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Rys. 10.3. Sprezarka tlokowa osiowa z tarczg wychying [4]
1 — tarcza wychylna z tozyskiem wyciskowym, 2 — tlok usytuowany osiowo, 3 — komora ssawna, 4 — zawor zwrotny

dmuchawy 7 (rys. 10.2) w sposéb ciggly lub skokowy. Zeby dostosowaé predkosé
obrotowg dmuchawy do predkosci jazdy, sterownik 8 analizuje ciSnienie powietrza
doptywajgcego z zewnatrz. Przy matych predkosciach, gdy iloS¢ powietrza doptywa-
jacego do wnetrza pojazdu jest mata, sterownik zwieksza predkosc¢ obrotowg dmu-
chawy. Wzrost predkoéci sprawia, ze spowodowana wzrostem cisnienia ilos¢ powie-
trza doptywajgcego jest duza i wowczas obroty dmuchawy sg zmniejszane az do
zera. Gdy nadal ilo$¢ powietrza docierajgcego do wnetrza jest zbyt duza, do ograni-
czenia strumienia powietrza doptywajgcego sg wykorzystywane przestony nasta-
wiane sygnatami.

Uktad grzewczo-klimatyzacyjny jest wykorzystywany rowniez do odmrazania
szyby przedniej.

10.1.2. Elektryczne podnoszenie szyb i otwieranie dachu oraz
elektryczna regulacja siedzen

Wiekszo$¢ wspotczesnych samochodéw osobowych i ciezarowych jest wyposazona
w elektryczne sterowanie mechanizmem podnoszenia i opuszczania szyb bocznych.
Mechanizm ten jest uruchamiany za pomocg odpowiednich przyciskbw umieszczo-
nych najczesciej w podtokietnikach drzwi pojazdu.

Do napedu szyb w starszych typach pojazdéw jest stosowany mechanizm przegu-
bowy (rys. 10.4a), w ktérym silnik elektryczny z kotem zebatym na wale napedza
segment zebaty potgczony z przegubem, ktérego koniec jest potgczony obrotowo
z szyba.

Duzo prostszy pod wzgledem konstrukcyjnym jest ciegnowy naped szyb (rys.
10.4b). Aby szyba po zamknigciu okna nie opuszczata sie¢ samoczynnie pod wia-
snym ciezarem, beben, na ktérym nawija sie ciegno, jest osadzony na osi samoha-
mownej przektadni redukcyjnej napedzanej przez silnik elektryczny. W celu wyttu-
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Rys. 10.4. Mechanizm przegubowy (a) oraz ciegnowy (b) do napedu szyb [53]
1 — silnik napedowy, 2 — prowadnica, 3 — zabierak, 4 — mechanizm przegubowy, 5 — linka (ciegno)

mienia hatasu i wibracji silnik z przektadnig jest potaczony za pomocg sprzegta kto-
wego.

Mozliwo$¢ zacisniecia reki w trakcie zamykania okien wyeliminowano, projektujgc
ukfad sterujgcy mechanizmu napedowego tak, aby w trakcie ruchu szyby w gore na-
stgpito samoczynne jej zatrzymanie, a nastepnie opuszczenie, gdy jej gérna krawedz
napotka przeszkode na odcinku 200 do 4 mm od gornej krawedzi okna. Na tym od-
cinku ukfad sterujgcy mechanizmem analizuje predkos¢ obrotowa silnika napedo-
wego i w przypadku wykrycia zmniejszenia predkosci obrotowej spowodowanego
przeszkodg zmienia kierunek jego obrotow.

Ochrona przed zaci$nieciem reki przestaje dziata¢, gdy odlegto$¢ miedzy krawe-
dzig szyby i krawedzig okna jest mniejsza niz 4 mm. Dzigki temu szyba moze wsungc¢
sie w uszczelke. Okno szczelnie sie zamyka, poniewaz silnik napedza szybe do
chwili jej zablokowania w uszczelce.

W pojazdach klasy $redniej zamiast opisanego uktadu sterujgcego mechanizmem
napedowym szyb jest stosowane znacznie prostsze rozwigzanie, polegajgce na
umieszczeniu w obwodzie uzwojenia silnika bezpiecznika termicznego, ktoéry dziata
w przypadku wzrostu prgdu ptyngcego przez silnik spowodowanego zatrzymaniem
szyby w trakcie zamykania okna. W takim rozwigzaniu po umieszczeniu reki miedzy
gorng krawedzig szyby i krawedzig okna szyba zatrzymuje sie i pozostaje w takim
potozeniu po usunieciu przeszkody, do chwili gdy styki bezpiecznika termicznego
ostygng i zamkng obwod zasilajgcy silnik.

W wielu rozwigzaniach konstrukcyjnych uktad sterujgcy mechanizmem nape-
dowym szyb jest sprzezony z centralnym lub rozdzielonym blokowaniem drzwi.
W rozwigzaniach komfortowych wszystkie okna zamykajg sie automatycznie po uru-
chomieniu zamka centralnego.

Przykiad uktadu sterujgcego napedem szyb w drzwiach przez kierowce przedsta-
wiono na rys. 10.5.
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Rys. 10.5. Schemat uktadu sterujgcego zamykaniem i otwieraniem szyb bocznych przez kierowce [18]

W uktadzie sterujacym z rys. 10.5 do sterowania ruchem szyby zastosowano przy-
ciski dwupotozeniowe niestabilne. Aby otworzy¢ okno nalezy przycisk naciska¢ do
chwili, gdy szyba zajmie wymagane przez kierowce potozenie. Natomiast zamknigcie
okna wymaga tylko chwilowego nacisniecia odpowiedniego przycisku. Gdy szyba
zajmie gorne skrajne potozenie, silnik napedowy przestaje sie obracac i wzrasta prad
ptyngcy przez jego uzwojenie. Przyrost tego pradu rejestruje komparator A i wysyta
sygnat ,high” do komparatora B, ktory blokuje tranzystor. Zatkanie tego tranzystora
przerywa przeptyw pradu przez cewke przekaznika i dzieki temu przycisk sterujgcy
zamykaniem okna moze by¢ naciskany chwilowo.

W uktadzie sterujgcym przedstawionym na rys. 10.5 przyciski sterujgce sg umiesz-
czone w drzwiach kierowcy oraz pozostatych drzwiach pojazdu. Ponadto urucho-
mienie zamka centralnego powoduje odciecie zasilania od przyciskow sterujgcych
ruchem szyb w drzwiach pasazeréw, ale pozostaje zasilanie przyciskow sterujgcych
umieszczonych w drzwiach kierowcy.

Silnik napedowy

Prowadnica

Ciegta zgbate Napedowe Rys. 10.6. Elementy
przesuwu dachu koto zebate napedu dachu [18]
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Podobnie jak mechanizm napedzajgcy szyby dziata mechanizm napedowy otwie-
rajgcy dach przesuwny. Do napedu dachu jest wykorzystywany silnik o mocy nie-
przekraczajgcej 30 W, z reduktorem umieszczonym bezposrednio w dachu lub ba-
gazniku pojazdu (rys. 10.6). Do przeniesienia napedu z reduktora do czesci ruchomej
dachu sg wykorzystane linki lub ciggna przenoszgce sity rozciggajace i Sciskajace.
W razie zablokowania ruchu dachu silnik jest chroniony przed uszkodzeniem najczeg-
Sciej przez wylgcznik termiczny przecigzeniowy, wbudowany w jego uzwojenie.

Uklad sterujacy napedem dachu identyfikuje jego skrajne potozenia za pomoca
wytacznikéw krancowych stykowych lub za poérednictwem czujnikéw bezstykowych.
Konstrukcje uktadu napedowego dachu z trzema mikrowytgcznikami krancowymi
przedstawiono na rys. 10.7. Ponadto uktad sterujgcy moze:

— automatycznie zamykaé dach w przypadku opadéw deszczu, o czym jest informo-
wany za pomocg czujnika deszczu;
— sterowac predkoscig obrotowa silnika napgdowego.

Wszystkie uklady napedzajgce dach pozwalajg na reczne zamknigcie dachu
w przypadku uszkodzenia elektrycznego uktadu sterujgcego.

Samochody osobowe i ciezarowe coraz czesciej sg wyposazane w siedzenia, kto-
rych profil mozna dostosowac do ksztattu tutowia ich uzytkownikow. Zakres i sposob
regulacji ksztattu siedzenia przedstawiono na rys. 10.8.

Do regulacji siedzenia w kierunkach przedstawionych na rys. 10.8 jest niezbgednych
pie¢ motoreduktoréw polgczonych z przektadniami za pomocg watkow gigtkich. Roz-
mieszczenie zespotéw napedowych w konstrukcji siedzenia przedstawiono narys. 10.9.

Zmiana potozenia elementu siedzenia w wybranym kierunku wymaga urucho-
mienia odpowiedniego silnika na czas niezbedny do przemieszczenia odpowied-
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Przyciski sterujgce

Rys. 10.9. Rozmieszczenie zespotow
napegdowych do regulacji siedzenia [53]

1 — wypukfosci oparcia, 2 — pochylenia oparcia,

3 — gtebokosci poduszki siedziska, 4 — wysokosci
zagtdwka, 5 — wysokosci siedziska, 6 — potozenia
w kierunku wzdtuznym

Rys. 10.8. Kierunki regulacji siedzenia oraz
potozenie przyciskow sterujgcych [18]

1 — przemieszczanie siedzenia w kierunku wzdtuznym,
2 — zmiana wysokosci z przodu, 3 — zmiana wysokosci
Z tytu, 4 — zmiana pochylenia oparcia, 5 — zmiana
wysokosci zagtéwka, 6 — regulacja wypuktosci oparcia
w czesci ledzwiowej

niego elementu. Kierunek obrotéw silnika zalezy od kierunku zmiany potozenia tego
elementu. Ze wzgledu na proste zadania realizowane przez regulacyjne uktady na-
pedowe, uktad elektrycznego sterowania przeznaczony do tego jest réwniez stosun-
kowo prosty (rys. 10.10).

Ze schematu na rys. 10.10 wynika, ze przetgczniki regulacyjne w potozeniu spo-
czynkowym sg potgczone z masa. Po naci$nieciu przycisku w kierunku okresla-
jacym zmiane potozenia elementu siedzenia jeden styk przetgcznika fgczy obwad
silnika napgdowego z przewodem instalacji elektrycznej dotgczonym do dodatniego
zacisku akumulatora, a drugi z potencjatem masy. Dzieki temu silniki napedowe
mogg pracowac ze zmiennym kierunkiem obrotéw. Ze wzgledu na bezpieczenstwo
po otwarciu drzwi pojazdu lub po wytaczeniu zaptonu obwdd uktadu regulacji sie-
dzen jest otwarty.

W pojazdach wyzszej klasy istnieje mozliwos¢é zaprogramowania kilku potozen
siedzen. W tym celu w uktadach napedowych sg zamontowane czujniki potencjome-
tryczne, ktorych napigciowy sygnat wyjciowy jest przesytany do sterownika wyposa-
zenia dodatkowego, w ktérego pamigci jest zapamigtywany jego odpowiednik cy-



Zestyk ochronny

w drzwiach
! S [ Silnik do regulacji wypuktosci oparcia
Bezpiecznik AMI T @
Silnik do zmiany pochylenia oparcia
W
Bezpiecznik ALT
Silnik do regulacji wysokosci z przodu

o Silnik do regulacji wysokosci z tytu

®

Silnik do przesuwania siedzenia

®

‘ _1'_ Akumulator
|

Rys. 10.10. Schemat uktadu ]
elektrycznego do regulacji |
siedzenia [18] = Zespot przyciskow

RIRR R

frowy. Po wyborze ustawienia sterownik uruchamia silniki napedowe i reguluje
zmiane potozenia elementoéw siedzenia do chwili uzyskania zgodnosci sygnatow wyj-
$ciowych czujnikéw potencjometrycznych z wartosciami zapamigtanymi wczesniej.

10.1.3. Wycieraczki i spryskiwacze oraz regulacja potozenia
lusterek

Dobra widoczno$é drogi przed pojazdem zapewnia bezpieczng jazde nawet podczas
duzych opadow deszczu lub $niegu. Z tego wzgledu wycieraczki szyby przedniej
oraz szyby tylnej powinny spetnia¢ nastepujace wymagania:

— oczyszczona powierzchnia szyby musi by¢ jak najwigksza, tak aby byty widoczne:
krawedz jezdni, znaki drogowe i sygnalizacja swietlna;

— jako$¢ oczyszczania szyb z deszczu, $niegu lub brudu powinna by¢ na tyle dobra,
aby maksymalnie eliminowata rozproszenie $wiatta, minimalizujgc w ten sposob
oslepianie przez pojazdy jadace z przeciwka;

— powinny pracowac cicho i by¢ niezawodne.

Skuteczno$¢ dziatania wycieraczek mozna zwiekszy¢, synchronizujgc ich dzia-
tanie z dziataniem spryskiwaczy. Mozna to realizowa¢ automatycznie lub recznie.

Wycieraczki oraz spryskiwacze moga by¢ réwniez wykorzystane do usuwania za-
nieczyszczen z szyb reflektorow. Przykiad rozmieszczenia podzespotdw wyciera-
czek oraz spryskiwaczy szyb i reflektorow w samochodzie przedstawiono na rys.

10.11.

Mechanizm napedowy wycieraczek szyby przedniej sktada sig z silnika napgdza-
jgcego ramiona wycieraczek za posrednictwem mechanizmu przegubowego. Nato-



Rys. 10.11. Wycieraczki oraz spryskiwacze szyb i reflektorow [53]

1 — zintegrowany ukifad elektryczno-hydrauliczny reflektorow oraz szyby przedniej, 2 — zbiornik i pompa ptynu

do spryskiwaczy szyby przedniej, 3 — dysza spryskiwacza szyby przedniej, 4 — wycieraczka szyby tylnej, 5 — dysza
spryskiwacza szyby tylnej, 6 — uktad hydrauliczny spryskiwacza szyby tylnej, 7 — zbiornik i pompa ptynu spryskiwacza
szyby tylnej, 8 — spryskiwacz reflektoréw, 9 — zbiornik ptynu do spryskiwacza reflektorow, 710 — pompa ptynu
spryskiwacza reflektoréw

miast wycieraczki reflektorow oraz wycieraczka szyby tylnej sg napedzane przez
ramie osadzone bezposrednio na osi silnika.

Aby wycieraczki mogty wykonywac ruch powrotny, w silniku jest wbudowany wy-
tacznik krzywkowy zmieniajgcy kierunek jego obrotow, gdy pidro wycieraczki zajmie
skrajne potozenie.

Wycieraczki szyby przedniej mogg poruszaé sie z kilkoma predkosciami, przy
czym w Europie predkos¢ podstawowa nie moze by¢ mniejsza niz 10 ruchéw robo-
czych na minute, a w USA predkosc¢ ta nie moze by¢ mniejsza niz 20 ruchdw robo-
czych na minute. Jesli w samochodzie jest zamontowany uktad sterujgcy pozwala-
jacy na prace wycieraczek z dwoma predkosciami, to predkosc¢ robocza na drugim
stopniu nie moze by¢é mniejsza niz 45 ruchéw na minute.

Przy stabych opadach $niegu lub deszczu ciggta praca wycieraczek moze spowo-
dowac przedwczesne zuzycie gumowych pior. Dlatego praca z pierwsza predkoscia
jest przerywana i czas przerwy miedzy kolejnymi cyklami roboczymi moze wynosic
od 2 do 45 s. Do przerywania pracy na pierwszej predkosci jest przeznaczony tzw.
przekaznik pracy przerywanej (K8, rys. 10.12).

Wycieraczka szyby tylnej pracuje z jedna predkoscig, najczesciej 10 ruchéw robo-
czych na minute.

Do regulacji predkosci wycieraczek jest wykorzystany uktad elektroniczny z gene-
ratorem bistabilnym, ktérego czestotliwoS¢ jest zmieniana za pomocg przetacznika
wycieraczek umieszczonego przy kierownicy.
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Rys. 10.12. Schemat uktadu sterujgcego wycieraczkami oraz spryskiwaczami [53]

M4 — silnik napedowy wycieraczek szyby przedniej, M5 — silnik pompy ptynu spryskiwaczy szyby przedniej, M6 — silnik
napedowy wycieraczki reflektora, M7 — silnik pompy ptynu spryskiwacza reflektora, K8 — przekaznik pracy przerywanej,
wycieraczek szyby przedniej, S27 — wytgcznik wycieraczek szyby przedniej, S28 — wytacznik wycieraczek

i spryskiwaczy reflektoréow, S29 — wytacznik spryskiwaczy szyby przedniej, F — bezpiecznik

Przyktad rozwigzania elektrycznego
uktadu sterujgcego pracg wycieraczek i spry-
skiwaczy przedstawiono na rys. 10.12.

Woycieraczki reflektorobw mogg byc¢ stoso-
wane tylko do szklanych szyb rozpraszajg-
cych, gdyz w przypadku szyb wykonanych
z tworzyw sztucznych ulegtyby one uszko-
dzeniu. Dlatego tez producenci pojazdow
zamiast wycieraczek reflektoréw stosujg
spryskiwacze wysokoci$nieniowe, ktore
mogg czyscic rowniez wykonane z tworzyw
sztucznych reflektorowe szyby rozprasza-
jace i nie uszkadzac¢ ich. Elementy sktadowe
takich spryskiwaczy przedstawiono na rys.
10.13.

W Europie wprowadzono w 1996 roku
nakaz stosowania spryskiwaczy w przy-

Rys. 10.13. Elementy sktadowe spryskiwacza
wysokocisnieniowego [53]

1 — zbiornik cieczy, 2 — pompa ptynu, 3 — zawor
zwrotny, 4 — trojnik, 5 — oprawa dyszy, 6 — przewod
elastyczny



Rys. 10.14. Czujnik deszczu [3, 53]

1 —kropla deszczu, 2 - szyba przednia, 3 — zwierciadto
wkleste, 4 — przestona, 5 — czujnik $wiatla odbitego,

6 — dioda éwiecaca (LED), 7 — zwierciadto ptaskie

Rys. 10.15. Sposéb dziatania czujnika
zanieczyszczen [3,53]

1 — czgstka brudu (zanieczyszczenia), 2 — szyba
rozpraszajgca reflektora, 3 — odbiornik $wiatta
podczerwonego (fotofranzystor), 4 — zrodto swiatta
podczerwonego (dioda LED), 5 — obudowa

padku reflektorow z wytadowczymi zro6-

dtami $wiatta. Ponadto:

— zapas cieczy musi zapewni¢ 25 cykli
(klasa 25) lub 50 cykli (klasa 50),
spryskiwania;

— minimalny skutek spryskiwania musi
wynosic co najmniej 70% dla reflek-
torbw zanieczyszczonych do 20%
pierwotnego strumienia swietinego;

— spryskiwacze muszg dziataé w tem-
peraturze od —-35°C do +80°C.

Do uruchamiania wycieraczek i spry-
skiwaczy szyb oraz spryskiwaczy re-
flektorow w pojazdach wyzszej klasy sg
stosowane czujniki deszczu oraz czuj-
niki zanieczyszczen (brudu). Dziatanie
obu czujnikdw opiera sie na detekc;ji
strumienia Swietlnego odbitego od we-
wnetrznej powierzchni szyby samo-
chodu. Dziatanie czujnika deszczu wy-
jasniono na rys. 10.14.

W celu wykrycia kropli deszczu na
powierzchni szyby przedniej lub
tylnej, czujnik wysyta pod katem do
powierzchni szyby promieniowanie
Swietlne emitowane przez diode LED
6. Kat padania promieni $Swietlnych
na suchg zewnetrzng powierzchnie
szyby jest tak dobrany, aby wystepo-
wato zjawisko catkowitego wewnetrz-
nego odbicia od tej powierzchni. Do
detekcji tego promieniowania jest
przeznaczony czujnik Swiatta odbi-
tego 5.

Jesli na zewnetrznej powierzchni
szyby, w obszarze dziatania czujnika
znajduje sie kropla deszczu lub zanie-
czyszczenie, to czesc promienia swietl-
nego emitowanego przez diode LED
przechodzi na zewnatrz i nie trafia do
odbiornika swiatta odbitego. Skutkiem
tego jest automatyczne uruchomienie
wycieraczek.
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Rys. 10.16. Budowa przestawianego elektrycznie lewego lusterka zewnetrznego [18]

Do uruchamiania wycieraczek i spryskiwaczy reflektoréw jest przeznaczony
czujnik zanieczyszczen, dziatajacy podobnie jak czujnik deszczu (rys. 10.15).

Czujnik zanieczyszczen jest zamontowany na wewnetrznej powierzchni szyby roz-
praszajgcej reflektora, w jej czyszczonym polu, tak aby nie zastaniat $wiatta mijania.

Ze wzgledu na dtugosé¢ fali $wietlnej emitowanej przez czujnik oraz rozpraszajacg
powierzchnie szyby czujnik uruchamia wycieraczki i spryskiwacze reflektorow tylko
w przypadku ich zabrudzenia. Gdy powierzchnia szyby jest czysta lub pokryta kro-
plami deszczu, promieniowanie podczerwone emitowane przez diode LED 4 prze-
chodzi na zewnagtrz. Po zabrudzeniu szyby promieniowanie emitowane przez diode
odbija sie od wewnetrznej powierzchni szyby i dociera do fototranzystora 3 propor-
cjonalnie do stopnia zanieczyszczenia szyby. Powoduje to uruchomienie wyciera-
czek i spryskiwaczy reflektorow, gdy swiatta mijania sg wtgczone.

Kolejnymi podzespotami samochodu majgcymi istotny wptyw na bezpieczenstwo
jazdy sg odpowiednio ustawione boczne lusterka zewnetrzne oraz lusterko we-
wnetrzne. W pojazdach sredniej klasy lusterka zewnetrzne mozna ustawi¢ za po-
mocg odpowiedniej dzwigni zamocowanej w przednich drzwiach pojazdu. W pojaz-
dach klasy wyzszej lusterka te sg ustawiane elektrycznie. Szklo lusterka jest prze-
mieszczane za pomocg dwaoch silnikbéw elektrycznych pracujgcych rewersyjnie, tzn.
dwukierunkowo. Ruch obrotowy silnikdéw jest przetwarzany na ruch kgtowy szyby
lusterka w ptaszczyznie poziomej i pionowej za pomocg przekiadni slimakowych
i Srub regulacyjnych. Budowe przestawianego elektrycznie lewego lusterka ze-
wnetrznego przedstawiono na rys. 10.16.

Schemat uktadu sterujgcego lusterkami przedstawiono narys. 10.17. W potozeniu
spoczynkowym styki przetgcznikow sterujgcych lusterkami sg otwarte. W celu uru-
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chomienia silnika zmieniajgcego potozenie lusterka w ptaszczyznie poziomej lub pio-
nowej odpowiedni przetgcznik nalezy przestawic¢ w jedno z dwéch skrajnych potozen,
co spowoduje ruch obrotowy wybranego silnika w odpowiednim kierunku.

10.1.4. Ukiady ulatwiajgce parkowanie

Wspétczesne pojazdy sg bardzo czesto wyposazone w zestaw czujnikdw utatwiaja-
cych parkowanie — nadzorujgcych obszar za samochodem lub wokdt samochodu.

Rys. 10.18. Rozmieszczenie, zasieg i strefy
dziatania dwoch czujnikéw ultradzwiekowych
zamocowanych w tylnym zderzaku samochodu [53]

Ze wzgledu na ograniczong widocz-
nos¢ do tytu kierowca niejednokrotnie
nie moze zauwazy¢ niskich przeszkdd,
np. stupkéw parkingowych. Zamoco-
wane w zderzaku tylnym czujniki wykry-
wajg obecnos¢ przeszkody, a uktad
ostrzegawczy zainstalowany wewnagtrz
pojazdu sygnalizuje zblizanie sie do
niej. Czujniki takie dziatajg na zasadzie
echosondy wysytajgcej w kierunku prze-
szkody sygnaly ultradzwickowe o cze-
stotliwosci ok. 30 kHz. Sposéb roz-
mieszczenia czujnikow w tylnym zde-
rzaku samochodu oraz strefy ich
dziatania przedstawiono na rys. 10.18.

W celu zapewnienia duzego kata ob-
serwacji przestrzeni za samochodem
w ptaszczyznie poziomej, w tylnym zde-
rzaku jest najczesciej mocowanych od 4
do 6 czujnikdw. Przy takiej liczbie czuj-
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nikow strefa kontrolowana przez nie rozcigga sie od 0,25 m do 2,5 m za pojazdem.
Czujniki ultradzwiekowe najnowszej generacji majg zasieg do 4 m. Produkowane
obecnie czujniki majg kat dziatania w ptaszczyznie poziomej nieprzekraczajgcy
+60°C, a w ptaszczyznie pionowej +30°C. Charakterystyka wykrywania czujnikow
jest uformowana asymetrycznie, co pozwala na wykrywanie przeszkod o duzych ga-

barytach i na ignorowanie nieréwnosci jezdni.

Czuijnik ultradzwiekowy rejestruje fale odbite i na podstawie czasu, jaki uptynat od
chwili wystania impulsowego sygnatu ultradzwigekowego do chwili powrotu odbitego
echa (rys. 10.19), oblicza odlegto$¢ od przeszkody oraz okresla jej potozenie. Bu-
dowe i zasade dziatania czujnika ultradzwiekowego przedstawiono na rys. 10.20.

Czujnik w obudowie z tworzywa sztucznego
zawiera przemiennik ultradzwiekow sktadajacy
sie z kubka aluminiowego z membrang, na ktorej
od strony wewnetrznej kubka jest zamocowany
piezoelektryczny generator drgan, oraz ptytki dru-
kowanej z uktadem elektroniki nadawczej i prze-
twarzajgcej. Czujnik jest wyposazony w gniazdo
elektryczne, w ktoérym tylko trzy wyprowadzenia
sg aktywne. Dwa z nich sg przeznaczone do zasi-
lania czujnika, a trzecim jest przekazywany dwu-
kierunkowo sygnat sterujgcy i sygnat odbierany.

Aby zamontowany w tylnym zderzaku ze-
spot czujnikéw pracowat prawidtiowo, po za-
montowaniu musi by¢ wzorcowany w celu do-
stosowania do warunkéw otoczenia. Modut
sterujgcy czujnikami rozpoczyna ich wzorco-
wanie zaraz po wigczeniu zaptonu, inicjujgac
wysytanie przez czujniki sygnatow ultradzwig-
kowych o réznych mocach.

Rys. 10.20. Budowa czujnika
ultradzwiekowego [3]

1 — piezoceramika, 2 — pierscien taczacy,

3 — obudowa z gniazdem elektrycznym,

4 — struktura scalona ASIC, 5 — plytka drukowana
z uktadem elektroniki nadawczej, 6 — przekaznik,
7 — przewody potgczeniowe, 8 — membrana



W przypadku wykrycia uszkodzenia
przewodow tgczgcych czujniki z mo-
dutem sterujgcym Iub wykrycia za-
—|  ktocen akustycznych jest nadawany sy-
gnat ostrzegawczy. Zespot czujnikow
zamontowanych w zderzaku tylnym
jest uruchamiany dopiero po wigczeniu
biegu wstecznego. W czasie jazdy do
przodu czujniki na zderzaku tylnym sg
wylaczane.

Wiele wspdtczesnych pojazdow jest
wyposazonych nie tylko w czujniki uta-
twiajgce jazde na biegu wstecznym, ale
rowniez w zamontowane na zderzaku
przednim czujniki nadzorujgce prze-
strzen wokot samochodu. Czujniki
przednie sg wigczane przy predkosci
mniejszej niz 15 km/h. Sposéb roz-
mieszczenia tych czujnikbw oraz za-
sieg ich dziatania przedstawiono na
rys. 10.21.

Prace czujnikow zamontowanych
w zderzakach przednim i tylnym nadzo-
ruje sterownik mikroprocesorowy ini-
Tl cjujgcy emisje impulsowych sygnatow
ultradzwigkowych oraz analizujgcy sy-
Q gnaty echa odbitego od przeszkod tere-
hf/_\lﬁ nowych. Btedy w dziataniu ukfadu spo-
wodowane usterkami lub zakidéceniami

i e
P |

Rys. 10.21. Rozmieszczenie oraz zasieg dziatania

czujnikéw nadzorujgcych przestrzen wokot sgq zapisywane w pamieci sterownika

samochodu [53] I mogg by¢ odczytane w stacjach serwi-
sowych za pomocg odpowiedniego te-
stera.

Sterownik uktadu nadzoru przestrzeni przed i za samochodem oprécz funkgji ste-
rujgcych zasila zespoty czujnikdw oraz generuje sygnaty sterujgce wskaznikami in-
formujgcymi kierowce o odlegtosci od przeszkody. Do sygnalizowania odlegto$ci od
przeszkody sg wykorzystywane wskazniki optyczne (diody $wiecace, zaréwki oraz
wskazniki ciektokrystaliczne) umieszczone na tablicy rozdzielczej oraz sygnalizatory
akustyczne. Sygnalizatory akustyczne emitujg dzwiek, ktdérego czestotliwosé
zwigksza sig, gdy odlegtos¢ pojazdu od przeszkody sie zmniejsza. W przypadku
zmniejszenia sig tej odlegtosci ponizej wartosci krytycznej, jest emitowany dzwiek
ciggty.

Sterownik inicjuje prace czujnikéw co 25..30 ms, tak aby wysytaty impulsy
ultradzwiekowe o czasie trwania 1 ms. Po wyemitowaniu takiego sygnatu wszystkie
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szkdd terenowych. Po odbiorze sygnatu echa sterownik inicjuje ponowne nadawanie
sygnatow i oblicza odlegtos¢ od napotkanych przeszkéd. Do sygnalizacji potozenia
pojazdu wzgledem tych przeszkdd jest wybierana najmniejsza obliczona warto$¢.

10.1.5. Automatyczne skrzynie biegow

W celu zwiekszenia komfortu jazdy recznie sterowane skrzynie przektadniowe
(skrzynie biegéw) zastepowano skrzyniami pétautomatycznymi i automatycznymi.
Poczatkowo do sterowania stosowano hydrauliczne uktady sterujgce. Obecnie sg
wykorzystywane ukfady elektroniczne z elektrohydraulicznymi podzespotami wyko-
nawczymi.

Uktad elektroniczny sterujacy skrzynig przektadniowg na podstawie sygnatow
czujnikéw informujgcych o warunkach jazdy inicjuje za posrednictwem elektrohy-
draulicznych podzespotéw wykonawczych proces dopasowania przetozenia do tych
warunkow. Uktad ten steruje rowniez pracg sprzegta, tak aby zmiana biegéw odby-
wata sie ptynnie, bez szarpnie¢. Moze tez, za posrednictwem sterownika silnika,

Sygnaty wejsciowe Przetwarzanie Sygnaty wyjsciowe

Sygnat ustawienia dzwigni wyboru bie- Zawory elektromagnetyczne zmiany
gow (P, R, N, D...) biegow
Whyltgcznik kick-down (albo potencjometr Zawor elektromagnetyczny sprzegta
pedatu jazdy) przetwornika
Temperatura oleju w skrzyni Zawor elektromagnetyczny modulacii
Predkos$¢ obrotowa na wejsciu do skrzyni ci$nienia
Predkos¢ obrotowa na wyjsciu ze skrzyni Lampka kontrolna
Predkos¢ obrotowa koét albo sygnat pred- 8 Wskaznik pozycji dzwigni wyboru bie-
kosci jazdy 9 gow

-]
Wiacznik swiatet hamowania albo % Wskaznik wyboru programu jazdy
V‘faci)nik testu hamulcow (tylko w Shift- n Whylaczenie sprezarki klimatyzacji
-Loc L

= Sygnat zmniejszenia momentu obroto-
Sygnat z uktadu sterowania silnika L wego
— potozenie przepustnicy Q:, :
— obcigzenie silnika (sygnat tl) N Shift-Lock
— predkosc obrotowa (sygnat td) - CAN
— temperatura silnika
Sygnat z uktadu regulacji przeciwposli-
zgowej (zakaz zmiany biegow)
CAN
Akumulator (+), zacisk 30
Akumulator (+), zacisk 15 T l
Masa, zacisk 31 Riggninas

Rys. 10.22. Schemat funkcjonalny uktadu sterujgcego automatyczng skrzynig biegow [18]
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szkod terenowych. Po odbiorze sygnatu echa sterownik inicjuje ponowne nadawanie
sygnatow i oblicza odlegtos¢ od napotkanych przeszkod. Do sygnalizaciji potozenia
pojazdu wzgledem tych przeszkdd jest wybierana najmniejsza obliczona wartosc.

10.1.5. Automatyt:zne skrzynie biegow

W celu zwigkszenia komfortu jazdy recznie sterowane skrzynie przektadniowe
(skrzynie biegéw) zastepowano skrzyniami poétautomatycznymi i automatycznymi.
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wykorzystywane uktady elektroniczne z elektrohydraulicznymi podzespotami wyko-
nawczymi.

Uktad elektroniczny sterujgcy skrzynig przektadniowg na podstawie sygnatow
czujnikéw informujgcych o warunkach jazdy inicjuje za posrednictwem elektrohy-
draulicznych podzespotow wykonawczych proces dopasowania przetozenia do tych
warunkow. Uktad ten steruje rbwniez pracg sprzegta, tak aby zmiana biegéw odby-
wata sie plynnie, bez szarpnie¢. Moze tez, za posrednictwem sterownika silnika,

Sygnaly wejSciowe Przetwarzanie Sygnaty wyjsciowe

Sygnat ustawienia dzwigni wyboru bie- Zawory elektromagnetyczne zmiany
gow (P, R, N, D...) biegow
Wytgcznik kick-down (albo potencjometr Zawoér elektromagnetyczny sprzegta
pedatu jazdy) przetwornika
Temperatura oleju w skrzyni Zawor elektromagnetyczny modulacii
Predko$¢ obrotowa na wejsciu do skrzyni cisnienia
Predkos¢ obrotowa na wyjsciu ze skrzyni Lampka kontrolna
Predkosc¢ obrotowa két albo sygnat pred- I(.I_)J Wskaznik pozycji dzwigni wyboru bie-
kosci jazdy < gow

-
Wigcznik Swiatet hamowania albo % Wskaznik wyboru programu jazdy
V‘I’_"ai;ik testu hamulcow (tylko w Shift- 'u_; Whytaczenie sprezarki klimatyzacji
-Loc L

= Sygnat zmniejszenia momentu obroto-
Sygnat z uktadu sterowania silnika H wego
— pofozenie przepustnicy Q ‘
— obcigzenie silnika (sygnat tl) § Shift-Lock
— predkos$¢ obrotowa (sygnat td) - CAN
— temperatura silnika
Sygnat z uktadu regulacji przeciwposli-
zgowej (zakaz zmiany biegow)
CAN
Akumulator (+), zacisk 30
Akumulator (+), zacisk 15 T l’
Masa, zacisk 31 Diagnoza

Rys. 10.22. Schemat funkcjonalny uktadu sterujacego automatyczng skrzynig biegow [18]
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Rys. 10.23. Schemat blokowy elektronicznego sterowania skrzynig przektadniowa [53]

zmniejszac kat wyprzedzenia zaptonu w celu zmniejszenia momentu obrotowego
silnika. Ponadto sterownik moduluje (zmienia) cisnienie oleju w podzespotach elek-
trohydraulicznych skrzyni. Schemat funkcjonalny uktadu elektronicznego steruja-
cego automatyczng skrzynig biegdw przedstawiono na rys. 10.22.

Informacje o warunkach jazdy i stanie pracy silnika sterownik automatyczne;

skrzyni biegow uzyskuje za posrednictwem czujnikéw:

— predkosci obrotowej na wejsciu i wyjsciu skrzyni biegow,

— obcigzenia i predko$ci obrotowe;j silnika,

— potozenia dzwigni wyboru biegu,

— ustawienia wytacznika kick-down informujgcego sterownik o wcisnieciu pedatu
przyspieszenia do konca.

Schemat blokowy ilustrujgcy sterowanie automatyczng skrzynig przektadniowa
przedstawiono na rys. 10.23.

Chwile przetgczania biegdw sg ustalone programowo i realizowane wedtug roz-
nych charakterystyk zapisanych w pamieci sterownika. Dob6r odpowiedniej charak-
terystyki przeniesienia napedu pozwala na oszczednosc¢ paliwa i na ptynng zmiane
przetozenia skrzyni. Przyktad przebiegu charakterystyk zmiany biegéw automa-
tycznej skrzyni pieciobiegowej wyposazonej w przetwornik momentu obrotowego
przedstawiono na rys. 10.24. Wybor charakterystyk przetaczania skrzyni automa-
tycznej moze bycC realizowany recznie lub automatycznie, w zaleznosci od mozli-
wosci programowych sterownika skrzyni.
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Rys. 10.24. Charakterystyki zmiany biegow automatycznej skrzyni pieciobiegowej z przetwornikiem
momentu obrotowego [18]

Sposob sterowania automatyczng skrzynig biegow zalezy od zasady jej dziatania.
Najczesciej w produkowanych obecnie samochodach sg stosowane dwa rodzaje ta-
kich skrzyn.

Pierwszy rodzaj to skrzynie stopniowe, w ktorych sg wykorzystywane przektadnie
planetarne. Uzyskanie odpowiedniego stopnia przetoZzenia skrzyn polega na zablo-
kowaniu lub odblokowaniu hamulcéw oraz sprzegiet kot stonecznych odpowiednich
przektadni.

Do drugiego rodzaju nalezg skrzynie z przektadnig bezstopniowg — wariatorem.
Sterowanie tych skrzyn polega na odpowiednim przemieszczeniu elementu sprzega-
jacego wariatora.

Do zahamowania sprzegiet oraz hamulcow blokujgcych kot stonecznych skrzyn
stopniowych oraz do przemieszczenia elementu sprzegajacego wariatora sterownik
wykorzystuje sitowniki elektrohydrauliczne sterowane za pomocg wzmacniaczy
mocy, ktore sg integralng czescig sterownika skrzyni. Ponadto do zadan sterownika
nalezy réwniez dokfadna regulacja ciSnienia w przektadni hydrokinetycznej. Prze-
ktadnia taka w zaleznosci od stanu pracy silnika i skrzyni moze pracowac z posli-
zgiem lub bez poslizgu z blokowaniem mechanicznym.

W ztozonych elektronicznych systemach samochodowych, do ktorych nalezy opty-
malne sterowanie ukladem napedowym obejmujgce sterowanie skrzynig biegow



oraz sterowanie silnikiem, jest stosowana zasada hierarchizacjl. Frzyktadem takiego
systemu jest system Cartronic, opracowany przez firme Bosch. W systemie tym ste-
rowanie przeniesieniem napedu polega na utrzymaniu pracy silnika w ekonomicznym
zakresie predkosci obrotowej. Adaptacyjne oprogramowanie systemu pozwala row-
niez na jazde w trybie sportowym ze zwiekszong predkoscig obrotowa silnika. W celu
wigczenia trybu jazdy sportowej kierowca musi nacisngc¢ pedat przyspieszenia. Jest
to rozpoznawane przez system jako zgdanie przyspieszenia z dopasowanym odpo-
wiednio momentem obrotowym i predko$cig obrotowg. Stosowanie takiego stero-
wania uktadem napedowym jest mozliwe jedynie w samochodach wyposazonych
w elektrycznie sterowang przepustnice.

Schemat blokowy sterowania uktadem napedowym pojazdu przedstawiono na
rys. 10.25.

Przekazanie sygnatu Rys. 10.25. Schemat
obcigzenia do kazdego blokowy sterowania
Z urzagdzen uktadem napedowym [9]

Zmiany stanu pracy uktadu napedowego okre$lajg sygnaty pochodzace od gtow-
nego sterownika samochodu. Po uwzglednieniu sygnatdw odpowiednich czujnikow
sterownik ten sygnalizuje konieczno$¢ wykonania manewru sterownikowi uktadu na-
pedowego. Po otrzymaniu takiego sygnatu sterownik uktadu napgdowego rozdziela
wymagang do manewru moc miedzy silnikiem, przetwornikiem momentu obrotowego
(przektadnig hydrokinetyczng) i skrzynig biegéw. Ponadto moze rozstrzygac konflikty
wynikajgce z zaistnienia czynnikdéw zewnetrznych, np. ztych warunkow drogowych.

Do wyboru odpowiedniego przetoZzenia automatycznej skrzyni biegow jest prze-
znaczony wielofunkcyjny przetgcznik symulujgcy tradycyjng dzwignie zmiany biegow.
Przetgcznik ten jest wieloprzewodowo potgczony z uktadem elektrycznym pojazdu.
Przyktad schematu elektrycznego takiego przetgcznika przedstawiono na rys. 10.26.

Sygnatem dla sterownika skrzyni biegéw okreslajgcym wybor biegu jest pojawienie
sie sygnatu (+) na odpowiednim przewodzie wyjsciowym przetacznika wielofunkcyj-
nego. Sygnat ten pochodzi z zacisku 75 instalacji elektrycznej pojazdu. Przetgcznik
wielofunkcyjny doprowadza réwniez sygnat masy do zestyku Swiatta cofania oraz do
przekaznika blokady rozrusznika.

Wybor programu jazdy 1, 2, 3 lub 4 sygnalizuje sterownikowi sygnat masy na od-
powiednim przewodzie wyjsciowym przetgcznika wielofunkcyjnego.

Wybrany przez kierc;wce program jazdy sterownik skrzyni biegéw sygnalizuje pod-
Swietleniem wybranej pozycji lub odpowiednim sygnatem w zestawie wskaznikow.,
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Rys. 10.26. Schemat elektryczny wielofunkcyjnego przetgcznika sterujgcego czterobiegowa
automatyczng skrzynig biegéw [18]

P — pozycja wyj$ciowa (parking) blokowana mechanicznie, R — jazda do tytu, N — potoZenie neutralne (brak napedu),
D - jazda do przodu z automatycznym wigczaniem wszystkich czterech biegow, 3 — zakres jazdy do przodu bez
czwartego biegu, 2 — zakres jazdy do przodu z wtgczanymi kolejno biegami 1 i 2, 1 — jazda do przodu na biegu 1;
oznaczenia potgczen: 2, 3| 4 — pozycje dzwigni wyboru biegu, kodowanie, / + I/ — sygnaly z przekaznika rozrusznika
i Swiatet cofania J226

Bardzo istotng informacja dla pracy automa-
tycznej skrzyni biegdw jest stan przetgcznika
kick-down potgczonego z pedatem przyspie-
szenia. Po zamknieciu tego przetgcznika, gdy
pedat ten jest doci$niety do podtogi, sterownik
otrzymuje sygnat masy. Po otrzymaniu takiego
sygnatu opoéznia chwilowo wigczenie wyz-
szego biegu lub nastepuje redukcja biegu po- i Goon| e
taczona ze zwiekszeniem predkosci obrotowej 4 12 8 ©
silnika do wartosci maksymalnej i dopiero wtg-  Rys. 10.27. Schemat czujnika pedatu
czeniem biegu wyzszego. Uszkodzenie wy- Przyspieszenia [20, 56]
tacznika kick-down nie pozwala na jazde 2~ Wyprowadzenia potenciometru,

j 2, 3 - napiecie zasilajace, 4 — styk biegu
w trybie sportowym. jatowego, 5 — styk kick-down
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-1 Styk biegu jatowego
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. Styk kick-down
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