory cis$nienia i 6 wzmacniaczy magne-
nosci od potrzeb. tycznych zaworéw regulowanych,
Elementy state to : - 4 wzmacniacze zaworéw nieregulowanych (typu
- ukfad zasilania, 1/0) w wykonaniu ASIC,
- grupa kontrolera gtéwnego zawierajgcego 16 bi- - 8 wyj$¢ cyfrowych dla przekaznikow, lampek
towy mikroprocesor oraz niezbedne do jego kontrolnych itp.
obstugi elementy takie jak pamieé programéw Elementy modutowe to:
przetaczen, danych przektadni i procedure - moduty do obstugi bezstopniowego nadajnika
diagnostyczng (EEPROM), oraz program gtowny obcigzenia silnika lub E-gazu,
(system) (EPROM), - dodatkowe moduty we/wy,
- kontroler dodatkowy (zabezpieczajacy) - modut diagnostyczny w postaci ztgcza ISO,
nadzorujacy funkcje bezpieczenstwa, - modut zasilania ze ztgczem uniwersalnym CAN

- 24 cyfrowe wejscia dla obstugi réznego rodzaju

(do spinania z uktadem zasilania pojazdu).
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2. Opis funkcjonowania przektadni

2.3.4 Sterowanie hydrauliczne.

W niniejszym rozdziale opisano wspotdziatanie pompy
zebatej zasilajacej z roznymi zaworami. Schemat
uktadu hydraulicznego zamieszczono na str. 20. Litery
umieszczone w nawiasach znajdujg sie na tym
schemacie.

Pompa zebata (G)

Pompa zebata, napedzana za posrednictwem obudo-
wy przektadni réznicowej, dostarcza olej z miski olejo-
wej poprzez wymiennik ciepta (H) i filtr (J) do zaworu
ci$nienia roboczego (B). Stad olej doprowadzany jest
do zaworéw hydrauliczno-magnetycznych (C).
Pompa zapewnia odpowiednie ci$nienie zasilania,
napetnia przektadnie hydrokinetyczng i smaruije (linia
przerywana na schemacie) tozyska i kota zebate
przektadni.

Zawory magnetyczne (C)

Zawory hydrauliczno-magnetyczne bloku sterujgcego,
sterowane sygnatami elektrycznymi z ukfadu steruja-
cego, doprowadzajg ptynacy z pompy zebatej po-
przez zawér ci$nienia roboczego lub przektadnie hy-
drokinetyczna olej do tlokdw sprzegiet badz hamul-
cow wielotarczowych ewentualnie do zaworu upusto-
wego przektadni hydrokinetycznej(A).

Zawor cisnienia roboczego (B)

Zawor cisnienia roboczego zapewnia odpowiednie
cisnienie oleju do zasilania sprzegiet i hamulcéw wie-
lotarczowych niezaleznie od predkosci obrotowej
pompy zebate;.

Cisnienie robocze jest regulowane. Po osiagnieciu
ustalonego cisnienia ttok (6) przemieszcza sie prze-
ciw sile sprezyny i otwiera wylot oleju do przektadni
hydrokinetyczne;.

Zawor upustowy przektadni hydrokinetycznej (A)

Zawor upustowy przektadni hydrokinetycznej (zwany

WA) zapewnia odpowiednie ci$nienie we wnetrzu

przektadni w nastepujgcych sytuacjach:

a). przy trzech wzgl 6-ciu stopniach hamowania
zwalniaczem,

b). jezdzie do tyhu,

¢). tzw. podtrzymaniu cisnienia w przektadni.

Ad a). Ttok (4) zaworu WA jest na biegach czysto
mechanicznych zasilany poprzez zawér (PB) cisnie-
niem roboczym, dziatajacym takze na ttok hamulca
pompy (11).

Zataczenie zaworu (WP) zasila ttok (5). Przemieszcze-
nia ttoczka tego zaworu powoduje na drugim, trzecim
ew. czwartym biegu taka regulacje cisnienia w prze-
ktadni hydrokinetycznej jaka jest konieczna na pierw-
szym z trzech stopni hamowania. Dzieki temu prze-
ktadnia jest zawsze gotowa do hamowania.

Na drugim stopniu hamowania (wzgl 2 do 5) ci$nienie
w przektadni jest requlowane za posrednictwem tloka
(2) poprzez cykliczne wigczanie i wytgczanie zaworu
magnetycznego (WR).

Na trzecim (ew. 6-tym) stopniu hamowania ttok (2)
zostaje przemieszczony o petny skok, przez co w
przektadni osiggane jest maksymalne cisnienie réwne
50% cisnienia roboczego.

Ad.b). Przy jezdzie do tytu ttok (4) jest odcigzony.
Cisnienie w przektadni moze by¢ zmieniane w
zakresie od 0 do 20 bar.

Dodatkowe wigczenie zaworu magnetycznego (WP)
powoduje potgczenie przestrzeni przektadni za pos-
rednictwem ttoka (3) z ttokiem (5). Poprzez cykliczne
zatgczanie zaworu magnetycznego (WR) cisnienie w
przektadni moze by¢ regulowane w zaleznosci od
predkosci obrotowej silnika.

Tiok (1) dziata tylko przy jezdzie do tytu i umozliwia
zmniejszenie ci$nienia w przektadni prawie do 0.

Ad. c): Podtrzymanie ci$nienia w przekfadni hydroki-
netycznej zachodzi podczas przetaczania biegéw 1-2
(w gore); przy tym wirnik pompy jest hamowany nie
tylko hamulcem pompy, ale rowniez przez przektadnie
hydrokinetyczna zasilang ci$nieniem oleju. Zatagczanie
hamulca pompy zachodzi wéwczas tagodnie;.

Zaleta tego rozwigzania jest zwiekszenie komfortu
jazdy poprzez poprawe jakosci przetaczania.
Bezposrednio po przetgczeniu biegéw 1-2 zawdr (WA)
pozostaje w pozycji spoczynkowej jak na biegu 1
(dotychczasowej) przez co przektadnia jest w dalszym
ciggu napetiona (“podtrzymanie ci$nienia w
przektadni”). Dopiero po ok. 3 sekundach po
przefaczeniu 1-2 zostaje zatgczony zawor (WP), tlok
(5) przemieszcza sie i ci$nienie w przektadni spada.

Zawor dwudrozny (8)

Zawor dwudrozny kieruje strumien oleju o wyzszym
cisnieniu (roboczym badz przektadni hydrokinetycz-
nej) do ttoka hamulca turbiny (10) jak réwniez do
zawordéw hydrauliczno - magnetycznych biegu
wstecznego RBG i RBK.

Zawor odciazajacy (D)

Zadaniem zaworu odcigzajgcego jest szybkie
zredukowanie cisnienia w hamulcu biegu wstecznego
(9) po wytaczeniu zwalniacza.

Akumulator ci$nienia TB (E)

Akumulator ten powoduje tagodne narastanie
cisnienia w hamulcu turbiny (10) i poprawia przez to
jakos$¢ przetaczen przy przejéciu od fazy hamowania
do napedzania na biegu 1 i przy funkcji EK.

PRZEKELADNIA VOITH-DIWA.3 19



2. Opis funkcjonowania przektadni

Schemat sterowania hydraulicznego

B

854.3/864.3

T8

RBG

RBK

e S
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2. Opis funkcjonowania przektadni

2.3.5 Zawory hydrauliczno-magnetyczne

Rozkazy wypracowane w uktadzie sterowania
zmieniaja za posrednictwem zawordw hydrauliczno-
magnetycznych cisnienie w przektadni. Uzywajac
zaworéw typu wiacz - wytgcez (1 - 0) mozna uzyskaé
zadowalajacg jako$¢ sterowania tylko przy pomocy
dodatkowych elementdw takich jak akumulatory
cisnienia i dfawiki. Poprzez dobranie tych elemen-
tow przebieg cisnienia przy wigczaniu sprzegta jest
w duzej mierze przesadzony.

Ponadto elementy hydrauliczne wymagajg dostra-
jania (dopasowywania). Catkowicie swobodne
ksztattowanie przebiegu ci$nienia w elemencie
wykonawczym, zaleznie od warunkow zewne-
trznych takich jak stan silnika, jest w tym przypadku
niemozliwe.

Azeby catkowicie swobodnie regulowac przebieg
ci$nienia w elementach hydraulicznych nalezato
wprowadzi¢ zawory magnetyczne regulowane catko-
wicie nowej konstrukcji. Celem tego rozwigzania
byto zapewnienie przebiegu takiego cisnienia w
sprzegtach i hamulcach wielotarczowych, by np.
przy awansowaniu biegéw drgania momentu na
wale wyjéciowym w pewnym zdefiniowanym
przedziale czasu byty mozliwie mate. W efekcie tego
mozna osiggna¢ dobrg jakos$¢ przetaczen, zredu-
kowac przecigzenia i przedwczesne zuzycie tarcz
sprzegtowych.

Rysunki po prawej pokazujg budowe regulowanego
zaworu magnetycznego: najwazniejszymi elemen-
tami sa tu ttoki sterujace potaczone z elektromagne-
sami. Obok uzwojenia wzbudzajgcego umieszczono
uzwojenie pomiarowe.

Wyrdznia sie trzy stany pracy:

1. W pozyciji neutralnej cidnienie zasilania jest
odciete, a odbiornik odcigzony.

2. Przy regulaciji ci$nienia, przy pomocy uktadu
sterujacego steruje sie wielkoscia sity elekroma-
gnetycznej zaworu. Poniewaz po wigczeniu nie
dziata zadne przeciwcis$nienie, ttoczek przemieszcza
sie do pozycji .1" i otwiera peten przekroj zaworu.
Gdy odbiornik zostaje napetniony, rozpoczyna sie
proces regulacji. Na ttoczek dziata wowczas
hydrauliczna sita rbwnowazaca

F.=A .p
gdzie Ay jest czynng powierzchnig ttoczka a p
oznacza cisnienie oleju.
Stuszna jest zatem réwno$¢:

F.=F.=A_p
lub:

p=F /A,
Cisnienie p jest zatem proporcjonalne do regulowa-
nej sity elektromagnetycznej Fr.Dzieki temu mozli-
we jest utrzymanie dowolnego ci$nienia, mniejsze-

go od cisnienia zasilania. Warto$¢ wymagana ci$-
nienia podawana jest przez mikrokomputer za pos-
rednictwem przetwornika cyfrowo - analogowego.

Jako regulatora ci$nienia w uktadzie sterowania
E200 uzywa sie prostego regulatora dwustanowego
(patrz 2.3.3).Podczas regulacji wartos¢ wymagana
ci$nienia jest okreslana przez mikrokomputer w
zaleznosci od obcigzenia silnika i realizowanego
aktualnie przetaczenia.

3. Jesli po zakonczeniu procesu regulacji zawoér

magnetyczny jest w petni wzbudzony, odbiornik jest
zasilany petnym ci$nieniem roboczym.

1. Zawor magnetyczny w potozeniu naturalnym

= ey,
- -

M

Uzwojenie wzbudzajgce

Uzwojenie pomiarowe <

odcigzenie cisnienie zasilania
odbiornik

2. Zawor magnetyczny w potfozeniu regulacji

[]

3. Zawdr magnetyczny w petni otwarty

m oy

Niezaleznie od zawordw regulowanych dla nielicz-
nych zadan stosowane nadal zawory typu 0/1.
Uzywane sg do regulacji ci$nienia w przektadni jako
taktowane (pracujgce cyklicznie) odmiany zaworu
WR.
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2. Opis funkcjonowania przektadni

2.3.6 Klawiszowy przetacznik zakresow jazdy

Dla spetnienia specjalnych wymagan uzytkownika
stosowane sa réznorodne rozwigzania przetacz-
nikow zakresow jazdy:

A
B
C
D

3-klawiszowy dla przektadni 3 i 4-0 zakresowych
4-klawiszowy dla przektadni 3 zakresowych
5-klawiszowy dla przektadni 3 zakresowych
6-klawiszowy dla przektadni 4-o zakresowych

~— — ~— ~—

Przy wcisnietym przycisku “1” (C i D) przektadnia
pozostaje zawsze na pierwszym zakresie jazdy,
przy wcisnietym przycisku “2” mozliwe sg
przetaczenia do zakresu 2, przy wigczonym

przycisku “3” lub “D” do trzeciego badz (jesl
istnieje) do czwartego zakresu. Wcisniecie
przycisku “N” powoduje powrot wszystkich
wcisnietych poprzednio przyciskow do pozyciji
wyjsciowe;j i ustawienie przektadni na biegu
neutralnym.

Przetaczenie przektadni z jazdy w przdd na jazde
do tytu i odwrotnie jest mozliwe tylko po uprzed-
nim wcisnieciu klawisza “N”.

Uruchomienie silnika jest mozliwe jedynie wow-
czas gdy zaden z przyciskéw nie jest wcisniety.
Na zyczenie napisy na klawiszach moga by¢ inne
niz pokazane na ponizszym rysunku.

DIN/R| A
2/D|IN(R| s
1/2|D|N(R| ¢

1(2|{3|D|N|R| b

2.3.7 Pedat hamulca

Dla uruchomienia hamulca hydrodynamicznego
przektadni przewidziano specjalne wykonanie
pedatu hamulca. Wbudowano donh trzy
przetaczniki, wigczajgce trzy stopnie hamulca
hydrodynamicznego. Dziatanie hamulca na
stopniu trzecim powinno pokrywac sie czesciowo
z dziataniem hamulca gtéwnego pojazdu.
Zapewnia sie dzieki temu ptynne przejscie od
miedzy fazg dziatania hamulca hydrodynami-

I
Hi

cznego i gtdbwnego. Cisnienie w uktadzie hamulca
gtébwnego, pneumatycznego powinno wynosi¢
wowczas 0,5 do 0,9 bara, co odpowiada stanowi
skasowania luzow w uktadzie hamulca gtéwnego.
Hamowanie hamulcem hydrodynamicznym
przektadni jest mozliwe na wszystkich zakresach,
pod warunkiem uruchomienia procesu hamowa-
nia na ktorys z zakresbw mechanicznych tj. 2-gim,
3-cim ew. 4-tym.

Przetgcznik zakreséw hamowania:

1. Zakres |

2. Zakres Il

3. Zakres Il i poczatek dziatanie hamulca gtéwnego
pojazdu.

Al
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2. Opis funkcjonowania przektadni

2.3.8 Reczny wiacznik hamulca
hydrodynamicznego (zwalniacza).

Uruchamianie hamulca hydrodynamicznego moze
na zyczenie nastepowac za posrednictwem
wiacznika recznego.

Zastosowano w tym celu wtgcznik trzystopniowy.

2.3.9 Nadajnik obcigzenia

Przektadnia DIWA.3 wyposazona zostata w nowy
elektro-mechaniczny nadajnik obcigzenia wytwa-
rzajgcy napiecie proporcjonalne do kata obrotu
pedatu nadajnika.

Nadajnik potgczony jest mechanicznie z pompag
wtryskowg silnika.

Analogowy sygnat “napiecie” jest przeksztatcany

Znacznik dla
obcigzania 0

w uktadzie sterowania na sygnat cyfrowy,
przyporzadkowany 7 stopniom obcigzenia:

L,= bieg jatowy = obciazenie 0

L, do L, = 6 stopni obcigzenia.

Funkcja “kick-down” moze zosta¢ uruchomiona
poprzez specjalny wigcznik.

Znacznik dla petnego 1)
obcigzenia 2
3

4 —
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2. Opis funkcjonowania przektadni

2.4 Ztacza (interfejsy)
2.4.1 Ztacza pomiedzy silnikiem i przektadnia

Dla zoptymalizowania przetgczen w przektadni 2. Elektroniczne przekazywanie sygnatu

nalezy $ledzi¢ stany obcigzenia silnika, sygnat obciazenia silnika.

kick-down oraz predkosci obrotowe watu Przy elektronicznym systemie sterowania

wejsciowego n. i wyjéciowego n.,. silnikiem sygnaty dla przektadni sg wstepnie

Stosownie do wartosci tych sygnatéw regulowane przetwarzane w kolejnych elementach

sg cisnienia sterowania sprzegiet i hamulcéw elektronicznych.

wielotarczowych. 2.1 E-Gas

Dla okreslenia parametrow zmiany biegow, Potencjometr zwigzany mechanicznie z peda-

powyzsze informacje sg przetwarzane w uktadzie tem gazu wysyta sygnat “wartos¢ zadana” w

sterowania . formie napiecia statego do regulatora w urza-

Sposob przesytania sygnatu obcigzenia silnika dzeniu E-gas. Z potencjmetru silniczka nasta-

jest rézny w zaleznosci od zastosowanego wczego, ktory steruje listwg pompy wirysko-

systemu sterowania silnikiem. wej wysytany jest sygnat “wartos¢ rzeczy-
wista” réwniez w postaci napieciowe;.

1. Elektromechaniczne przekazywanie Na podstawie porownania wartosci rzeczywi-
sygnatu obciazenia. stej i zadanej regulator E-gas ustala wartos¢
Przy mechanicznym sterowaniu silnikiem nastawy, ktéra w formie skokowo zmiennego
(przykfad na rysunku 1) sygnat obcigzenia napiecia (mocowe elementy elektroniczne)
doprowadzany jest do przektadni droga doprowadzana jest do silniczka urzgdzenia
elektryczna za posrednictwem nadajnika nastawczego.
obciagzenia, ktory jest potaczony mechanicznie Wartos$c¢ rzeczywista w formie napiecia
z pompa wtryskowa (p. rozdz. 3.3.9). modulowanego (czasem trwania impulsu)

W podobny sposob, za posrednictwem linki, doprowadzana jest do przektadni jako sygnat
potaczony jest z pompa wtryskowg pedat obcigzenia silnika. Doktadna specyfikacja
gazu. tego sygnatu podana jest w P.3.

Najbardziej znanymi rozwigzaniami E-gas sg

Rys 1: Mechaniczne sterowanie silnikiem konstrukcje Bosch i VDO.

Opcjonalnie: daf gazt — mffﬁﬂgﬁva oll\)Ig%zéyg;;l/('a
wigcznik | i

kick-down +3 ~— 2 % 3
Sterownik
przektadni
n1I Tnz
Rys 2: E-Gaz (gaz elektroniczny)
daf gazu
\ Parametry
Wartodé nastawiane
zadana E-Gas Silnik
z regulatorem | nastawczy } Pompa
© Wartoéé wiryskowa
T rzeczywista o
Potencjometr
(Zadajnik) Sterownik
przektadni

o T
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2. Opis funkcjonowania przektadni

2.2 EDC (Elctronic Diesel Control)
Rozwinieciem E-Gas sg urzgdzenia nadzorujgce
prace uktadu wtryskowego zaopatrzone w elektro-
niczny regulator np EDC f-my Bosch, DDEC lub
CELECT. W urzadzeniach moga by¢ analizowane
i uwzgledniane z réznymi priorytetami rozmaite
wielkosci przekazywane w postaci informaciji np.
o charakterystce mocy silnika, zwartosci sub-
stanciji toksycznych w gazach wydechowych itp.
Na podstawie tych wielkosci mikrokomputer w
urzadzeniu EDC wypracowuje warto$¢ zadang
skoku elektro-hydraulicznego urzgdzenia nasta-
wczego pompy wiryskowe;.

Regulator nastawy (skoku) listwy wyznacza war-
tos¢ roznicy miedzy wielkoscig zadang a rzeczy-
wistym potozeniem urzgdzenia nastawczego i
zmieniajac potozenie listwy dazy do jej zniwelo-
wania. Dodatkowe elementy sterujg iloscig dosta-
rczanego paliwa poprzez pompe zasilajacy i
zawOr magnetyczny serwa wysokocisnieniowej
pomy wtryskowej. Uktad sterowania przektadni

otrzymuje z urzgdzenia EDC sygnat obcigzenia
silnika odpowiadajacy wartosci rzeczywistej na-
stawy pompy wtryskowej, moze jednak przetwa-
rza¢ rowniez inne sygnaty wychodzace z uktadu
sterowania silnikiem.

2.3 MB-FMR

Pewna kombinacjg uktadu EDC i E-Gas jest sys-
tem FMR (Fahrzueg - Motor - Regelung tj. System
regulacji pojazd - silnik, patrz rys. 4) przyjety przez
Mercedes-Benz, w ktérym to ukfadzie potgczono
system EMR (Elektronische - Motor - Regelung)
firmy VDO z uktadem EDC Boscha.
Przekazywanie sygnatu .warto$¢ rzeczywista” z
EDC do EMR nastepuje poprzez ztgcze CAN w
formie cyfrowej. Przekazywanie sygnatu obcia-
zenia silnika do przektadni przebiega¢ bedzie do
roku 1996 zarobwno za posrednictwem ztgcza CAN
jak i, modulowanego czasem trwania impulsu, na-
pieciem. Od 1996 roku oferowane bedzie tylko
ztacze CAN. (patrz p.3)

Rys 3: Bosch-EDC 28
ST SO
338X
BLSCE=S
NDOoO=x=a
s 2823 HBQ
xRS0 Too
ESS5E55
=0 g = O S
28 EBSEE
Pedat gazu £3588 828
S 5825 55
yo o= ==y Parametry
, nastawiane Urzadzenie nastawne
Nastawa Sterownik EDC 4
pedatu gazu 2 requlatorem Z popychaczem Pompa
. . g . 4 i zaworem magnetycznym | wiryskowa
wielkosci nastawianych [ —
wartosc serwa
$ rzeczywista
X \ 4 I
Potencjometr
n; | Sterownik | no
. [
przektadni
£
Rys 4: MB-FMR c8s
5s82¢¢
TOICE=S
NSO=x=a
s 2EAIBQ
=38EggEe
S oS82
5QEETEE
Pedaf gazu 5588 88
yO 0= =5y . Parametry
Nastawa Wartos¢ EMA nastawiane —
pedatu gazu | Sterownik | zadana, Silnik i
(VDO-E-Gas Pompa
BoschEDC  |q — _ _ « nastawczy wirvskowa
z regulatorem) ¢ — 1y
wartosc o
2] rzeczywista
3
Potencjometr
n; | Sterownik | n-
, |
przektadni
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2. Opis funkcjonowania przektadni

3. Specyfikacja ztacza miedzy silnikiem i przektadnia

Jacze Informagjal CzestotlwosC | Zakreswielkosa | Przedziat Unagl
Rodza sygnatu
mn.  [mex. [ Umec | Unnin
(bieg | (petna
jalowy) | moc)
BOSCH-E-GAS | SzerokosC impulsy/ | 100Hz £ 3% [ 1ms [ 9,18 Mozna opstuzyc takze
EMS3.38 Napiecie z%epz&cSR; Opdr 10K
przy
BOSCH-E-GAS | SzerokosC impulsy/ | 1T00Hz£3% [1ms  |[5ms
EMS3.3G Napiecie
DDECT VN\ggetmeme/ 50Hz 5% 95% 16V [V [**
ecie
VDOE-GAS VN\g/getmeme/ 30Hz+1% [10% [30% [0 [O&WB [ ***
ecie
MB-FMR do™96 VN\ggetmeme/ 300Hz £ 25%*[10% [90% [O2XUB |08UB
ecie
MB-FMRod™96 | dacze szer <15 Kbits's
C _protokg
wersia i
BOSCH-EDC M5 | Wypeknienie/ 10071306/ 12V |-V | Indywidualne Iub mul-
Napiecie 178/200 HZ* tipleksowe przeno-
szenie sygnatu***
BOSCH-EDC M7 | Wypeknienie/ 10071306/ 05V [UB-2V
Napiecie 178/200 HZ*
CELECT Jacze szen 9600 bit/s FRE
SAE 19
485
Oznaczenia:

Czas trwania impulsu = T = 1/czestotliwosé
Szerokos$¢ impulsu =t
Wypetnienie = (szeroko$¢ impulsu t/czas trwania impulsu T)x100%
Ug = Napiecie zasilania(24V)
* = mozliwe wersje; ** = mniejsze tolerancje w nowszych wersjach (np. przy E-Gas Ill)
*** = konieczne uzgodnienie z producentem pojazdu

Przyktad 0 (zerowego) sygnatu obcigzenia silnika

Us

< T > < T »
t
N/
UH '| —
U =—
>t [ms]
Przyktad 100% sygnatu obcigzenia silnika
g A S
< t >
UH —
U, —
>t [ms]
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2. Opis funkcjonowania przektadni

2.4.2 Specyfikacja ztaczy uktadu elektronicznego przektadni z pojazdem

1. Ztacza:
1.1 Zrédto zasilania 24 V/8A
Oznaczenia przytaczy: +UZ, +UB, -UB

+UB: dodatni biegun zrodta zasilania zawordw
elektro-magnetycznych (poprzez przekazniki).

+UZ: dodatni biegun zrédta zasilania
elektronicznego uktadu zasilania (ptyta gtéwna,
przekazniki, przetacznik zakresow jazdy, czujniki).

-UB: Masa.

+UB i +UZ zabezpieczone sg wspdlnym bezpiecznikiem
8A.

1.2 Nadajnik obciazenia
Oznaczenia przytaczy: +LG, -LG, LGM

W celu umozliwienia wspétpracy z réznymi nadaj-
nikami obcigzenia wzgl. urzgdzeniami nastawczymi
silnika zastosowano modularne ztacze z trzema
przewodami I/O. Ktore z nich i ile zostanie wyko-
rzystane, uzaleznione jest od typu zastosowanego
nadajnika obcigzenia. Do nadajnika obcigzenia
dopasowana jest takze wigzka elektryczna skrzyni
oraz jej elektronika.

KD: Wejscie aktywizuje sie przez potaczenie z +UZ
(sygnat z nadajnika kick-down)

1.3 Nadajnik sygnatu hamowania (zawor
hamulcowy)

3-stopniowy nadajnik:
Oznaczenia przytaczy: +FB, FB1, FB2, FB3

+FB: Napiecie zasilania nadajnika
(Imax: 200mA)

FB1/FB2/FB3: Wejscia aktywizujg sie przez podanie
napiecia +UZ (sygnaty z wtacznikow nadajnika
sygnatu hamowania).

Zasilanie i wejscia sg zabezpieczone przed zwarciem
do masy i odporne na przepiecie wzgledem +UZ.

1.4 Reczny wtacznik retardera
Oznaczenie przytgczy: +HB, HBA, HBB, HBC

+HB: Napiecie zasilania wtacznika recznego
(|max =80 mA)

HBA, HBB, HBC; Wejscia aktywizujg sie przez po-
danie napiecia +UZ (sygnaty z recznego wigcznika
retardera).

Jezeli zastosowany zostanie inny wtacznik reczny
zwalniacza (1- 2- lub wielostopniowy), sterownik
elektroniczny i wigzka przewoddw powinna by¢ do
nich dostosowana.

Zasilanie i wejscia sg odporne na zwarcie do masy i
na przepiecia wzgledem +UZ.
1.5 Klawiszowy wiacznik zakresow jazdy

Oznaczenia przytaczy: S1, S2, S3, +V, +R, RS, +T8S,
+TL, /N, -UB

S1, 82, S3, +V, +R, RS, /N: Wejscia aktywizujg sie
przez podanie napiecia +UZ (sygnaty z przetagcznika
klawiszowego)

+T8S: zasilanie przetgcznika.

+TL: Zasilanie o$wietlenia przetgcznika (w przypadku
wystgpienia btedu pojawig sie krétkotrwate btyski
aktywnego klawisza - patrz opis Diagnozy G 1384)

Wszystkie wejscia sg zabezpieczone przed zwarciem
do masy i przez przebiciem do +UZ.

Przytaczy nie nalezy obcigza¢ zadnymi dodatkowymi
odbiornikami.

1.6 Wejscie ABS

Oznaczenie przytaczy: ABS

ABS: Wejscie aktywne przez podanie napiecia +UZ
(sygnat z ABS)

Jezeli pojawia sie sygnat niski (Low-aktiv) (ABS akty-
wny lub przerwany przewdd), retarder jest wytgczany.

Jezeli nie przewidziano ABS, na wejsciu nalezy
podawac sygnat wysoki (Hihg-aktiv) (+UZ).

Wejscie jest zabezpieczone przed zwarciem do masy.
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2. Opis funkcjonowania przektadni

1.7 Wejscie czujnika ci$nienia hamowania
Oznaczenie przytaczy: BS, ABSICH

BS: Aktywny przez potgczenie z masg (sygnat dla
sprzegta EK)

ABSICH: Aktywny przez potaczenie z masg (sygnat
dla zabezpieczenia przed wigczeniem biegu).

Dla uktadu, w ktérym nie przewidziano
zabezpieczenia przed wigczeniem biegu sterownik
jest odpowiednio zmieniony.

Wejscie jest odporne napieciowo wzgledem +UZ.

1.8 Wejscie wytacznika zwalniacza
Oznaczenie przytgcza: FBAUS

FBAUS: Aktywny przez potgczenie z masa (sygnat z
wytgcznika dla zwalniacza)

Jesli pojawia sie sygnat niski (masa), wowczas
zwalniacz jest odtgczany od wiacznika na pedale
hamulca.

Wejscie jest odporne napieciowo wzgledem +UZ.

1.9 Wejscie przetacznika programow
Oznaczenie przytaczy: PU

PU: Aktywne przez potgczenie z masg (sygnat z
przetgcznika programéw).

Istnieje mozliwos$c¢ przetgczania miedzy dwoma
programami.

Wejscie jest odporne napieciowo wzgledem +UZ.

1.10 Wyjs$cia przekaznikéw i lampek kontrolnych.

Oznaczenia przytaczy przekaznikéw: aS, dw, dN, dR,
dNEUTR

dS: przekaznik sterowania.

Przekaznik dS zatgcza napiecie zasilania zaworéw
magnetycznych. Nie nalezy do tych przytaczy
podfaczac jakichkolwiek innych odbiornikow.

dW: przekaznik retardera (Imax = *mA). Przekaznik
zatgczony przy dziatajacym retarderze.

dN: przekaznik czujnika predkosci obrotowej
(Imax = *mA)

Przekaznik wtgczony podczas przekazywania
danych z czujnika.

dR: przekaznik $wiatta cofania (Imax = *mA).
Przekaznik wtaczony przy wybranym biegu
wstecznym.

dNEUTR: poprzez ten przekaznik, przy zasilanym
napieciem sterowniku i wcisnietym klawiszu jazdy do
przodu lub do tytu, przekazywany jest sygnat 24V
oznaczajgcy potaczenie silnik-przektadnia

(Imax = *mA)

Oznaczenia przytaczy lampek kontrolnych: ZW,
TOEL

ZW: centralna lampka sygnalizacyjna (Imax = *mA).

TOEL: lampka sygnalizacyjna stanu oleju przekfadni
(Imax = *mA)

* oznacza: pobor pradu wszystkich oznaczonych *
odbiornikéw nie powinien przekraczac 2A.

Wszystkie przekazniki i lampki kontrolne sg zabez-
pieczone przed zwarciem do masy i napieciowo
wzgledem +UZ.

1.11 Przytacze diagnostyczne wg ISO 9141
Oznaczenie przytacza: K, L

Komunikacja z przyrzgdami diagnostycznymi
poprzez ztacze szeregowe. Ztagcze odpowiada
normie 1ISO 9141.

1.12 Ztacze CAN

Oznaczenie przytgczy: CANH, CANL, CANM.
CANH/L: przytacza CAN Bus

CANM: masa HF
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2. Opis funkcjonowania przektadni

2. Opis stopni wejsciowych ABS

Sygnaty napieciowe oznaczajgce stan witgczenia lub
wytgczenia systemu ABS sg przez poszczegdlnych
producentéw roznie definiowane.

Uktad sterowania przektadni definiuje sygnat jako:
aktywny wysoki, gdy poziom napiecia U >= 16,0V

aktywny niski, gdy poziom napiecia U<= 3,5 V.

Wejscie "wtacznika do +UZ" (HSS)

Pojazd

Odpowiada temu:

“wigcznik do +UZ” (=HSS = High side switch) jest:
aktywny (wtgcznik zamkniety) gdy U>=16,0V,
nieaktywny (wtgcznik otwarty) gdy U<=3,5V.

“wtgcznik do masy” (Low side switch) jest:
aktywny (wtgcznik zamkniety), gdy U<=3,5,
nieaktywny (witgcznik otwarty), gdy U>=16,0 V.

Sterownik przektadni

+U,

~
R | N

Wejscie "wtacznika do masy" (LSS)

Pojazd

Masa

| e
el

Masa

Sterownik skrzyni

+U,

N\
S | B

=

]

Masa
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2. Opis funkcjonowania przektadni

3. Standartowy uktad przytaczy
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2. Opis funkcjonowania przektadni

2.5 Dziatanie Uktadu Sterujgcego
2.5.1 Programy przetaczen

Uktad elektroniczny DIWA.3 funkcjonowa¢ moze z
dwoma programami przetgczen biegéw
odpowiadajgcymi réznym stanom pracy autobusu.
Mozliwe sg nastepujgce warianty :

1. Przy pracy z programem ze statymi punktami
przetaczen biegow (przyktad nizej) przetaczenia przy
petnym obcigzeniu silnika majg miejsce na ogdt w
gornym zakresie predkosci obrotowe;j silnika n1
(wtasciwe ze wzgledu na zuzycie paliwa przetaczenia
zachodzg przy 80-90% predkosci nominalnej silnika).
Dzieki temu wykorzystujac wiekszg moc silnika mozna
osiggac¢ wieksze przyspieszenia, co moze byé
pozadane przy podjazdach lub przy duzym obcigzeniu
autobusu pasazerami. Towarzyszy temu wszakze
wieksze zuzycia paliwa, gdyz silnika przy wyzszych
obrotach pracuje w niekorzystnym polu zuzycia paliwa.
Przy hamowaniu (wtaczony bieg, silnik na biegu luzem)
predkos$¢ obrotowa silnika jest ustalona i nie ma
wptywu na zuzycie paliwa.

By wyeliminowa¢ cykliczne przetgczanie biegdw,
redukowanie biegdw zachodzi przy nizszych obrotach
silnika niz awansowanie biegow.

Przy zerowym i cze$ciowym obcigzeniu silnika
przetaczenia maja miejsce przy nizszych obrotach
silnika niz przy obcigzeniu petnym.

Przy kick-downie w opisywanym programie istnieje
mozliwo$¢ wykorzystywania poszczegdlnych biegéw
az do maksymalnych obrotéw silnika (na rysunku
zaznaczone linig przerywang).

Przez obcigzenie czesciowe rozumie sie stopnie L1, Lo,
L3, petne - L4, Ls, Le nadajnika obcigzenia.

Przyktady charakterystyk obliczonych zamieszczono w
rozdziale 3.2.

2. Programy przetaczen zalezne od przys$pieszenia
zwane réwniez programami gradientowymi.

Nazwa programu pochodzi stad, ze punkty przetaczen
sg zmienne i faczg w sobie zalety programéw moco-
wych i oszczednos$ciowych. Biegi sg przetagczane (w
zaleznosci od opordw ruchu) przy mniejszych lub wie-
kszych predkosciach obrotowych silnika w zaleznosci
od tego czy wymagane jest niskie zuzycie paliwa czy
duze przys$pieszenie.

Sygnatem do przetgczen jest wartos$¢ przys$pieszenia
pojazdu wyznaczane na podstawie zmierzonej wartosci
predkosci obrotowej watu wyj$ciowego na.

Przyktad diagramu dla programu ze statymi punktami przetaczen

obszar hamowania:

A punkt wytgczenia
r— punkt wigczenia
100
|
- 7|
o {—-—— - — !—’T'_-——l— ————— /———¢ ————— <
AR
obroty I 4 ] I
silnika* Y ! :‘V
ni [%] §¢ :/ .S i
60 11 A 3: % $ |-
~ -
o Q17 L-73
S0 ——————1 S————-— S eg—-;g’-——\-—— ——————————
& ES o
E S|o o = [}
< Z’,)%/ Q o £
v S N -~ E ()
Neimina = of = RIS [ N Q
silnika © c olo ® ® ®
_ in 2] 8 212 ¢ Qg 2 c|l[€ ¢
=600 1/min S| § NINES Sl S | S||g S
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g e 2 g2 g Tle 2
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8| § sl18l g gl e g g8 ¢
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wielko$ci nominalnych

predko$¢ pojazdu v [%]
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2. Opis funkcjonowania przektadni

Mozliwe sg dwa skrajne stany pojazdu:
a). przy niewielkim obcigzeniu pojazdu, w terenie
ptaskim, zadowalajgce przy$pieszenia pojazdu mozna

osiggna¢ przy niskich predkosciach obrotowych silnika.

Awansowanie biegdw nastepuje wzglednie wczesdnie i
przy niskich obrotach silnika, co zmniejsza ogdlnie
zuzycie paliwa.

W podobny sposéb zachodzi redukcja biegow: przy
niskich predkosciach obrotowych silnika i niewielkich
opdznieniach (hamowanie silnikiem).

b). Przy duzym obciazeniu pojazdu, na wzniesieniach
ma miejsce duze obcigzenie silnika. Proces awanso-
wanie biegdéw zachodzi przy relatywnie duzych

predkosciach obrotowych silnika.

Redukcja biegéw nastepuje wczesniej, przy wysokich
obrotach silnika, dajac w efekcie duze opdznienia przy
hamowaniu silnikiem.

W zalezno$ci od wyznaczonego przys$pieszenia wzgl.
opdznienia pojazdu zmiany biegéw zachodzg pomie-
dzy tymi skrajnymi punktami, tj. w pewnym zakresie
predkosci obrotowej. Zalezy to ponadto od obcigzenia
silnika: przy wiekszych obcigzeniach przetgczenia
nastepuja przy wiekszych predkosciach.

Na rysunku pokazano schodkowy wykres przy$pie-
szenia przy awansowaniu biegéw i odpowiadajacy mu
proces zmiany przetozen.

Awansowanie biegéw w programie przetaczen uzaleznonym od przyspieszenia pojazdu

' N
duze przyspieszenia: . )
rzetgczenie
- autobus pusty gbiegu 1na2
- droga pozioma
przyspieszenie M ) mafe przyspieszenia:
P o;azd2u - autobus obcigzony ,
a [m/s? _ wzniesienia przetaczenie
zbiegu2na3
wowczas: wowczas:
pozne
awansowanie
wczesne biegéw
' N .
awansowanie *duza sita napedowa i '
biegow pe 2 bieg 3 bieg
* Oszczednosé paliwa ‘Mieg Y
V’
/ v
)4
)2 ‘V‘V
obroty y
silnika
ny [1/min]
Zakres
przefozen y
predkos¢ pojazdu v [km/h]
—_—
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2. Opis funkcjonowania przektadni

Sterowany mikroprocerem przebieg przetaczen moze
by¢ w prosty sposéb zréznicowany na nastepujace
odmiany:

A. normalny,

B. zorientowany na zuzycie paliwa

C. zorientowany na duza moc.

Réznice pomiedzy tymi wariantami pokazane zostaty
na rysunku. Pokazano wptyw przy$pieszenia na
przebieg procesu zamian biegéw.

W wariancie A (normalny) przetaczenia biegéw, w
przeciwienstwie do pozostatych wariantéw
dokonywane sa w tym samym (w miare mozliwosci)
przedziale predkosci obrotowej x.

W wariancie B (oszczedny) z powodu wiasciwosci

charakterystyki silnika zakres przetaczen x przesuniety
jest w kierunku mniejszych predkosci. Zakres ten,
zgodnie z danymi w pamieci elektroniki sterujgcej , jest
mniejszy niz w A. W krancowych przypadkach w
zoptymalizowanym pod wzgledem zuzycia paliwa
wariancie funkcja przy$pieszenia jest opadajacg linig
prosta (przerywang) z odpowiadajgcym jej matym
zakresem przetgczen i niskim predkos$ciami
obrotowymi.

W przeciwienstwie do tego w wariancie C program
przetgczen przesuniety jest w kierunku wysokich
predkosci obrotowych. Przy programie
zoptymalizowanym ze wzgledu na moc, przebieg linii
przyspieszenia jest linig prosta.

+ A
awansowanie
przyspieszenie
pojazdu a [m/s?]
» X -
redukowanie
» X <
B
+ .
PR X | D E—
+ C
PR X 2 E—

predko$¢ pojazdu v [km/h]
(obroty watu wyjsciowego nz [1/min])
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2. Opis funkcjonowania przektadni

2.5.2 System diagnostyczny

Jak zasygnalizowano w rozdziale 2.3.2, system
diagnozy tej generacji przektadni oparty na komputerze
PC oferuje nowe, szerokie mozliwosci przy naprawach
i uruchamianiu pojazdu zaréwno stacjonarnie jak i
podczas jazdy.

Ponizej przedstawiono niektére mozliwosci diagnosty-
czne, wigcej w wydawnictwie “Diagnoza” G1384.

1. Sprzet i oprogramowanie

Najistotniejszym elementem sprzetowym jest komputer
PC lub laptop, spetniajgcy co najmniej nastepujace
wymagania:

Procesor 80386/486 - 33MHz - 100% kompatybilny z
IBM

Karta VGA

Pamie¢ RAM min. 4 MB

Dysk twardy min. 10 MB

Przeksztattnik sygnatow

\
Jg/mkmumzj

System: MS-DOS V. 5 lub wyzej.

Komunikacja ze sterownikiem przektadni nastepuje za
posrednictwem ztgcza szeregowego

(1SO 9141, CAN).

Program diagnostyczny Voith DIAGNOSIS posiada
graficzny interfejs do komunikacji z uzytkownikiem i
symbolicznie opisane menu. Mozliwosci programu

opisane sgw p. 3.

2. Uruchomienie

PC jest potaczony ze sterownikiem przektadni za
posrednictwem kabla 56.4219.10 i wigzki 2.

Program jest instalowany na PC z dyskietki,
uruchamiany poleceniem diag po otwarciu katalogu
C:/VOITH.DIA.

Wszystkie funkcje wykonywane sg bgdz samoczynnie,
badZ uruchamiane recznie z menu.

VOITH

N
AUTOMATIC

Sterownik
Kabel 2
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2. Opis funkcjonowania przektadni

3. Przeglad mozliwos$ci programu diagnostycznego
Po uruchomieniu pojawia sie na ekranie menu gtéwne z
nastepujacymi funkcjami podstawowymi (patrz rysunek
ponizej):

3.1 Funkcje podstawowe: A, B, H

Czytane sg dane identyfikacyjne przektadni oraz
zapamietane btedy funkcjonowania przektadni. Te
ostatnie moga by¢ kasowane:

A: Odczytanie danych identyfikacyjnych przektadni

B: Odczytanie btedéw

H: Kasowanie btedow

Program sterownika sprawdza cyklicznie wszystkie
peryferia skrzyni i zwraca wynik testu do sterownika.
Jesli stwierdzone zostang jakiekolwiek zaktécenia
(btedy), program zapamietuje ten stan wraz z rodzajem
i miejscem powstania btedu oraz wszystkim okoliczno-
$ciami. Ponadto w specjalnym liczniku notowana jest
czesto$¢ wystepowania kazdego btedu, co pozwala
oceni¢, czy btad wystepuje sporadycznie czy tez
pojawit sie wielokrotnie. Pamie¢ btedéw pozwala na
zapamietanie do 20-stu kolejno pojawiajacych sie
btedodw, ktére sg przechowywane wg zasady FIFO
(First-In-First-Out tj. po przekroczeniu stanu 20 btedéw
usuwane sg za pamieci zapisane najwczesniej). W
przypadku wielokrotnego wystgpienia tego samego
btedu, zmienia sie stan licznika, w pamieci natomiast
przechowywany jest tylko najbardziej aktualny
przypadek.

Pamie¢ btedéw moze by¢ kasowana przy pomocy
programu diagnostycznego.

Zaktocenia pracy przektadni podzielono ze wzgledu na
znaczenia na:

- istotne dla bezpieczenstwa ruchu - o priorytecie A -
sygnalizowane nieustajgcym miganiem lampek
przetacznika klawiszowego lub centralnej lampki
kontrolnej;

- zakfocenia nie stanowigce zagrozenia dla
bezpieczenstwa ruchu - o priorytecie B - istotne
jednak dla funkcjonowania przekfadni, sygnalizowane
trajacymi przez ok. 10 s btyskami lampek przetgcznika
klawiszowego;

- zaktocenia o priorytecie C majace niewielki wptywie
na funkcjonowanie przektadni - nie sa sygnalizowane.

3.2 Czytanie danych wsadowych: G

Tylko do specjalnych zastosowan:

Umozliwia odczytanie danych zawartych w RAM,
EPROM lub EEPROM.

3.3 Testowanie zaworéw magnetycznych i
przekaznikéw: O
Program diagnostyczny stwarza, dzieki skomuniko-
waniu z softwarem sterownika przektadni, mozliwos¢
wysterowania pojedynczymi lub taktowanymi z cze-
stoscig ok. 3 Hz impulsami zaworéw magnetycznych i
przekaznikdw oraz lampek kontrolnych. Dzigki temu
mozliwe jest sprawdzenie dziatania zaworu bez konie-
cznos$ci wymontowania go ze skrzyni.
Réwnolegle z wysterowaniem program sterownika
sprawdza stan elementu i przekazuje wynik testu do
programu diagnostycznego. Stad otrzymuije sie
natychmiastowg odpowiedz, jaki jest stan elektryczny
elementu czy np. wystgpito zwarcie badz przerwanie
potaczenia elektrycznego.

-'-\-|
e

e

K

= | =B
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Rozpoczecie sesji
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Zakonczenie sesji
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2. Opis funkcjonowania przektadni

3.4 Badanie uktadoéw zewnetrznych przektadni: C, D,
I, M, N

Badana jest sprawno$¢ elektryczna elementow

sterujgcych przektadnig:

C: testowanie klawiszowego witgcznika zakresow jazdy

D: testowanie nadajnika obcigzenia

I: testowanie reczne dzwigni zwalniacza

J: testowanie pedatu hamulca (nozny wtgcznik zwalniacza)

M: testowanie Zrodta zasilania i sensoréw

N: testowanie wejs¢ cyfrowych

Ad. M: Sensory to nadajniki predkosci obrotowej n1, n2
i N3 (patrz roz. 2.3.2) oraz czujnik temperatury oleju.
Ad. N: Wejscia cyfrowe to ABS, wigcznik cisnienia w
uktadzie hamulcowym, wytgcznik zwalniacza i ew.
przetacznik programow.

3.5 Badanie podczas jazdy: P, Q

Program diagnozujacy oferuje dodatkowg mozliwo$¢
pokazywania przebiegdw pewnych wielkosci
pomiarowych w czasie rzeczywistym (bez opdznienia).
Sa to:

wybrany zakres jazdy, nastawy nadajnika obcigzenia i
sity hamowania, stan zaworéw magnetycznych i
predkos$¢ wyjsciowa i wejsciowa:

P: stan zaworéw magnetycznych

Q: czytanie danych z sensorow

3.6 Diagnostyka przetaczania biegoéw: E, F, K, L
Wskazania i rejestracja wszystkich znaczacych
wielkosci w trakcie przetgczania biegéw (przy
przys$pieszaniu badz opdznianiu pojazdu) oraz przy
hamowaniu retarderem (wtgczanie retardera)- jak np.
potozenie nadajnika obcigzenia, obroty, czas
przefaczania, ci$nienie wtgczania sprzegiet itp.:

E: rejestracja protokotu przetaczen biegdéw

F: rejestracja protokotu hamowania

K: odczytywanie protokotu

L: kasowanie danych protokotu

Funkcja R jest w programie niedostepna.

4. Bezpieczenstwo pracy

W trakcie prac rozwojowych nad sterownikiem

potozono szczegdlny nacisk na bezpieczenstwo pracy

pojazdu przy uszkodzeniu elementdw przektadni.
Za najwazniejszg cze$¢ w tej koncepcji

bezpieczenstwa uznano dodatkowy mikroprocesor,

nadzorujgcy tzw. krytyczne funkcje przektadni i

eliminujacy ew. skutki ich wystgpienia. M.in.

rozrézniane sg nastepujace stany:

- ruszanie w kierunku przeciwnym do wybranego

- niekontrolowane wiaczenie retardera

- niewtasciwe zadziatanie sprzegiet i w efekcie
zablokowania przektadni

- zaktécenia pracy wiacznika klawiszowego.

5. Dyspozycyjnos¢ przektadni
Przyktady reakcji przektadni na rozpoznane btedy:

Btad Reakcja przektadni

Uszkodzony Dla zapobiezenia zwiekszonemu

nadajnik obcigzenia | poslizgowi tarcz sprzegiet
przyjmowany jest najwyzszy
stopien obcigzenia silnika

Uszkodzony reczny | Retarder nie bedzie wiecej

wtgcznik retardera | uruchamiany

badz zawdr

hamulcowy

Nadajnik indukcyjny | Przetaczanie biegow przebiega

predkosci na wszystkich biegach jak dla

obrotowej silnka | petnego obcigzenia

uszkodzony

Nadajnik indukcyjny | Redukcja biegdw jest

predkosci uzalezniona od obrotow silnika.

obrotowej watu Pojazd pozostaje na 1. biegu

wyjsciowego

uszkodzony

Zawory Blokowany jest dostep do

magnetyczne odpowiednich biegow. Jesli

uszkodzone uszkodzony jest zawor

potrzebny do wiaczenia biegi 3.,
skrzynia wigcza jedynie biegi do
2. Biegi 3. i 4. sg niedostepne
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3. Dane skrzyni
3.1 Dane techniczne przektadni DIWA.3

Typ D851.3 D863.3 D854.3 D864.3
Moc wejSciowa PT [ kW] 125-205 170-245 125-205 170-245
Moment wejsciowy | [Nm] 500-1000 900-1300 500-1000 [900-1300
Obroty wejsciowe | [min-1] 2800 2800 2300 2300
N1max
Liczba zakresow 3 3 4 4
jazdy
Mechanizm | Stosunek momentow wyjsciowego do wejsciowego na
roznicowy i |zakresie 1. bgdz przetozenie na zakresach
pompa mechanicznych 2-4
1 zakres jazdy do |3V 6,10 - 6,10 -
przodu (moment 3X 5,80 5,80 5,80 5,80
ruszania) 4V 5,30 5,30 5,30 5,30
4X 5,20 5,20 5,20 5,20
2 zakres jazdy do | 3V/3X 1,43 1,43 1,43 1,43
przodu 4V [4X 1,36 1,36 1,36 1,36
3 zakres jazdy do | 3V/3X 1,00 1,00 1,00 1,00
przodu 4V [4X 1,00 1,00 1,00 1,00
4 zakres jazdy do [ 3V/3X - - 0,70 0,70
przodu 4V/4X - - 0,73 0,73
Bieg wsteczny 3V 5,20 - 5,20 -
3X 4,70 4,70 4,70 4,70
4V 4,30 4,30 4,30 4,30
4X 3,80 3,80 3,80 3,80
Masa przektadni (sucha) wraz z
retarderem [kg] 275 280 310 315
i wymiennikiem ciepta[kg] 20 20 20 20
Pojemnos¢ uktadu olejowego 28 28 28 28
wraz z wymiennikiem ciepta]l]
Rodzaj oleju wg listy olejowej
Voith G607 i G1363

Naped szybkosciomierza DIN 75532 E2 nszybkos¢.=11:17x nwatu

3.2 Wkresy sit napedowej i hamowania

Na nastepnych dwéch stronach umieszczono wykresy
sity napedowej i hamowania dla przyktadowej komple-
tacji przektadnia-silnik-pojazd. Program ze statymi
punktami przetgczen.

PRZEKELADNIA VOITH-DIWA.3

39



3. Dane skrzyni

Oznaczenia wielkosci

Nie wszystkie wielko$ci opisane nizej zostaty uzyte w ponizszych

wykresach.

Wielkosci uzyte w nawiasach () stosowane sag programie
obliczeniowym.

iv (IV)

przetozenia przektfadni mechanicznych przed
przektadnig DIWA [-]

K (K-WERT) wspotczynnik momentu pompy przektadni

hydrodynamicznej [-]

M (M1) moment wej$ciowy przektadni DIWA [Nm]
3X,3V,3Z Oznaczenia wielko$ci mocy przejmowanej przez m (MUE)  stosunek momentu turbiny i pompy [-]
przektadnie przy n (NUE) stosunek obrotéw turbiny i pompy
4X, 4V, 4Z napedzie [-] ni (N1) predkos¢ obrotowa wej$ciowa przektadni DIWA
cw A wspotczynnik oporu powietrza mnozony przez [obr/min]
powierzchnie czotowg ny (N2) predkos¢ obrotowa wyjsciowa przektadni DIWA
(CW x A) [m2] [obr/min]
@ (DP) $rednica przektadni hydrodynamicznej [m] nv1 (NM1)  nominalne obroty silnika [obr/min]
n (ETA) sprawno$¢ przektadni hydrodynamicznej [-] p (P) nachylenie (wznios) [%]
na (nA, ETAA) sprawno$¢ elementdéw mechanicznych za P+ (P1) moc wejéciowa przektadni DIWA [kW]
przektadnia Pm1 (PM1)  nominalna moc silnika [kW]
nv (ETAV) sprawno$¢ elementéw mechanicznych przed Pme (PMB) moc hamowania silnikiem [kW]
przektadnia rayn (RDYN) promien dynamiczny kota [m]
f (FR) opor toczenia [-] s (S) przejechana droga [m]
F (F) sita napedowa na kotach [kN] t(T) czas [s]
Fg (FB) sita hamowania retarderem [kN] TR2 80 itd. oznaczenie zdolnosci generowania mocy przy
G (G) masa pojazdu [t] hamowaniu [-]
i1,i2,i3,14 przetozenia mechaniczne poszczegdlnych zakresow  u (U) przetozenie mechanizmu réznicowego
(11,12,13,14)  jazdy przektadni DIWA [-] (rozdzielajacego moc)
ia (IA) przetozenie mostu napedowego [-] v (V) predkos¢ jazdy [km/h]
in (IN) przetozenia przektadni mechanicznych za vy (VX) maksymalna obliczeniowa predkos$¢ pojazdu odpo-
przektadnig DIWA [-] wiadajgca predkosci nominalne;j silnika [km/h]
vy (VU) predkos$¢ jazdy w momencie przetaczania biegu
Wykresy:
——— awansowanie biegbw przy petnej mocy silnika L___ - redukcja biegow
— — — — — awansowanie biegdw przy kick-down
70
Voith Turbo GMBH
HEIDENHEIM
WYKRES SItY NAPEDOWEJ ZCHG-NR. 3.507-1111
SILNIK D 0826 LUH /213 PM1 = 157.0 (KW) NM1 = 2400 (1/MIN) 3225393 Diff. 3V
1] P1 = 157.0 (KW) N1 = 2400 (1/MIN)
PRZEKLADNIA : D 854.3 Diff. 3V
11 = 1.4300 12 = 1.4300 13 = 1.0000 14 = 0.7000
POJAZD IA = 6.734 RDYN = 0.466 (M) VX = 89.4 (KM/H)
60 NA = 0.950 CWxA =350 (MxM)  FR=0007 MASA =17.6 (T)
40 999 4000
\ 20% =p
30 3000
15
N 14
\\ T e L 0%
20 N1 \\\ /,«/ ’/,// 10% 2000
™ 8%
= B 7%
T 6%
L—
10 E‘—\J\ﬁ_h 1000
—— — 1%
p [ ! 3
2%
i 11 12 2 3 3 3
2 2 2 23 3 1 3 4 4
bt 1 t ! I
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100
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3. Dane skrzyni

Oznaczenia wielkosci dla wykresu hamowania
(przektadnia 3-zakresowa)

Wielkosci w nawiasie () odnoszg sie do programu
obliczeniowego

Cw A wspotczynnik oporu powietrza mnozony przez
powierzchnie czotowa

(CWxA) [m2]

f (FR) opdr toczenia [-]

F (F) sita napedowa na kotach [kN]

Fg (FB) sita hamowania retarderem [kN]

ia (IA) przetozenie mostu napedowego [-]

iv (IV) przetozenia przektadni mechanicznych przed
przektadnia DIWA [-]

Wykresy:

hamowanie bez blokady przetgczen biegow
— — — — hamowanie z blokada przetaczen: biegi 2/3 i 3/4

N4 (N1)
No (N2)

nm1 (NM1)
p(P)

Pm1 (PM1)
TR2 80 itd.

v (V)
vx (VX)

predko$¢ obrotowa wejéciowa przektadni DIWA
[obr/min]

predko$¢ obrotowa wyjsciowa przektadni DIWA
[obr/min]

nominalne obroty silnika [obr/min]

nachylenie (wznios) [%]

nominalna moc silnika [kW]

oznaczenie zdolnos$ci generowania mocy przy
hamowaniu [-]

predkos¢ jazdy [km/h]

maksymalna obliczeniowa predko$¢ pojazdu od-
powiadajaca predkosci nominalne;j silnika [km/h]

hamowanie bez blokady:

dziata przy awansowaniu biegoéw 2/3;

nie dziata przy jesli uruchomione zostato na
biegu 3 lub 4

Voith Turbo GMBH
2600 —+ HEIDENHEIM 4
WYKRES SItY HAMOWANIA i / ZCHG.-NR. 3.507-1113
T ZU 3.507-1111 T
TR2 80
26.08.9211:31:50
2000 + T
z
+ = 1
z
1500 —+ +
1000 T 4
500 +
T 0%
90 100
0 & } ot
1%
1 ‘“-\.%___\ STOPIEN 1 HAMOWANIA 6% =p J
7%
10 4+ N
8%
s ANEERN I 1
1 2 \ \ \ 10%
= \ 1
: \
5 BN 12%
20 3 = ’ \
T ~ TOPIEN 2 HAMOWANIA T
2 \ \\\_‘1\8_0\ 0 4%
15%
N2 1N 1
T &<
==
e}
E{’E 4
30+ E£F N
N 20% I
1 3 STOPIEN 3 HAMOWANIA 22%
= ﬁ——_ﬁ__h 4
0 4
SILNIK: D 0826 LUH PM1 = 157.0 (KW) NM1 = 2400 (1/MIN)
MASA POJAZDU: 17.6 (T) FR =0.007 CWxA = 3.50 (MxM)
1 IA=6.734 VX =89.4 (MK/H) IV =1.000 T
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4. Zabudowa przektfadni

4.1 Bezposrednia/posrednia zabudowa przektadni do silnika

Dla silnika utozonego poprzecznie uktad
napedowy moze zawiera¢ przektadnie
katowa.

1. Bezposrednia zabudowa
przektadni do silnika

Silnik i przektadnia zawieszone sg w ramie
pojazdu.

Naped przekazywany jest za przez sprzegto
podatne Voith (patrz rys. 1-3), taczace koto
zamachowe silnika z watem wej$ciowym
przektadni. Sprzegto przykrecone jest do ko-
ta zamachowego badz bezposrednio, badz
gdy jest to konieczne za posrednictwem
pierécienia posredniego. Przed wsunieciem
watu wejsciowego przektadni w otwor sprze-
gta podatnego konieczne jest posmarowanie
obu wspétpracujacych elementéw Srodkiem
Molybden-Disilfid (Molykote) lub podobnym.

Kadtub silnika i przektadni potaczone sg
poprzez kotnierz tgczacy (patrz rys. 1) lub
kotnierz z wtasnym zawiesiem (z elementami
wsporczymi) (patrz rys. 2)

2. Posrednia zabudowa
przektadni

Przektadnia jest zawieszona elastycznie po
stronie wej$ciowej i wyjSciowej. Po stronie
wejsciowej stosuje sie w tym celu kotnierz z
wiasnym zawiesiem.

Po stronie wyjsciowej pokrywa tylna
zaopatrzona jest w gwintowane otwory M12
(patrzrys.3 iroz. 4.2, rys.7)

Moment napedowy silnika poprzez sprzegto
podatne zamocowane na kole zamachowym
doprowadzany jest do watu przegubowego
(patrz roz. 4.3) badz sprzegta przegubo-
wego. Sprzegto podatne mocowane jest na
kole zamachowym bezposrednio lub za
pomocag pierscienia posredniego.

Koncéwka watu przegubowego
utozyskowana jest w korpusie sprzegta
podatnego i w kole zamachowym silnika.
tozysko w kole zamachowym dostarczane
jest przez uzytkownika i powinno by¢
zaopatrzone w odpowiednig ilo$¢ smaru (np.
tozysko kulkowe 6006).

Rys. 1

Rys. 2

Rys. 3

Zawieszenie przektadni
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4. Zabudowa przektadni

4.2 Dostep do zabudowanej przektadni i jej usytuowanie

Rys. 1: wymagane wymiary zabudowy skrzyni D 851.3 | D 863.3
1. Dostep do przektadni

Zapewni¢ dostep przez

. L ‘s konanie luku w podfodze
Nalezy zwrdci¢ uwage, by zapewnic s P

niezbedny dostep do okreslonych
elementdéw zabudowanej przektadni
(patrz niezakropkowane obszary na
rysunkach obok).

580

1 Filtr oleju
2 Miska olejowa

3 Pokrywa zaworéw 9‘%
4 Czujnik temperatury

5 Miarka poziomu oleju
6 Wlew oleju

305

} powierzchnia
odniesienia

Rys. 2: Wymagany dostep do przektadni D851.3/D 863.3

Zapewni¢ odpowiednia o

286 ——

przestrzen dla demontazu %5 7 . o
" i i miarki alod apewni¢ odpowiednig
filtra oleju i miarki oleju przestrzer dia

N demontazu pokrywy

Zapewni¢ odpowiednig =, T
przestrzen dla demontazu Q - \, ARy
miski olejowej = \ﬁk d‘l
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4. Zabudowa przektadni

Rys. 3: Wymagane wymiary zabudowy skrzyni D 854.3 | D 864.3

Zapewni¢ dostep przez
wykonanie luku w podfodze

[ 123 580

1 Filtr oleju

2 Miska olejowa

3 Pokrywa zaworéw
4 Czujnik temperatury

5 Miarka poziomu oleju
6 Wlew oleju %%}— —

305
\

305

} powierzchnia
odniesienia

Rys.4: Wymagany dostep do przektadni D854.3/D 864.3

Zapewni¢ odpowiednia o
przestrzeni dla demontazu % T
filtra oleju i miarki oleju

© Zapewnic¢ odpowiednig
Q przestrzen dia
demontazu pokrywy

Zapewnic odpowiednig g (e \ n? ;
przestrzen dla demontazu L & & ; > }
miski olejowej ¥ D
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4. Zabudowa przektadni

2. Usytuowanie przektadni

Odchylenia od poziomego usytuowania prze-
ktadni wieksze od zaznaczonych narys. 5i 6
wymagajg pisemnej zgody Voith-a.

Przektadnie DIWA w normalnym zastosowaniu
mocowane sg jedynie do silnika. Jesli przekita-
dnia wymagataby dodatkowego podparcia w

podwoziu pojazdu mozna wykorzysta¢ gwinto-
wane otwory M12 (2x4 szt.) pokazane na rys.7.

Rys. 6
Widok A

Rys. 7
Widok B

M12 x 28 mm

[=—35 TBD-
— /
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4. Zabudowa przektadni

4.3 Potozenie i wywazanie watu napedowego

1. Potozenie watu

Waly napedowe - poza ofertg Voith - moga by¢ po
stronie wejsciowej i wyjsciowej ustawione w pozycji Z
lub W, przy czym powinny by¢ jednocze$nie spetnione
nastepujgce warunki:

0 katy zatamania przegubdw muszg by¢ jednakowe:
B1=p2

[ ramiona przegubdw watu (cze$¢ srodkowa watu)
muszg leze¢ w jednej ptaszczyznie

0 wszystkie trzy czes$ci watu musza leze¢ w jednej
ptaszczyznie

Jezeli jeden z tych warunkow nie jest spetniony,
powstajg pulsacje w ruchu obrotowym watu, ktére
szczegoOlnie przy duzych predkosciach obrotowych
powodujg powstanie szkodliwych drgan obwodo-
wych, mogacych doprowadzi¢ do uszkodzen watu.

Konieczne jest w tym przypadku dokonanie uzgodnien
z firma Voith.

Uktad watu napedowego, w ktérym jeden przegub
ustawiony jest w pozycji Z a drugi w pozycji W nalezy
w miare mozliwosci eliminowaé. Jest on dopuszczalny
woéwczas gdy waty wejsciowy i wyjsciowy nie lezg w
jednej ptaszczyznie.

W tym przypadku nalezy okresli¢ tzw. katy wypadkowe

pracy przegubdéw (patrz rys. obok):

0 Prest = arc tan V tan?Pv1 + tan?Phi

0 Pres2 = arc tan V tan?Pv2 + tan?Ph2
Nalezy spetni¢ jednoczesnie nastepujace warunki:

O Bvi = Pv2
U Bh1 = Bh2
U Prest = Pres2

Jezeli powyzsze ustawienie watu jest nieuniknione na-
lezy je skompensowac przez przestawienie przegubdw.
Dalsze informacje przekazane zostang w bezposre-
dnich rozmowach z firmg Voith.

Dopuszczalne sg nastepujace wielkosci katéw
wypadkowych:

- po stronie wejsciowej 6°.

- po stronie wyjsciowej 3°.

2. Wywazanie
Walty sg wywazane zgodnie z normg VDI 2060 Q16.

Dopuszczalne niewywazenie na jednostke ciezaru watu
wynosi 50 mmg/kg przy predkosci 3000 obr/min.

Ustawienie "Z"

—

Ustawienie "W"

Widok z boku

Widok z gory
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4. Zabudowa przektadni

4.4 Wskazéwki do kontroli i nastaw przy pierwszej zabudowie przektadni

1. Napetnianie olejem

Przektadnie DIWA nalezy napetniaé olejem typu AFT z
aktualnego wydania listy olejowej Voith G 607 i G 1363.
Przy innych olejach konieczne jest uzyskanie zgody
firmy Voith. W tym celu nalezy wypetnié formularz
informacyjny (G1213) i przesta¢ go na adres J.M. Voith
GmbH.

Do napetnienia przektadni wraz z wymiennikiem oleju
konieczne jest ok 28 | oleju.

2. Kontrola poziomu oleju
Zatgczy¢ hamulec postojowy pojazdu.

Poziom oleju nalezy sprawdza¢ przy pracujgcym silniku
po osiggnieciu przez silnik temperatury robocze;.

Minimalna temperatura oleju: 60° C

(1 Poziom oleju powinien zawiera¢ sie miedzy dwiema
kreskami na miarce poziomu oleju (pomiedzy
kreskami miesci sie ok. 2,5 1)

3. Obroty biegu jatowego silnika

Wiaczy¢ hamulec postojowy pojazdu.

Jesli to potrzebne i mozliwe nalezy nastawi¢ predkosé

biegu jatowego silnika tak by przy wtgczonym biegu

pracowat rownomiernie.

Zaleca sie nastawienie n_=500 obr/min przy wigczonym
biegu.

Wiasciwg warto$¢ predkosci biegu jatowego okresla
Voith przy pierwszej zabudowie przektadni.

4. Sprawdzenie punkow przetaczen biegow

Nalezy wykorzysta¢ w tym celu diagramy przetaczen
biegéw (patrz roz. 2.5.1i3.2)

5. Wskazowki do zabudowy

(d Przed pierwszg zabudowa przektadni DIWA w

prototypowym pojezdzie Voith dokonuje sprawdzenia

rysunkéw zabudowy i plandw podtaczen instalacii.

4 Do uruchomienia i pierwszej kontroli przektadni DIWA
Voith zapewnia wlasnych monteréw.

[d Przy pierwszej zabudowie elektronicznego uktadu

sterujacego przestrzegac nalezy zalecen zgodnych ze

wzorem.

1 Przy pierwszym odbiorze wypetni¢ nalezy protokét G
1371, przy kolejnych odbiorach seryjnych - G1370.

[d Podczas zabudowy przektadni i instalacji nalezy
zachowac¢ odpowiedni odstep p od Zrédet wysokich
temperatur (np. rury wydechowej).

1 Mocowanie innych zespotdéw na przektadni DIWA
mozliwe jest po uprzednim uzgodnieniu z firmg Voith.

W pojazdach, w ktérych starter silnika umieszczony
jest w komorze silnikowej nalezy zapewni¢ by
uruchamianie silnika przy wtgczonym biegu nie byto
mozliwe.

1 Jezeli nadwozie pojazdu wykonuje odrebna firma
karosujaca, nalezy dostarczy¢ jej dokumentacije
przektadni, przede wszystkim schemat elektryczny i
rysunki przedstawiajgce wiazki przewodéw.

6. Holowanie pojazdu

1 Przetgczy¢ przektadnie na bieg neutralny i wyjaé
wtyczke elektryczng z przektadni lub sterownika.

1 Przy holowaniu nie przekracza¢ predkosci 30 km/h.

W przypadku uszkodzenia przektadni roztgczy¢
poétosie lub wat napedowy.
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