- kormanyzas

Haszonjarmu hatso tengely
kormanymi

A cikkben a ZF Lenk-
systeme GmbH-nal
kifejlesztett RAS-EC
tipusu, elektronikusan
vezérelt hatsétengely-
kormanyrol szélunk.

A hatsétengely-korméanyok tébbnyire
mechanikus elven miikédnek, ahol a
tengely kormanyzaséat nagy témegl
és helyigény(l tolérudak és karok
mikddtetik. A mechanikus rendszert
felvalto, viszonylag egyszer( hidrau-
likus rendszerekkel kizarélag a nem
hajtott hatso tengelyeket lehet korma-
nyozni. A kormanyzas mindkét
esetben — a rudazat hossza éltal
meghatéarozott — kényszerkormany-
z4s. Ezt a technikat a jarmlgyarto
optimélisan illesztheti az adott
jarmihéz, de nem illeszthet$ az
eltér6 menetviszonyokhoz. Termé-
szetesen ezek a rendszerek nagyon
megbizhatéan dolgoznak és kiviteluk
kéltségtakarékos, a szervokor-
mannyal rendelkezd jarmivekbe
utdlagosan is beépithetd.

Az elektronikusan vezérelt hatsoten-
gely-kormanyzas mar lényegesen
nagyobb komfortot és az adott menet-
viszonyokhoz t6rténé igazodast tesz
lehetévé, vagy példaul kormanyozha-
téva tehetd a hajtott hatsétengely. Az
elektronikusan vezérelt hatsé tengely
kormanyzésban az els6 és a hatso
tengely kdzott nincs sem mechanikus,
sem hidraulikus kapcsolat. A kétkéros
vezérl6készulék teljesen dnalldan
dolgozik. Az egyik kor fogadja az
érzékelbk adatait, feldolgozza és
tovabbitja azokat az allit6 tagokhoz,
mig a masik a biztonsag elemeit
foglalja magaba.

Ebbe az elektronikusan vezérelt
csoportba tartozik a ZF RAS-EC jeli
kormanyrendszere is, ahol a vezet§ a
hatsotengely-kormanyzasat kdzvetle-
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nil nem befolyasolhatja, mert az
elektronika a hatso tengelyen bealli-
tand6 kormanyzasi széget a paramé-
terek sokasagabol 6nélléan szamolja
ki és éllitja be.

Az elektronikusan dolgoz6 kormany-
rasegiték elényei k6z6tt elséként kell
megemliteni a jarmd fordulasi szégé-
nek csdkkenését és a gumikopéas
mérséklését. Az optimalis kormany-
sz6g az Ackermann-képlettel hataroz-
haté meg (1. dbra), melyet elsGsorban
el6futd tengelyekre dolgoztak ki. Az
utanfutd tengelyl jarmiveknél e képlet
alapjan szamitott szdg értéke csak 15
km/h-ig helytallo, 15 km/h sebesség
felett a kormany elfordulési szdge a
sebességgel ardnyosan valtozik, mig
38 km/h-t6l a hatso tengelyt egyenes
futasra vezérlik, illetve allitjak be.
Ezaltal a nagyobb sebességtartoma-
nyokban kedvezdbb jarmUstabilitas
érhetd el.

Az elektronikus korméanyrasegitéknél
fontos kdvetelmény a rendszer
diagnosztizalhatéséaga is, ne csak a
hibas elektromos alkatrészek felderi-
tése legyen lehetséges, hanem a
mechanikus és hidraulikus egysége-
ké is.

A RAS-EC mikddése

A ZF Lenksysteme GmbH RAS-EC
tipusjell (Real Axle Steering—Elect-
ronically Controlled, azaz tényleges
tengelykorméanyzas elektronikus
vezérléssel) kormanymive az elektro-
nikusan vezérelt hatsétengelykor-
manymdi-csalad egy képviseldje (2.
abra).

A ZF SERVOCOM tipusu elsétengely-
kormanym( karra szerelték fel az
elfordulasi szdg jeladdjat, melynek
segitségével a vezérl6készilék
pontos informaciot kap az elsé kerék
pillanatnyi szégallasa-
rél. Egyuttal a CAN-
buszon keresztul a

vezérlékészilékhez
tovabbi adatok is
érkeznek a jarmi
menetviszonyaira

J vonatkozoéan. A jarm(
sebességébdl és az
elsé kerekek szogalla-
sabdl a vezérlé-
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készllék kiszamolja a

! skell” kormanyszdget.

/ A hatsé tengelyre

; felszerelt linearis
utadé pedig régziti a
kormanyszdg adott
helyzetben mért ,van”
allasat, és tovabbitja a
vezérl6készilékhez. A
két érték kdzotti
kilénbségnek, az elsé
tengely kormany-
sz6gének, a jarmi

T sebességének és

1. abra: kormanyattétel Ackermann szerint

terhelésének figye-
lembevételével
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hidraulikus vezetékek 1. vezérlékeészilék 5. kormanyszivattyd 9. vezérlészelep
elektromos vezetékek 2. els6tengely-kormanyml 6. dramlaseloszto szelep  10. csillapitoszelepek
L csillapitoszelep 3. elfordulasiszdg-érzékeld 7. nyomashatérol6 szelep  11. korméanyhenger
helyettesitd lekapcsolas 4. olajtartaly 8. lekapcsolo szelep 12.linedris Gtérzékeld

2. abra: a ZF RAS-EC funkcié vazlata

elvégzett szamitas alapjan adédik ki a
vezérl6készilék kimeneti jelének
savszélessége.

A kormanyhenger nyomasellatasat a

jarmimotorrdl hajtott szarnylapatos

szivattyu garantalja.

A haszonjarmU-valtozatok sokfélesé-

ge tette indokolttd a RAS-EC kulénbo-

z8 Uzemmodjainak a megvaldsitasat.

Ezek:

B Normal iizemmaédban a hatsé
tengelyt az elsé tengely kormany-
sz6gének és a jarml sebességének
fuggvényében egy megfelel6
jellegmezd szerint kormanyozzak,
egyuttal ez a leggyakoribb tGzem-
mad.

B A kozbensé lizemméd egy kilon-
leges Uzemallapot. A vezetd egy
rendszerkapcsoloval igényelheti,
kapcsolhatja be ezt az tzemmo-
dot. A hatso tengely ebben az
tzemmoddban 2 fok/masodperc
allitasi sebességgel egyenes
futésu allasba all be.

Ezaltal a jarmi hatsé részének a
kifordulasa erésen lecsdkken, és a
rampahoz térténd hozzaallas is
leegyszerisddik.

B A megalléhelyi lizemmoéd 6ssze-
hasonlithaté a kézbensdvel. Kizaro-
lag autébuszokba épitik be, a
megallobol térténd kihajtaskor a
hatsé rész kilengésének csdkkenté-
sére, illetve a hatso kerék jardasze-
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gélykére torténd felfutasanak
elkerllése végett.

A hatso tengely itt egyenes futasra
van bedllitva, de a megallét elhagy-
va a rendszer automatikusan normal
tUzemmdodra all at.

Liftez6 tengely izemmoédban a
kormanyzott hats6 tengely emelése-
kor az egyenesbe allitds automati-
kusan megy végbe a sarvédé
sérllésének elkeriilése érdekében
is. Ha a liftez6 tengelyt lesdllyesztik,
a rendszer automatikusan a normal
tUzemmdodra all at.
Hémérsékletvédd Gizemmodban a
RAS-EC all6 jarm( esetén felisme-
ri, hogy hosszabb ideje mar nem
mukodtetik, ezért un. alvé allapotba
helyezi magat.

Ez meghiusitja a kormanyrendszer
felesleges melegedését, egyideji-
leg csdkkentve a tlizel6anyag-
fogyasztast is. Mihelyt a jarm(
elindul, vagy a korméanyt elforgat-
jak, a rendszer atvalt a normal
tzemmaodra.

A ,kell” érték lzemméd: a
I6késszerli kormanyzas elkerllése
érdekében két izemmabd kdzotti
atkapcsolas kozoétt [ép be a kell”
érték Uzemmod.

A régi tzemmod legutolso érvé-
nyes ,kell” értékét fokozatosan az
Uj tzemmod altal igényelt ,kell”
értékére vezeti at.

kormanyzas -

A rendszer biztonsagi
koncepcidja

Mivel a jarmd fé6korménya a hatsé
segédkormany kiesése esetén is
tovabb hasznalhatd, nem szikséges a
segédizemi kormany hibaja esetére a
helyettesitésrél gondoskodni, elégsé-
ges a biztonsagos allasba helyezés,
allitas. El6bbi kdvetelményt jeldli az
angol ,fail operational’-lal, mig az
utébbit ,fail silent”-tel. A biztonsagos
allapotba térténé atvezetés érdekében
a biztonséagi 6svényt kettésre alakitot-
tak ki. Ez azt jelenti, hogy a biztonsag
szempontjabdl kritikus kormanymozga-
sok felismeréséhez szikséges dsszes
jel és funkcid, mely a vezérl6készllék
végfokozatanak lekapcsolasahoz
szlkséges, az egységek redundansan,
azaz duplan, egymastol fuggetlendl
kerultek kiépitésre.

A kényszerfutasi Gzemmaddba allitas

lehetéségei:

B Nem hajtott hats6 tengelynél az
6nkdzpontositd egységekkel tdrténik
meg az atmenet a tengely szabad
egyenes futasu allapotaba. Elviek-
ben azt mondhatjuk, hogy a rendszer
lekapcsol, nincs tdbbé nyomas. A
korméanyzott hatsé tengely ezek utan
mint egy hagyomanyos, nem kor-
manyzott utanfutétengely mikaédik.

B Egy hajtott tengelynél, ahol nincs
6nkdzpontositd egység, olyan
lzemmaédot kell valasztani, ahol a
hidraulikarendszer szallitja azt a
nyomast, amely a tengelyt az
egyenes futdshoz visszavezeti, és
ott is tartja. A tengely itt is, ebben az
esetben, hagyoméanyos tengelyként
viselkedik.

A vezérl6készllék biztonsagi koncep-
cioja harom egységen, az un. Watch-
dogon és ketté mikroszamitogépen
nyugszik. Az egyik szamitégép 16 bites
és az allitando értékeket szamolja ki, a
masik ellen6rzé feladatokat hajt végre
8 bittel, mikdzben mindkett6 kdlcsono-
sen egymas ki- és bemend adatait is
ellenérzi.

Fentiek alapjan megéllapithatjuk, hogy
az elektronikusan vezérelt hatsoten-
gely-kormanyberendezés kiemelkedd
biztonsagi koncepcidt igényel, de ez
az elektronika segitségével megvalo-
sithato.

Dr. Pordan Mihaly
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