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ABSTRAKT

Diplomova prace se zabyva elektrickou instalaci malého uzitkového vozidla
ZEBRA. Detailn¢ rozebira jednotlivé funkcni skupiny elektroinstalace vcetné jejich
zapojeni. Po prozkoumani soucasné¢ho stavu bude navrzena modernizace vedouci ke
zvySeni konkurenceschopnosti vozidla na trhu. Navrh modernizace bude obsahovat
blokovy popis nového fteseni funkcnich skupin elektroinstalace vcetné fyzické

implementace a sledovani provoznich stavii vozidla.

KLICOVA SLOVA

Elektroinstalace, vozidlo, modernizace, fidici systém, fidici jednotka, modul,
implementace.

ABSTRACT

My thesis focuses on wiring of a small car ZEBRA.. | study every single part of
wiring and it’s connection. The aim is to describe current condition and set up update
of wiring to reach more competitive status of this car in the
market. Improvement prorosal is going to include group description of
wiring, it’s assembling process and monitoring of working status of this car.

KEYWORDS

Electroinstalation, car, up date, lead systém, lead unit, modul, implemnetation.
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Uvod
Elektroinstalace je nedilnou soucasti kazdého moderniho vozidla a zna¢né ovliviuje

funkénost vozu. Prace se zabyva mapovanim soucasného stavu a piipadného zlepSeni
elektroinstalace vozidla ZEBRA.

Vystupem by mély byt rdmcové podklady pro vyrobu elektroinstalace vozidla. Bude
uvedeno rozdéleni elektroinstalace do funk¢nich skupin, vybrané skupiny budou blokové
popsany. Nasledovat bude celkovy popis elektroinstalace a ndvrh modernizace.



1.Elektroinstalace modernich vozidel

Elektroinstalace slouzi k cilenému rozvodu elektrickych signald. Elektronické
vybaveni vozidel se stale rozSifuje a prochazi neustdlym vyvojem. Rostouci naroky na

elektroinstalaci narazi jak na problémy funk¢ni, tak i prostorové.

Prostorové problémy spocivaji v naristani objemu kabelovych svazkl. S kazdym
novym zatizenim pfichdzi potieba rozvodu novych signalii a jejich vodi¢t. Ristu objemu
svazkil neodpovida fyzicky prostor potiebny pro trasovani, protoze karoserie vozidel neni
umérné piizptisobovana.

Funk¢ni problémy s tim Uzce souvisi. S ptibyvajicim poc¢tem vodicl stoupa potieba
mechanickych spinact, vodivych spojeni a fidicich ¢lend. Kazdy z prvki zanasi do obvodu

moznost poruchy, ktera se ve shluku vodict a vodivém propojeni Spatné hleda a odstranuje.

Z vyse uvedenych divodl nastala zména koncepce fizeni elektronickych zafizeni.

Zpocatku vyuzivany konvenéni systém piestal byt dostacujici a byl rozsiten.

1.1. Konvencni systém

Zprostiedkovava rozvod signalu pomoci vodice. Pro jednoduché signdly, které maji
pouze jeden cil je propojeni jednim vodi¢em zcela dostaCujici. Signaly adresované vice
zafizenim je tfeba piivést ke kazdému zafizeni zvlast. Lze vyuzit spolenych tras, spojek,
rozboceni atd., ale kazdy podobny zasah se stavd potencidlnim zdrojem chyby a ptipadné
upravy elektroinstalace jsou mnohdy nerealizovatelné. Zlom nastal se zavedenim fidicich
jednotek.

Zde elektroinstalace narazila na hranici moznosti konven¢niho systému. Pfi vyuziti
vice fidicich jednotek nastava potfeba mnohonasobného rozvodu signalu a propojeni vodici se

stalo krajné neprakticke.

Nepraktické z diivodu znac¢né neelasti¢nosti — pfi jakékoli zdanlivé malé zméné ¢i
opravé je tfeba upravit prislusny kabelovy svazek a jeho rozSifeni nebo vymeéna je
pfinejmensim pracnd, nékdy nemoZzna.

Z tohoto divodu vznikla mySlenka sbérnicového digitdlniho pfenosu informaci a

vysledkem je zavedeni sbérnice pro automobilovy primysl s nd&zvem CAN.



1.2. Ridici jednotky

Zavedeni fidicich jednotek otevielo nové, doposud tézko realizovatelné moznosti
elektroinstalace vozidel. Umoznuji plné vyuziti elektronickych prvkl vozidla a automatizuji

nekteré procesy, které obsluha vozu nemuize kontrolovat.

Ridici jednotka je zafizeni vybavené mikroprocesorem, reagujici na vstupni signal.

Ten je softwarové zpracovan a na zéklad¢ vysledku je ovlivnén prislusny vystup. Vystupem je

rrrrrr

Hlavni divody zavedeni fidicich jednotek jsou: zvySeni bezpeCnosti, hospodarnosti a
komfortu jizdy.

Primarni funkce ridici jednotky:
e Regulace
e Rizeni

e Diagnostika

Snimace, ¢idla
Ridici jednotka pracuje se signaly, které poskytuji snimace a ¢idla. Signdl je Fidici

jednotkou zpracovan, vyhodnocen a na zéklad¢ vysledku je pfijato patfi€né opatieni.

Dalsi zptisob zisku informaci jsou data ptijata po CAN sbérnici.

Analogovy signal
Spojité pienasi okamzitou hodnotu napéti, odporu, proudu, nebo frekvence. Pokud
fidici jednotka neni vybavena kompatibilnim vstupem, je nutny pfevod na digitalni signal.

Pfevod muze obstarat A/D ptevodnik ¢idla, nebo fidici jednotky.

Digitalni signal
Digitalni signal je diskrétni, dvoustavovy a nabyva hodnot 0,1. Hodnoty jsou

reprezentovany shlukem po sob¢ jdoucich pulsi, se kterymi ptimo pracuje fidici jednotka.
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Prevod analogového signalu na digitalni probiha ve tiech fazich:

Vzorkovani - ze spojitého signalu je vybran kone¢ny pocet vzorkd. Pocet

vybranych vzorku za jednotku ¢asu udava zvoleny vzorkovaci kmitocet.

Kvantovani - hodnota ziskanych vzorkd je zaokrouhlena na nejbliz§i piedem

definovanou kvantiza¢ni hladinu.

Kddovani - vyjadieni kvantiza¢nich hladin pomoci binarniho ¢isla, které je vhodné
ke strojovému zpracovani.
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1.3. Sbérnicovy systém CAN

Systém CAN fesi problém vicenasobného rozvodu signalu. Je bézné, ze
informace z ¢idel je dulezitad pro vice jednotek. V konvenénim systému to znamena
mnohonasobné propojeni, zde je signal na sbérnici pfiveden pouze jednou a vSechna

pfipojena zafizeni jej mohou vyuzit dle potieby.

Samotnou sbérnici tvofi dvojice vodicl, kterd je zakoncena oddélovacimi
rezistory. Zafizeni (moduly) jsou piipojeny paraleln¢. Ptipadné rozsifeni o dalsi
moduly neni pracné jako u konven¢niho systému, staci je pfipojit ke sbérnici a upravit

software moduld.

wa (OO ®®]®

J.. 1285 1104 1234 1500
- - - - I~ cAMH
5 . . . . T AN L
= CAN - hnaciho ustroji
o CANH L
o cant I @
& » 2] centralni fidici
B ——— 15111! jednotka vazu
diagnosticka zésuvka Gateway CCANH
F % ;
CAN - komfort S CAML
L3 L] - L] - B &
- - - - -
J393 J386 JIBT J3BE J3E9 J30

Obr. 1: Topologie zapojeni CAN sbérnice (prevzato z [9] ).

Komunikace mezi moduly probihd formou vymény Datovych Ramcl piedepsané

struktury:

e Startovaci pole
Oznamuje start ptenosu, vZzdy ma hodnotu 0
o ldentifikator
Uréuje prioritu. Cim niZ$i je identifikator, tim je priorita zpravy vyssi.
e Kontrolni pole
Obsahuje informaci o délce ramce. Slouzi ke kontrole celistvosti piijeti
zpravy.
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e Datové pole
Samotnéa informace.

e Druhé kontrolni pole
Prevence proti prolinani zprav.

e Potvrzovaci pole
Signal o pfijeti celé zpravy

e Konec datového ramce

Moduly pfipojené na sbérnici jsou rovnocenné a mohou plnit funkci vysilace i

ptijmace. Neni dovolené vysilani vice modulii naraz.

V piipadé potieby soucasného vysilani dvou a vice stanic rozhoduje o potadi priorita

zprav obsazend v identifikatoru.

Vysilajici modul sdili data na sbérnici. Ostatni moduly ,naslouchaji“ a podle

identifikatoru rozhoduji, je-li informace pottebna k jejich ¢innosti.

Pokud ne, informace ignoruji.
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1.4. Diagnostika OBD 1

Standard vznikl za uclelem sjednoceni protokolii riiznych vyrobcli automobili.

Sjednoceni umoziuje provést diagnostiku automobill riznych znacek jednim zafizenim, coz

drive nebylo mozné.

Standard nafizuje umisténi zasuvky v kabin¢ v dosahu fidi¢e. Dale presné udava

zapojeni pina konektoru podle tab.1.

e, 2. 3% & 3 B . @8
C (
9 10 11 12 13 14 15 1
it | SN |

Obr. 2 Diagnosticka zasuvka OBD II (prevzato z[1]).

Pin [ Funkce Pin | Funkce

2 Sbérnice J1850 + 10 Sbérnice J1850 -

4 GND 14 CAN-L

5 GND 15 | L-Line,K-line (ISO 9141-2)
6 CAN-H 16 12v

7 K-Line (ISO 9141-2)

Tab. 1: Zapojeni diagnostické zasuvky OBD I1 [1].
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2.0becny popis vozidla ZEBRA

2.1. Kategorie vozidla
Vozidlo ZEBRA spadé podle zédkona ¢.56/2001 Sb. do kategorie N, podkategorie N1 —

nejvyssi pfipustnd hmotnost nepiesahuje hranici 3,5 t. Konstrukce vozidla je pfizpiisobena
predpokladanému viceucelovému vyuziti a moznosti obsluhy bez potiebného fidi¢ského
opravnéni vyssi kategorie, nez je skupina B potiebna k fizeni osobniho automobilu. Ukazka
vozidla ZEBRA je na obr. 3.

Obr. 3: Uzitkové vozidlo ZEBRA, prevzato z [2].

2.2. Zakladni technické parametry
Zakladni technické parametry vozidla ZEBRA jsou uvedeny v tab. 2.

Motor Vyrobce VM MOTORI
Typ 05D/8 EURO5
Ctytdoby, vznétovy, vodou chlazeny, common rail
Pocet valch Ctyii v fadé
Objem 2970 cm3
Vykon 72kw/2 600
Max.tocivy
moment 270 Nm/1 350
Pievodovka | Vyrobce NZVL
Mechanicka, 5 stupiiti, s redukei plizivého
Typ chodu
Hydraulika Ttiokruhova, proporcialni, 5 - 97 1/min pii 18 Mpa

Tab. 2: Vybrané technické parametry vozidla [2]
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Dilezitym ptedpisem, ktery vozidlo musi splnit jsou emisni normy slouZici
Kk postupnému snizovani obsahu oxidu dusiku, oxidu uhelnatého, uhlovodikt a pevnych ¢astic
ve vyfukovych plynech. Jejich splnéni je nutné k ziskani homologace a naslednému povoleni

prodeje nove vyrobenych automobilli v Evropé¢.

Vozidlo je vybaveno motorem od firmy VM MOTORI, typ 05D spliiujicim emisni
normu EURO 5 [4]. V prubéhu roku 2016 je planovano zapracovani motoru spliujicho normu

EURO 6 a navrhované zmény budou navrzeny s ohledem na jeho zapracovani.

Meéfiici metoda emisi se lisi podle druhu zkoumaného motoru / paliva. V piipadé

vozidla ZEBRA jsou rozhodujici limity uvedené v tab. 3.

CoO
Norma | Plati od: | [g/km] NOX [g/km] HC + NOx [g/km] HC [g/km]
EUROS5| 2009 0,5 0,18 0,23 0,005
EURO 6| 2014 0,5 0,08 0,17 0,005

Tab. 3: Emisni normy pro dieselové motory [3].

2.3. Vyuziti vozidla

Vozidlo je schopno operovat na malém prostoru a diky pomérné Siroké Skale moznych
nastaveb ma velmi riznorodé vyuziti. Univerzalnost, technické parametry a vybaveni vozidla

nahravaji k vyuziti zejména v technickych sluzbach.

Nastavby jsou ve vét§ing pripadii ovladané pomoci tficestného rozvodu hydrauliky.

Obr.4: Priklad moznych ndstaveb snéhova radlice, myci a cistici nastavba, sypaci
nastavba [2]

Z pohledu elektroinstalace lze ptfepokladat pribézné rozSifovani a neustaly vyvoj
jejich funkci.

16



3.Soucasny stav elektroinstalace vozidla
ZEBRA

Rozbor souc¢asného stavu elektroinstalace je proveden rozdélenim do funk¢nich skupin
dle tab. 4.

Skupiny [ Nazev skupiny

Napajeni

Motor

PtisluSenstvi motoru/pohonu
Rezerva

Brzdy, retardéry

Svétla vnéjsi

Svétla interiérova
Topeni, ventilace
Pracovisté ridice
Okna, skla
Ostatni

Ridici systémy

O[O N O 0P WINIFA

[EN
o

l_\
|

[HEN
N

Tab. 4: Deleni funkcnich skupin elektroinstalace vozidla.

3.1. Napajeni

Zdrojem napéti 12 V je olovény akumulator. Viz neni vybaven elektrickym
odpojovacem, tudiz jsou nékteré piistroje pfipojeny piimo na akumulétor. Rozvod napéti je

naznacen na obr. 5. Pro lepsi orientaci je potencial napéti oznacen 300.
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Obr. 5: Blokové schéma rozvodu napéti z akumulatoru.

Vsechny elektrické obvody vozidla jsou jistény pomoci pojistek. Zatazenim pojistky
do obvodu vznika “slabé misto”, které je pti prekroceni max. proudu pojistky zni¢eno. Dojde

k rozpojeni obvodu a ochrané pfipojenych elektrickych zatizeni.

Nekteré pojistky jsou pouzity pro vice obvodu najednou. Lze ptredpokladat, ze tento
stav vznikl postupnym rozsifovanim elektroinstalace vozu, “pfipojovanim se” na potiebny

potencial a naslednym kopirovanim z jiz vyrobenych aut.

Nazev jisténého obvodu | Max. | [A] | Nazev jisténého obvodu | Max. | [A]
Potkévaci svétla horni 15 Vyhtivani zrcatek 15
Dalkova svétla horni 15 Mlhovka zadni 7,5
Dalkové svétlo levé 15 Zapalovac,radio 10
Dalkové svétlo pravé 15 Stérace 75
Potkavaci svétlo levé 15 Ventilator topeni 7.5
Potkavaci svétlo pravé 15 Hydraulika 15
Obrysové svétlo leveé 75 Klickove napéti 15
Obrysové svétlo pravé 7,5 Staly proud 15
Ventilator hydrauliky 15 Staly proud 15

Tab. 5: Seznam proudové jistenych elektrickych obvodii.

Ditlezité rozhrani rozvodu elektrického napéti vozu tvofi spinaci skiin. Obvody
naznacené na obr. 5 nejsou na spinaci skiini zavislé z diivodu zachovani jejich funkce bez
»zaplého* klicku. Ostatni obvody jsou pfipojeny “za spinaci skiini” z divodu ochrany

akumulatoru pfed nechténym vybitim.
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Obr. 6: Vnitrni zapojeni spinaci skriné.

Spinaci skiin je tvofena trojici synchronné zapojenych vnitinich ptepinact.

Kazdy z nich ma tfi vystupy, které jsou aktivovany polohou kli¢ku.

Poloha 1 - Aktivuje vystup 16 po zasunuti kli¢ku do skiin€. Na vozidle nevyuZita.
Poloha 2 - Aktivuje vystup 15 po prvnim otoceni klicku. Tzv. “klickové napéti”.

Poloha 3 - Aktivuje vystup 50a, zaroven ponecha aktivni vystup 15. Tato poloha je
vratnd, kli¢ se vraci do polohy 2. VyuZita ke startu.
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3.2. Motor

3.2.1 Ridici jednotka motoru
Motor je jedina ¢ast vozu vybavena fidici jednotkou. PIni 2 funkce - stara se o chod
motoru a zaroven posila hlaSeni o jeho stavu na definované vystupy. Pii néavrhu
elektroinstalace je nezbytné ptresné dodrzeni vyrobcem stanoveného zapojeni fidici jednotky,

tab. 6. V opacném piipadé jednotka neplni svou funkci spravng.

Pin |MNdzev vstupu Pin |MNdzev vstupu
1 BATTERY + VIA MAIN RELAY 45 |AKCELERATOR PEDAL POSITION SENSOR 2 SUPPLY
2 BATTERY MINUS 1 48 | ENGINE SPEED QUTPUT SIGNAL
4 BATTERY MINUS 2 49 IMALFUNCTION INDICATION LED
5 BATTERY + VIA MAIN RELAY 50 |AIR-MASS SENSOR GND
= BATTERY MINUS 3 52 |AIR-MASS SENSOR SIGMNAL
7 COOLANT TEMPINDICATION QUTPUT SIGNAL 55 |STARTER RELAY HIGH
3 |AKCELERATOR PEDAL POSITION SENSOR 2 GND 56 |INCREASE RFM
S |AKCELERATOR PEDAL POSITION SENSOR 1 SIGMAL 57 |WATER IN FUEL SWITCH SIGNAL
10 |FUEL TEMP.SEMSOR GMD 58 |START SWITCH 50 INPUT SIGMAL
11 |FUELTEMP.SENSOR SIGNAL 61 |CANLI
14 |TORQUE LIMITATION GND 62 |CANH1
15 |TORCGUE LIMITATION SIGMAL 68 |FUEL HEATHER RELAY
17 |BRAEKE MAIN SWITCH SI1GNAL 71 |A/C COMPRESSOR RELAY
21 |OIL PRESURE LED 72 |MAIN RELAY
25 |K-LIMNE-1 73 |STARTER RELAY LOW
28 |KEY SWITCH 15 INPUT SIGNAL 75 |VERICLE SPEED SENSOR INPUT SIGNAL
30 |AKCELERATOR PEDAL POSITION SENSOR 1 GND 77 |MULTIFUNCTION LEVER
31 |AKCELERATOR PEDAL POSITION SENSOR 2 SIGNAL 78 |DECREASE RPM
32 |EXHAUST GAS TEMPERATURE SENSOR SIGNAL 79 |A/C REGUEST SWITCH
33 |EXHAUST GAS TEMPERATURE SENS0R GMD 80 |REDUMDANT BRAKE SWITCH SIGMNAL
34 |INTAKE AlR TEMPERATURE SENSOR SIGNAL 33 |CANL1
35 |INTAKE AIR TEMPERATURE SENSOR GND 84 |CANHI
36 |DPF SENSOR SIGMAL 88 |WATER IN FUEL LED
37 |DPF SENSOR GND 91 |SYSTEN CONTROL LED
44 |DPF SENSOR +5V 92 |COLD START LED
45 |AKCELERATOR PEDAL POSITION SEMSOR 1 SUPPLY 93 |GLOW PLUG RELAY

Tab. 6: Vyrobcem stanovené zapojeni ridici jednotky motoru [4]
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3.2.2 Zhaveni
Obvod zhaveni je pfipojen k potencidlu 300. Spinacim prvkem obvodu je relé
ovladané fidici jednotkou, ktera svymi vystupy zaroven reguluje ohiev paliva a fidi ¢innost

stykace. Zapojeni obvodu je na obr. 7.

1 ECU !  BECLU
] [— |
AQ2 ABD
S
Kontrolka o

Zhawveni

/L' 1=~ |Ecu

Zhavici svicky Ohfev paliva

Obr. 7: Blokové schéma obvodu Zhaveni.

3.2.3 Startér

Startér je trvale pfipojen na potencial 300. Jeho ¢innost je ovladana vystupem 50a

spinaci skiing. Tento vystup zaroven o startu informuje fidici jednotku na pinu 92.

Pro velky odbér proudu pfi startu je mozné nékteré obvody jindy napdjené vystupem

15 po dobu startu odpojit. Vozidlo tuto moznost nevyuZziva.

3.2.4 Akcelerator

Polohu akceleratoru snima dvojice potenciometrii. Pfi pohybu pedalu se méni jejich
odpor a dle jeho hodnoty fidici jednotka vyhodnocuje, jestli mad zvysit/snizit otacky.

Akcelerator je pfipojen na piny 8, 9, 30, 31, 45, 46 fidici jednotky motoru.
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3.2.5 Otacky motoru

Regulace Otacek motoru probihd jiz zminénym akcelerdtorem. Z divodu vyuziti
otacek motoru nejen k pojezdu, ale i ovladani hydrauliky je vozidlo opatfeno systémem

alternativniho ru¢niho nastaveni ota¢ek motoru.

Ruéni ovladani otacek zacCind sepnutim tlacitka aktivace, které informuje fidici
jednotku na pinu 77. Ta poté piestava reagovat na vstupy akceleratoru a otacky jsou
regulovany vstupy 56 a 78 pfipojenymi na dvoupolohové tlacitko. Deaktivace rucniho

ovladani je provedena navratem tlaCitka aktivace do ptivodni polohy.

3.3. Prislusenstvi motoru/pohonu

3.3.1 SCR/Nox

SCR/Nox je soustava snizujici emise, které jsou omezeny normou EURO 5. Je
soucasti motoru a provoz soustavy spravuje fidici jednotka. Jedinym vystupem je signal
ovladajici kontrolku poruchy filtru pevnych castic.

3.3.2 Palivomér, teplomér

Palivomér neni vazan na fidici jednotku. Mnozstvi paliva je indikovano ruckovym
ukazatelem, ktery je soucasti pfistrojové desky a vyhodnocuje signal z odporového snimace
vySky hladiny paliva. Snimac je dale vybaven vystupem, ktery pii definované hodnoté odporu
rozsviti kontrolku nouzového dojezdu.

Funkce 1 zobrazeni teploméru jsou obdobné palivoméru, lisi se ve vyhodnocovaném

signalu z ¢idla.

3.3.3 Hydraulika

Rozvod hydrauliky je v poméru k velikosti vozu pomérné rozsahly. Ukolem
elektroinstalace je ovladani predniho a zadniho pohonu, vyklapéni korby a stredové ¢asti,
ktera je ptipravena na hydraulické rameno.

Napéjeni ovladacich prvki hydrauliky je vedeno z potencidlu 15, pouze ventilator je
z potencialu 300 z divodu vychlazeni i pfi vypnutém motoru.

Pfedni a zadni ¢ast jsou ovladany totozné stiskem vypinace a tim aktivaci ptislusSného

ventilu, ktery je az do preruseni pfidrZzovan pomoci rele.
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Ovladani stfedové casti je realizovano Ctyfzvratnym joystickem zabudovanym
Vv piistrojovém panelu. Zapojeni je nazna¢eno na obr. 8, komponenta ovlada¢ hydrauliky.
Jeden z kontaktd je dvojity a v poloze 2 je vybaven aretaci. Aretace je vyuzita k aktivaci
ptetlakového ventilu, ktery upousti tlak z predni i zadni ¢asti. SlouZzi jako ochrana nahodnému
zaseknuti a mechanické poruchy nastavby, napt. radlice pfi narazu na skrytou piekazku.

Aretace zaroven brani nechténému pouziti sttedové Casti.

Z bezpecnostnich divodl je nutna deaktivace sttedové Casti pti sklapéni korby. Toho
je dosazeno privodem potencialu 15 pies dvoupolohovy piepinac, ktery dovoli napajet bud’

sttedovou Cast, nebo sklapéni. Ale nikdy ne oboje naraz.

Soucasti obvodu hydrauliky je chladici a ochranny systém. Chladici ovladd snimac

teploty, ktery pfi pfekro€eni nastavené hranice spusti motor ventilatoru.

Ochranu tvori tlakovy snima¢. V klidové poleze je sepnuty a reaguje zmény tlaku. Pfi

prekroCeni ochranné meze rozepne relé napajeni hydrauliky a systém vyradi z provozu.
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. ANE
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==t hydrauliky —
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— Wentilator
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l i | | |
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Obr. 8: Blokové schéma ovladani hydrauliky.
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3.4. Prevodovka

Prevodovka je mechanického provedeni. Elektroinstalace zprostiedkovava
aktivaci/deaktivaci uzavérky diferencialu, pohonu 4x4 a plazivého chodu. Pfi aktivaci jsou

zéaroven rozsviceny prislusné kontrolky.

3.5. Brzdy, retardery

Brzdovou soustavu elektroinstalace tvofi pouze snimac¢ vySky brzdové
kapaliny, spina¢ brzdovych a parkovacich svétel. Nizka hladina brzdové kapaliny

je signalizovana kontrolkou — brzdovy systém.

3.6. Svétla

Svétla horni

/\ Majak

Svétla spodni

Obr.9: Rozmisténi sveétel vozidla ZEBRA
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3.6.1 Svétla obrysova

Pfipojena na potencial 15 a jsou ovladana z podvolantového piepinace. Vozidlo
je vybaveno alternativnimi hornimi svétly, ktera piebiraji funkci spodnich pii prekryti
nastavbou. Piebiraji funkci svétel potkavacich a dalkovych, obrysova a smérova jsou nahoie

vyuzita permanentng.

3.6.2 Svétla tlumena, dalkova

Pfipojena na potencial 15, aktivace i piepinani ovladédno také z podvolantového
piepinace. Rozboceni mezi svétly hornimi/dolnimi je provedeno dvoupodlovym  piepinacem
v cesté signalu. V klidové poloze jsou aktivni svétla spodni, pii vyuZiti hornich je rozsvicena

pfislusna kontrolka.

3.6.3 Svétla mlhova, zadni
Ptipojena na potencial 15, aktivace probiha stiskem jednopolového spinace. Aktivace
je provazena rozsvicenim kontrolky.

3.6.4 Svétla smérova

Pfipojena na potencial 300, aktivace podvolantovym piepinacem. Obvod je délen na
levou a pravou stranu. V cesté signalu je zaveden pieruSovac spolecny pro obé€ strany, ktery
fidi frekvenci blikédni a zaroven slouzi k indikaci prasklé zarovky. Kazdy obvod obsahuje
smérovky piedni-horni, pfedni-spodni, bo¢ni a zadni. Pii poruSe zarovky se méni napétové

poméry v obvodu a zrychli se frekvence blikani. Obvod je vyveden také na zasuvku piivésu.

3.6.5 Svétla vystrazna

Aktivace vystraznych svétel je fizend dvoupodlovym spinacem, ptes ktery dojde ke
spojeni levé a pravé strany. Po sepnuti spinace varovnych svétel dojde k vyfazeni funkce
podvolantového ptepinace. Napajeni smerovych svétel je vedeno z potencidlu 300 z divodu

moznosti vyuziti vystraznych svétel 1 bez klicku.

3.6.6 Osvétleni SPZ

Osvétleni SPZ je ptipojeno do obvodu ke svétlim obrysovym.
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Obr. 10: Blokové schéma zapojeni prednich svétel (1 - smérovd, 2 - tlumend, 3 - dalkova,
4 - obrysova).
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Obr. 11: Blokové schéma zapojeni zadnich svétel.

3.7. Topeni

Rozvod tepla tvofi 2 ventilatory. Tiichodové ovladani je mechanické a samotné
ventilatory jsou napdjeny piimo akumulatorem z divodu velkého odebiraného proudu.
Aktivace topeni je podminéna sepnutim relé spinaného potencialem 15. Tato podminka chrani
akumulator pfed vybitim.
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3.8. Okna, skla

Skupina je zastoupena stéraci a ostfikovacem ¢elniho skla. Ovladacim prvkem stéracu
je prava ¢ast podvolantového piepinace.  Zaklad obvodu tvofi motor stéract s privodnimi
svorkami pro pomaly/rychly chod a dobéhovym kontaktem. Pomaly a rychly chod urcuji
signaly z relé R1/R3 ptimo ovladané z ptepinace. Rozdil v rychlosti spinani udava cyklovac.
Dob¢h stéracti do piivodni polohy po vypnuti packy fidi relé R2.

Signal je rozdélen z divodu synchronizace stéracii s ostiikovacem celniho skla. Kazdé
pouziti ostiikovace je doprovazeno cyklem stirani.

PREFPINAC STERACL, CYKLOVAC, OSTRIKOVAC

300
L

1NN

o ke r T Q
R1 r R2 R3 — R4 — RA ] R&

Motor stéradl Motor ostfikovade

Obr. 12: Blokové schéma zapojeni stéracii a ostrikovace celniho skla.
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3.9. Zhodnoceni souc¢asného stavu elektroinstalace

V soucasné elektroinstalaci je vyuzita 1 fidici jednotka ovladajici motor. Zapojeni
vSech jejich vstupt/vystupt je dratové, jeji sbérnice je propojena pouze s diagnostickou OBD
zasuvkou.

Obvody jsou ovladany pomoci relé, tlacitek a vypinacl. Vyhodou relé je moznost
spinat vys§i proud, nez jsou schopny zvladnout kontakty vypinact. Ty jsou vyuzivany
k sepnuti relé, ne k samotnému piivodu ke koncovému zafizeni. Nevyhodou je navySovani
objemu potiebné kabeldze. Problém lze castecné vyiesit spojenim, klemovanim a rozSifenim

praiezu spole¢nych vodici.

Z popisu jednotlivych obvodua 1ze pojeti elektroinstalace oznacit jako vyse popsany
konvenc¢ni systém s jedinou fidici jednotkou, jejiz potencial neni zcela vyuzit. Z funkéniho
hlediska je vozidlo v pofadku a elektroinstalace je dostacujici.

Vzhledem kneustalému vyvoji vozu, zvySeni konkurenceschopnosti a
ptedpokladanému nastupu motoru plnicim emisni normu EURO 6 je inovace nezbytna.
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4.Navrh modernizace elektroinstalace vozidla

Prioritu modernizace vozu je zavedeni fidiciho systému, ktery vyuzije CAN
komunikaci s fidici jednotkou motoru. Z CAN zaznamu potizeného pomoci OBD konektoru
[priloha 1] jsou patrné rezervy vyuziti této fidici jednotky, které je fidici systém schopen

vyuzit a tim uSetfit nékteré vodivé spoje.

Ridici JEdnmkaDBD konektor

motoru
B2 61 B 14
CAN H
d L[
[ o CAN L

Obr. 13: Stavajici topologie CAN sbérnice

4.1. Ridici jednotka VECU
Hlavni fidici jednotku VECU vytvoti elektronicky modul FlexCluster od firmy

Continental. Rozdil oproti fidici jednotce motoru spociva v tvorbé vlastniho softwaru, ktery
koriguje a dopliuje ostatni moduly. Modul FlexCluster zaroven pievezme funkci

piistrojového panelu.

VECU zajisti efektivni funkénost, modifikovatelnou dle:
e Pfipojenych nastaveb
e Instalovanych volitelnych dopliki

e Uzivatelsky nastavenych parametri
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Komunikace VECU s okolim bude probihat pomoci:
e Stavovych a analogovych vstupii
e Stavovych a PWM vystupt
e Digitalni sbérnice CAN
e Indikatoru ptistrojového panelu: kontrolky, ru¢i¢kové ukazatele, display
Vyhody modulu FlexCluster:
e Nahrada stavajiciho ptistrojového panelu
e Dostate¢né mnozstvi signaliza¢nich prvkl

e Moznost diagnostiky a provozni statistiky

Obr. 14: Modul FlexCluster[5]

31



diaks illumination
Talltales

reP¢

[ TRMIE |
. 1
LIM intarfaca I L)
[ DiGH ] active lowhigh
:
o 4 4 frequency i

[ GHL | CPU
A RIS MB91F467C ]
e =
) B
-
B
[ | 01—
FLASH 1MB
[y 1
B2 switched
- Dot Matrix
P 12 switched
{regulated for
3 Low side
W |svp|svs 2 siches /Freq (< OUT_SNK ]
1 le:dhn outpuls
w EME Fitier 1 ,
T s startup

Obr. 15: Blokové schéma vnitiniho zapojeni FlexClusteru (prevzato z[5])
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4.2. Fyzické rozhrani modulu FlexCluster

Fyzické rozhrani modulu tvoii dvojice konektorti s piny umisténymi dle obr.16. Pfi
fyzické implementaci je nezbytné dodrzet vyrobcem specifikované parametry vstupi, obr.17 a
18.
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Obr. 16: Fyzicka rozhrani modulu FlexCluster [5]

A-vlevo, B-vpravo

Pin Funkce Pin Funkce
1 Freq Input 19 CAN 2 High
2 Freq Input 20 CAN 2 Low
3 Freq Input 21 Resistive Input (fuel sensor)
4 Freq Input 22 Resistive Input or digital input low
5 Digital Input 24 23 Resistive Input or digital input low
6 Digital Input 1 24 [TMR.30
7 Digital Input 2 25 TMR.15
8 Digital Input 3 26 Output sink / Frequency 2
9 LIN ground 27 Output sink / Frequency 3
10 LIN Data 28 LIN Power
11 Easylink Ground 29 Easylink Power
12 Easylink data 30 Digital Input 23
13 TMR.31 31 Resistive Input / digital input low
14 Output sink/Frequency 1 32 Analog Ground 1
15 Frequency Input GND 33 Analog Ground 2
16 CAN 1 High 34 Resistive or voltage or digital input low
17 CAN 1 Low 35 Resistive or voltage or digital input low
18 Alternator D+

Obr. 17: Specifikace pinii konektoru A [5]
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Pin Funkce Pin Funkce
1 External Buzzer + 13 Digital Input 13
2 External Buzzer - 14 Digital Input 14
3 Current Input 4-20mA 15 Digital Input 15
4 Digital Input 4 16 Digital Input 16
5 Digital Input 5 17 Digital Input 17
6 Digital Input 6 18 Digital Input 18
7 Digital Input 7 19 Digital Input 19
8 Digital Input 8 20 Digital Input 20
9 Digital Input 9 21 Digital Input 21
10 Digital Input 10 22 Digital Input 22
11 Digital Input 11 23 Analog Ground 3
12 Digital Input 12

Obr. 18: Specifikace pinii konektoru B [5]
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5.Blokovy popis skupin obsluhovanych
softwarem VECU

5.1. Napajeni

ODPOJOVAC, VST.

300

30

ALTERNATOR

GND trm.

GND freq.

GND analog.

U

VECU

ODPOJOVAC, VYST.
[ 1]

Porucha
Alternatoru

Obr. 19: Blokovy popis funkce VECU, napajeni.

Nejvétsi zmeéna v obvodu napajeni nastane zavedenim elektrického odpojovace baterie

do trasy potencialu 300. Ovladan bude vypinaem piipojenym také na potencial 300. Jeho

sepnuti informuje jednotku VECU, ktera zareaguje sepnutim vystupu ovladajicim odpojovac.

K opétovnému rozvodu napéti dojde vracenim vypinace do piivodni polohy.

Nezavisle na odpojovaci, tedy pfimo z baterie zlstane napajena pouze jednotka

VECU, do budoucna piipadné tachograf.

Skupina obslouzi také signalizaci poruchy alternatoru pomoci kontrolky.

Implementace: Vstupy: analogovy 6x, digitalni 1x.

Vystup: digitalni 1x
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5.2. Motor

FCAN
VECU Ruckovy ukazatel
otaéek motoru
I: Aktivace r_plynu DISPLAY
—
S
I: Start motoru
Aktivace r.plynu Vysoka Zhaveni

teplota motoru

Obr. 20: Blokovy popis funkce VECU, motor.

Informace o otackach, zhaveni a teplot¢ motoru ziskd VECU z CAN zprav od fidici
jednotky motoru.

Caste¢nd zména nastane u ruéniho ovladani otadek motoru. Aktivace i ovladani
zustane zachovano s rozdilem, ze pfislusna tlacitka nebudou pfipojena k tidici jednotce
motoru, ale k jednotce VECU. Ta poté informuje Fidici jednotku motoru pomoci CAN.

Tato zména ulevi kabelovym svazklim. Ovladaci tlacitka s VECU budou propojena
pouze v ramci kabiny (v pfipad¢€ propojeni s fidici jednotkou motoru je tieba vstoupit do
podvozku).

Implementace: Vstupy: digitalni 4x , CAN.
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5.3. PrisluSenstvi motoru

FCAN
VST.VYST.
MODUL
VECU
Chyba SCR Filtr pev.castic Mazani Obecna chyba ZavaZna chyba
[ +——— Vyhodnocovaci élen RUEIFOW ul_-:azatel vysky
hladiny paliva

Mouzovy dojezd

Obr. 21: Blokovy popis funkce VECU, prislusenstvi motoru.

Nové provedeni skupiny pfisluSenstvi motoru opét usetti nékolik dratovych spojeni.
Kontrolky chyba SCR (Selective catalyc reduction), filtr pevnych castic, mazani motoru,

zavazna a obecna chyba budou ovladany informacemi ze sbérnice.

Vyjimkou je snimani vysky hladiny paliva. Pro tuto variantu je FlexCluster vybaven
odporovym vstupem ovladajicim ru¢kovy ukazatel vysky hladiny paliva. S obvodem souvisi
kontrolka nouzového dojezdu, ktera zacne signalizovat pii poklesu paliva pod definovanou

uroven.

Implementace: Vstupy: analogovy 1x, CAN.
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5.4. Prevodovka

Zpatecka
]

4x4
C 1

:Uzé\rérkadif. VECU L — — DlSPLAY
L

Plazivy chod
/=

Axd Uzavérka [ PTO Plazivy chod
dif.

Obr. 22: Blokovy popis funkce VECU, prevodovka.

Z popisu elektroniky ptevodovky z kapitoly vyplyva, ze zde VECU pouze prevezme

signalizaci aktivace 4x4, uzavérky diferencialu, PTO a plazivého chodu.

Dalsi rozsifeni funkci VECU bude spocivat ve vyuziti displaye k zobrazeni
doplnujicich informaci.

Implementace: Vstupy: digitalni 4x, analogovy 1x
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5.5. Brzdy

Brzd. obloZzeni
L]

Parkovaci brzda
|

Vyska hladiny brzd. kapalin
[ Viskahiadiny bred. kapaliny

VECU

= — — ]

DISPLAY

Parkovaci brzda f Porucha brzd

Obr. 23: Blokovy popis funkce VECU, brzdy.

Brzdova soustava vyuzije 3 vstupy k ovladdani sdruzené kontrolky parkovaci brzdy a

poruchy brzd. K upfesnéni muze byt vyuzit display VECU.

Implementace: Vstupy: digitalni 3x
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5.6. Svétla
FF%“ DISPLAY,

Pred. Dol. L :l
- Potkavaci Pfed. Dol. P I
[ Dalkova Pfed. Hor. L ]
7 Mihova Pred. Hor. P ]
[ Homi VECU Botni L —
[ Levo Botni P 1
: Pravo Zadni L :l
7 Varovna Zadni P ]
[ Dalni Privés L ]

Privés P I

Vlevo Privés Homni Mihova Potkavaci | Dalkova Vprave

Obr. 24: Blokovy popis funkce VECU, svétla.

Svételna soustava se zavedenim VECU zméni castecné. Obvody svétel
potkavacich/dalkovych, mlhovych a prepinani hornich/dolnich zlstane zachovéano, zde VECU

pfevezme pouze ovladani kontrolek.

Zm¢éna nastane u svétel smérovych a varovnych. VECU pievezme funkci prerusovace
a na zéklad¢ aktivace vstupu bude prerusované spinat ptislusné vystupy. Nové nebudou
smérova svétla vedena spolecnym vedenim, ale kazd4d smérovka dostane vlastni vystup

Z diavodu mozné budouci indikace poruchy konkrétniho svétla.

Implementace: Vstupy: digitalni 5x, analogovy 3x,

Vystupy: digitalni 10x
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5.7. Pracovisté ridiCe

: Menu T+

: Menu \lf

VECU

Listovani chybami
] !

Listovani chybami
L1 !

Vyhrivani zrcatek
[

Dverni kontakt
]

— Sedadlo fidite

: Snimaé rychloméru

—— —

DISPLAY

TACHO

Repro+ /1

Nepiipoutany fidié

Repro-

Obr. 25: Blokovy popis funkce VECU, pracovisteé ridice.

Skupina pracovisté fidi¢e obsahne zbylé komponenty zvysujici komfort fidice. Bude
vyuzit vystup VECU urCeny pro akustickou signalizaci pii otevienych dvefich. Nové
pfibydou funkce vyhtivani zpétnych zrcatek a signalizace neptipoutaného fidice.

Display bude ovladan dvojici tlacitek. Jejich funkce je vysvétlena v kapitole 7.4.

Implementace: Vstupy: analogovy 3X, digitalni 5x

Vystupy: analogovy 2x
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5.8. Okna, skla

] Cyklovac Cyklovat ]
: Prvni chod VEC U Prvni chod :l
] Druhy chod Druhy chod ]
] Ostrikovat skla Ostiikovat skla ]

Obr. 26: Blokovy popis funkce VECU, okna, skla.

Zapinani stéracl zistane zachovano s rozdilem, ze ovladaci paka podvolantového
piepinace bude informovat vstup VECU. Ze schéma vyplyva, Ze kazdému vstupu bude
odpovidat jeden vystup. VECU pievezme funkci cyklovace a dob&hového relé. Vzhledem
k velkému proudu, ktery ovladani motoru stéraci vyzaduje budou vystupy clusteru pouze
ovlédat relé piislusnych chodu.

Zjednoduseni obvodu spociva v nahradé cyklovace a dob&hu a s nimi spojenymi
potfebnymi vodici.

Implementace: Vstupy: analogovy 4x

Vystupy: digitalni 4x

42



30

3
o B E &
E 5 = 3
= = —- = —-- =
S g1 gl 81!
¥ ¥ ¥ ¥
yava yAva
[] []
j - -
T ; X
Motor stéraca T Ostiikovac celniho skla

Obr. 27: Blokové schéma zapojeni obvodu stéracii s vyuzitim VECU
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6.Fyzicka implementace

Z blokového popisu funkci VECU vyplyva, ze k realizaci ndvrhu neni pocet vstupi
modulu FlexCluster dostate¢ny. Problém s malym poctem vstupl lze elegantné vyfesit
vyuzitim dal§iho modulu. VECU pak nebude piimo ovladat vystup, ale pres CAN sbérnici
posle ptikaz jinému modulu (pifevodniku), ktery jiz volnou kapacitu ma. V tomto piipadé byl
vybran pievodnik ICS-95065.

6.1. Modul 1CS-95065

Pin out of the connector

Obr. 28: Modul ics-95065 s umisténim pinu konektoru [6].

Vyraznou vlastnosti modulu 1CS-95065 je moznost kontroly proudovych pomért
v obvodu. To je vyhodné pfedev§im u obvodua svétel, kterd z tohoto diivodu budou vSechna

ovladana prevodnikem.

Zavedeni prevodniku do topologie CAN neni slozité a v budoucnu bude obdobné

feSeno témeér kazdé rozsifeni elektroinstalace.

Nevyhodou jsou rostouci naroky na sladéni softwaru jednotlivych komponent.
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Connector Pin Name Function for Pinout / Program

Pin
01 GHND Grownd
az AlS Analogue Input 5 0-30V
03 Al4 Analogue Input 4 0-10V
04 Al3 Analogue Input 3 0-10W
a5 AlZ Analogue Input 2 0-10V
06 Al Analogue Input 1 0-10W
a7 Al DB Analogue Input 0 0-10V
08 KL15 Activation Pin (KL15) DID
09 CAN-H CAMN High
10 CAM-L CAN Low
1 Adr. GND Address Ground
12 WVCC for 00-3 | Power Supply HSD Output 0-3
Analogue Input WO 0
13 oo
Digital Output OO0 and Status Output SOV 10 0-104
" o 4 Analogue Input WO 1 0-10W
Chigital Cutput 0O and Status Oulput 51711 0-104
Analogue Input VO 2 0-10W
15 oz
Digital Output D02 and Status Output S2/12 0-104
” - Aralogue Input KO 3 0-10W

Dhigital Output DO3 and Status Output S37 13 0-104
17 VCC for O4-7 Powear Supply HSD Oulput 4-7
Aralogue Input VO 4 0-10W

18 W0 4
Dgital Oufput DO4 and Status Oufput S4/ 14 0-104
Analogue Input WO 50-10 W
19 Wo 5 . =
Digital Output DOS and Status Oufput S5 715 0-104
Drgital Input 1K0 6 - On = 5.5V [Off < 4.5V
20 WO &
Digital Output DO6 and Status Oufput SG6 1 15 0-104
igital npul /0 7 - On = 6.5V JOff < 4.5V
21 Wo v - e
Digital Output DOT and Status Oufput ST 117 0-104
22 Adr. Single Wire Address DI2

Obr. 29: Specifikace pinit modulu ICS-95065 [6].

Prozatim budou vyuzity dva ptevodniky. Prvni Kjiz zminénym svétlim, druhy
poslouzi k ovladani stérac¢ti. Neni vSak vylouceno, ze zbylé vstupy budou vyuzity i pro
obsluhu jiné funkéni skupiny.
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6.2. Vnitini zapojeni modulu ICS-95065

0=33.34V

12 bits

Alo-4 1
0-11.34V
12 bits
Addr
Gnd Address
Fower supply
loff ~500pA

Vnitini zapojeni modulu 1CS-95065 je na obr. 30, popis pind na obr. 29. Zakladem je
mikrokontrolér Freescale HCS08DZ s taktovaci frekvenci 40MHz. Pro analogové vstupy jsou
ur¢ena rozhranni Al 0 az Al 4 pro vstupni napéti do 10V, pro vySsi napéti je vstup Al 5, na
ktery je mozné privést napéti az 30V. Vstupné - vystupni piny I/O 0 az I/O 7 mohou slouzit
jako analogové vstupy pro signély do 10V s rozlisenim 12 bitt, nebo jako analogové vystupy
s maximalnim vystupnim proudem 10A. Implementovana je také jednotka pro komunikaci po

Analogue input 0-30W

Al 5

Analogue inputs 0=10V “

I
WVNOS050K-E

Freescale
HCS08DZ

£

1.8+ 2B+ KL15

1.B+ 4
DO-3 4
10Uk appron. 12 bits
III
4y input 10 0-3
0-11.34V
12 bits
IS0 11898
Physical layer CAN
High speed _
L
JI
WYNOSD50K-E 2 B+ 4
i
D4-7 4
104 appron. 12 bits
III
4 input 1D 47 ||
0-11.34V
12 bits

Obr. 30: Blokové schéma vnitiniho zapojeni ICS-95065 [6].

sbérnici CAN véetné fyzické vrstvy daneé normou 1SO11898.
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6.3. Prirazeni pind modulu FlexCluster

Pin Funkce Pin Funkce

1 Menu nahoru - in. 15

2 Menu dold - in. 20

3 Snimat rychloméru - in. 21 Hladina paliva - in.

4 Zpatetka - in. 22

5 Vyhfivani zrcatek - in. 23

5] 24 300 -in.

7 Listovani chybami nahoru - in. 25 30 - in.

8 Listovani chybami doll - in. 26

9 27

10 28

11 29

12 30

13 GMND - in. 31

14 32 GMND - in.

15 GMND - in. 33

16 FCANH 34

17 FCAMN L 35

18 Alternator - in.

Tab. 7: Zapojeni pinit FlexClusteru, konektor A.

Pin Funkce Pin Funkce
1 Repro+out. 13 Plazivy chod - in.

2 Repro - out. 14 Swétla horni - in.

3 15 Svétla spodni - in.

4 Sedadlo fidiée - in. 16 Aktivace rué.plynu - in.
5 Brzdové obloZeni - in. 17 Otacky motoru +in.
6 Parkovaci brzda - in. 18 Otacky motoru - in.
7 Svétla potkavaci - in. 19 Start motoru - in.

8 Svétla dalkova - in. 20 Snimat vysky brzd.kapaliny - in|
9 Svétlo mlhoveé - in. 21 Dvefni kontakt - in.
10 Uzavérka dif. - in. 22 El.Odpojovat - in.
11 Spinat 4x4 - in, 23

12 PTO - in.

Tab. 8: Zapojeni pinii FlexClusteru, konektor B.
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6.4. Prirazeni pinit moduli ISC-95065

Pin Funkce

1 GMND - in.

2

3 Pravo-in.

a4 Levo - in.

5 Varovné - in.

il

7

8 30-in.

9 FCANH

10 FCAML

11

12 30-in.

13 Smér.pfedni, spodni P - out.
14 Smér.piedni, spodni L - out.
15 Smér. Bodni P - out.

16 Smér. Boéni L - out.

17 30-in

18 Smér.piedni, horni P - out.
19 Smér.pfedni, horniL - out.
20 Smér.zadni P - out.

21 Smér.zadni L- out.

22

Fin Funkce
1 GMD - in.

2

3 Cyklovac - in.

4 Prvni chod - in.

5 Druhy chod - in.

3] Ostrikovac - in.

7

a8 30-in.

9 FCAMNH

10 FCAML

11

12 30-in.

13 Ostfikovac - out.
14 Prvni chod - out.
15 Druhy chod - out.
16

17 30-in

18

19 El.Odpojovac - out.
20 Smér.piivés P - out.
21 Smér.pfivés L - out.
22

Tab. 9: Zapojeni pinit moduliit ISC-95065.

Svétla — vlevo, Stérace - vpravo
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6.5. Nové navrZzena topologie CAN

Ridici jednotka

motoru FlexCluster Pievodnik 1 Prevodnik 2 OBD konektor

CAN H

El L CANL

Obr. 31: Nové navrzend topologie sbérnice CAN
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7.Zobrazeni displaye Modulu FlexCluster

7.1. Inicializaéni okno

Inicializa¢ni okno nab&éhne po kazdém startu, kterému bude predchazet pouziti
elektrického odpojovace. Po uplynuti péti vtefin se piepne na okno provozni.

ZEBRA

1S YOUR UTILITY SOLUTION
Ver.xx

Obr. 32: Inicializacni okno displaye
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7.2. Pracovni okno displaye

Pracovni plocha 1

Pracovni Pracovni
plocha 2 plocha 3

Pocet ujetych km Pocet motohodin

Pocet najetych km celkem

Obr. 33:Pracovni okno displaye

Na obr. 31 je zobrazeno rozdéleni okna na segmenty, které jsou permanentni, nebo

proménné.
Permanentni:

Udaje jsou zobrazeny po celou dobu aktivity provozniho okna.
Cv'as I

Format ¢asu bude 24 hodin s vyuZitim dvou ¢islic pro hodiny i minuty.

Pocet najetych kilometrii km: R

51



Pocet celkem najetych kilometrit km: ,

Pocet motohodin h: ,

Proménné:

Obsah sd¢leni se méni dle provozniho stavu vozidla, nebo momentélni potieby
obsluhy vozu.

Pracovni plocha 1

Obsah plochy je defaultné€ prazdny, vyuzije se v piipadé chybového hlaSeni
»SERVICE®, nebo k zobrazeni niZze uvedenych parametra.

Vyvolani parametrt a jejich pfepinani probiha pomoci tlacitka listovani v MENU.

e Procentuelné vyjadiené mnozstvi paliva v nadrzi

50% :l

e Vi

e Primérna spotteba

e Otacky PTO

V piipadé€ vyskytu chyby v okamziku promitani vySe uvedenych parametrti
napis SERVICE piekryje vSe ostatni.

SERVICE
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Pracovni plocha 2
Defaultn¢ prazdna. Vyuzita pouze v ptipad¢ aktivace nasledujicich funkei:

o 4x4

o Uzavérka diferencialu

e PTO

Pracovni plocha 3

VyuZita stale. Informuje obsluhu vozu o rychlostnim médu vozidla prepindnim napist
FAST / SLOW pro rychly a pomaly chod.

e Rychly chod

FAST
SLOW
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7.3. Okno nastaveni

Umoznuje jednoduché nastaveni parametri uvedenych na obr.32.

cas jas kontrast zpét

00 : 00

o0

50

Obr. 34: Okno nastaveni displaye
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7.4. Ovladani displaye

Ovladani probihd pomoci dvou tlacitek.

7.4.1 Tlacitko MENU

Jednozvratné, slouzi k vyvolani okna nastaveni, zacatku, potvrzeni a konci editace.

Pro vyvolani okna nastaveni je nutné podrzet tlacitko po dobu 5 s. Ostatni operace
nejsou ¢asoveé omezeny, staci pouze stisknout.

Obr. 35: Funkce tladitka MENU

7.4.2 Tlacditko Listovani v MENU

Dvouzvratné, slouzi k ptepinani obsahu pracovni plochy 1 a zméndm
parametri v okn¢ nastaveni.

Obr. 36: Funkce tlalitka Listovani v MENU
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8.Zavér

Prvni ¢ast prace se zabyva mapovanim soucasné¢ho stavu elektroinstalace. Mapovani
probéhlo praktickym meéfenim na jiz vyrobeném vozidle a vysledkem jsou podklady pro
vyrobu kabelovych svazkl. Spravnost méfeni byla ovéfena vyrobou prototypové sady svazki

a naslednym ozivenim vozidla.

Zbyla Cast prace je vénovana modernizaci vozu. Cilem modernizace je zvySeni
konkurenceschopnosti vozidla na trhu a pfiprava na zménu motoru, ktery spliiuje emisni
normy EURO 6.

rrrrrr

vytvoii modul FlexCluster. Modul zaroven piebira funkci pfistrojového panelu.

Samotné zavedeni modulu snizuje naroky na kabelové svazky. Omezené moznosti
fyzického rozhrani modulu jsou vyfeSeny pomoci ptevodniki. Vyhodou pouziti pievodniku je
jednoduché ptipojeni na sbérnici piedstavujici nepatrny zésah do elektroinstalace. Timto
krokem jsou vyrazné zjednoduseny piipadné dal§i a inovace, véetné jiz zminéné zmény
motoru.

V posledni kapitole je popsan jednoduchy navrh vyuziti displaye FlexClusteru.
Vyuziti displaye miize byt velice riznorodé. Lze jej vyuzit jak k zobrazeni indikacnich
prvki, které nejsou soucasti FlexClusteru, tak ke sledovani riznych provoznich stavu vozidla.

Poznatky shrnuté v této diplomové praci jsou zakladem modernizace elektroinstalace
vozidla ZEBRA a podkladem pro navrh kabelovych svazku jiz s fidicim systémem.
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Seznam priloh

A Zaznam zprav motoru méteny na OBD konektoru
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A Ziznam zprav motoru méreny na OBD
konektoru

Zaznam byl pofizen pfi statické poloze vozidla. Béhem méfeni dochazelo pouze ke

zménénam otacek motoru pomoci pedalu akceleratoru a rucniho nastaveni.

Vysledkem je vytvofeni piehledu veli€in, které je fidici jednotka schopna sledovat

a které mohou byt vyuzity béhem modernizace

HoverenJll N W OV B W W W e

i Vymazat 55 Zdroje & Nastroje  |su Grafy Konec O programu

|— Davka
_ J C:Alszershevzenhi\DeskiophUCINT 3\Zebra_motor.can
21734
m Stramy % Weliing
Arb.ID | Ext | Prinr| Page | res. | Zprava | Jméno PGN hex | BGN dec| Zdroj
@GCFGMGG x 3 EEC1 Electronic Engine Controller #1 FO04 61444 @ 00 Motor
@GCFGGSGG x 3 EEC2 Electronic Engine Controller #2 FO03 61443 @ 00 Motor
EA18FEEF00 x a EFLF Engine Fluid Level/Fressure FEEF 65263 B 00 Motor
EA18FEF200 x [ FE Fuel Econcomy FEF2 65266 [ 00 Motor
EA18FES200 X [ Motor?
EA18FEF100 X [ CCVs Cruise Control/Vehicle Speed FEF1 65265 (it 00 Motor
EA1E8FDTEOO X [ Motor?
= 18ECFF00 x & mFEE3_0OC0bam Configuration BAM ECFF §0671 Hf 00 Motor
B 13EBFFO0 X [ mFEE3_00pck Multipacket EBFF 60415 Ef 00 Motor
EA18FEBDOO X [ Motor?
EA18FEE400 X [ 5D Shut-down FEE4 65252 Hf 00 Motor
EA18FEEEQND x [ ENTEMP Engine Temperature FEEE 65262 H 00 Motor
= 18FEF500 b4 [ AMCOND Ambient conditions FEF3S 65269 Ml 00 Motor
=3 1EFEF&00 X & INCOND Inlet/Exhaust conditions FEF& 65270 Hf 00 Motor
E31EFEFT00 X & VEF Vehicle Electrical Fower FEF7 §5271 B 00 Motor
EA18FEFFO0 X [ Motor?
4 3
-6

Msg: | 21734 Ms:| 414436 Juf/Max| 7 670  Dalsiza ms:

Zpravy vysilané tidici jednotkou motoru
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[ CANTrees REPLAY.

T =

éf Vymazat gﬁ Zdroje $ Mastroje = Grafy O pregramu
Davka
lEI ZSJSS— |1— — PAUZA — C:hzershevzenhhDesktophICINT 3Zebra_mator. can
;ﬁ Stiomy | Zpravy | ,@ Veliting
Velting [ Aktusin | Rozsah [ Jedn. | Zprava -
ihy Rizeni krout momentu Wolhobéh  [Molhobéhdkceler.. ] EECT: 1/1-4; spr 893
@ Ridizem pozadovang KM 1) 0-65 % EECT: 2; spr: 512; %; a=1 b=-125, 0..100
@ Aktudini KM 27 0-128 % EECT: 3; spre 513 %; a=1 b=-126,0.700
& Otaiky matoru 802 0-1954  rpm EEC1: 4-5; spn: 190; rpm; a=0,125 b=0, 0..3000
oe
i
i
it
& Poloha akeelerdton 1) 0-9 X EECZ 2; spr: 91; % 2=0,40000000 b=0, 0100
& Zatizeni pfi akt.otadkach 38 0-128 % EECZ 3;spr: 92: %; a=1 b=0.0.700 =
@ Délkowp akcelerstor 1020 1020-1020 % EECZ: 4; spr 974; %; 5=0,40000000 b=0, 0,700
@ Tlak dodévky paliva 1020 1020-1020 kPa EFLF: 1; spr: 94; kPa; a=4 b=0, 0..1000
@ Estorankcase blowby pressure 13 13-13 kPa EFLP: 2: spr: 22; kPa; 5=0.05000000 b=0, 0.12.75
@ Hladina oleje v motomu 102 102-102 % EFLP: 3: spr: 98; % a=0,40000000 b=0, 0..100
& Tlak nleje v motor B04 0-684 kPa EFLP: 4 spr: 100; kPa; a=4 b=0, 0.1000
@ Tlak v klikowe skifni 261,99 261,93- 26193 kPa EFLF: 5-E; spre 101, kPa; a=0,0078125 b=-250, -250..261 9522
@ Tlak chladiva 510 510-510 kPa EFLP: 7: spr: 109; kPa; a=2 b=0, 0500
& Hladina chladiva 102 102-102 % EFLP: 8; spr: 98; %; 2=0,40000000 b=0, 0100
& Pritok paliva 1,50 0,00-220 lhed FE: 1-2; spn: 183; I/had; 2=0,05000000 b=0, 0..5000
@ Okaméits spotfeba 0,000 0,000 127,000 km/l FE: 3-4; spr: 184; kml; 2=0,00195312 b=0, 0.100
@ Prtmémd spatfeba 127338 127935 -127.938  km/| FE: 56 spr: 185 km/1; a=0.00735312 b=0. 0.100
& Poloha skitici klapky 102 102-102 % FE: 7. sprc 51; %: 5=0.40000000 b=, 0..100
s
00
ib Parkovaci brzda YyYpRLtD [wwpriata]  [] CCWS: 1/3-4; spre 70
oe
1o Cruise control aktivri YypRLto [vwprata]  [] CCWS: 4/7-2; spre B35
B Cruise contral modng 10 CCWS: 4/3-4; spn: B9E
10 Provozni brzda YypRUto [ewprta] ] CCVS: 4/5-6; spn: 597

Ptehled veli¢in obsazenych ve zpravach motoru — ¢ast 1.

& Teplota chladiva maton 28 20-28 °C ENTERP: 1; spr: 110; °C; a=1 b=-40, 0..150
& Teplota paliva 22 22-28 °C EMNTEMP: 2: spr: 174; °C; a=1 b=-40, 0..150
& Teplota olsje maton 274 N2-274 °C ENTEMP: 3-4; spr: 175; °C; a=0,03125 b=-273, 0..200
& Teplota olsje tuba 1775.0 1775.0-1775.0 °C EMTEMP: 5-B; spr: 176; °C; a=0,03125 b=-273, 0..200
& Teplota mezichladite moton 215 215-215 °C EMTEMP: 7: spr: 52; °C; a=1 b=-40, 0..150
& Otevieni termostat mezichladize 1020 1020-1020 % EMTEMP: 8: spr: 1134; %; a=0,40000000 b=0, 0..100
& Barometrick) tak 975 975-975 kPa AMCOND: 1; sprc 108; kPa; 2=0.5 b=0, 0.127.5
& Teplota v kabing 1775.0 1778.0-17750 °C AMCOMD: 2-3; sprc 170; °C; a=0.03128 b=-273. 0.120
& Teplota okalniho vaduchu 17750 1778,0-1775.0 *C AMCOND: 4-5; spr: 171 °C; &=0,03125 b=-273, -20..50
& Teplota vaduchy séni 215 215-215 °C AMCOND: B; sprc 172;°C; a=1 b=-40, -20..80
& Teplota vozovky 1775.0 1778,0-1775.0 *C AMCOND: 7-8; sprc 79; °C; a=0,03125 b=-273, -20..80
@& Tlak gistite veduchu séni 985 7 5-101.0 kPa IMCOMD: 1; spre 81; kPa; a=05b=0, 0,100
& Pl tak 1] 0-18 kPa INCOMD: 2; spr: 102; kPa; a=2 b=0, 0.300
[Vl @ Teplata saciho potrubi 22 22-23 °C IMCOMD: 3; sprc 105; °C; a=1 b=-40, 0150
Ooe
& Rozdilovi Hak vaduch filtng 12,75 1275-1275 kPa IMCOMD: 5; spr: 107 kPa; 2=0.05000000 b=0, 0.12,75
& Teplota wifuk. plyri 3ETE 233-8894 °C INCOMD: 6-7; spn: 173; °C; a=0,03125 b=-273, 0..1000
& Rozdilovi tak filru chladiva 1275 1275-1275 kPa INCOMD: 8; spr: 112; kPa; a=05b=0, 01275
[#] & Proud baterieii 255 255 - 255 A WEP: 1; spr 114 A; a=1 b=0. 0..255
V1 & Proud altematoru 255 285-255 A WEP: 2:spr 115; A a=1 b=0, 0255
& Napati altematon 3276.75 327EFE-327EFE W WEP: 3-4; spr 167 a=0,05000000 b=0, 0..36
@ Elektické napéti 14,00 1010-14.08 W WEP: B-6; spr: 168; % a=0,05000000 b=0, 0..36
& Mapéti na vstupu ECL [odpajovang) 14,00 1010-1405 W WEP: 7-8; spri 158;Y; a=0,05000000 b=0, 0..36
a4
{77
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Prehled veli¢in obsazenych ve zpravach motoru — ¢ast 2.
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Pribéhy vybranych veli¢in zprav motoru
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