Elektronisch

gesteuerte
Aufhiingung SCS

LANCI.A Fiat Automobil AG
Ressort Service
Ausbildungscenter
August 1996 — 760 800




LANCIA k Aufhingungen und Réader
| Inhalt

Seite

ELEKTRONISCH GEREGELTE RADAUF-
HANGUNG (SCS)

- Allgemeines

- Arbeitsweise

- Anordnung der Bauteile im Fahrzeug
- Schaltplan

KONTROLLIERTE AUFHANGUNGREGE-
LUNG (APA-KYB)

SCHEMA DER INFORMATIONEN AN
EINGANG/AUSGANG DER STEUERUNG
VON/ZU DEN STELLGLIEDERN

ELEKTRONISCHES STEUERGERAT

- Pinbelegung der Steckverbinder der Steuerung

Einstellungen

- Berechnung der Lenkraddrehung und der
Betdtigungsgeschwindigkeit

- Selbsteinstellung des Lenkwinkels auf null Grad

Berechnung der Fahrzeuggeschwindigkeit

- Diagnose

Recovery

OPTOFUHLER DER LENKUNG
UNTERBRECHER
PRORAMMWAHLSCHALTER
VERTIKALSCHWINGUNGSFUHLER

FAHRGESCHWINDIGKEITSFUHLER

EENNEN I O

8

9

10
11

15
16
16
17
19
20
22
26

26




LANCIA k Aufhingungen und Riader
Elektronische Aufhingungsregelung

ALLGEMEINES

Der Wunsch nach einem immer héheren Komfort und einem besseren Fahrverhalten hat in jlingster Zeit zur
Entwicklung von Radaufhdngungen gefiihrt, die herkdmmlichen Systemen weit iberlegen sind.

Der Zweck der Neuerungen besteht darin, auch unter kritischen Bedingungen ein optimales Fahrverhalten
und damit Sicherheit als auch ein hohes Ma8 an Komfort zu gewihrleisten.

Um das Verstindnis der Arbeitsweise der neuen Radaufhingung zu erleichtern, sollten zunichst einige
grundlegende Konzepte erldutert werden.

Die Radaufhéngung umfaBt alle Organe zwischen Ridern und Fahrgestell des Fahrzeugs. Sie hat drei Auf-

gaben:

- Schutz der verschiedenen mechanischen Teile des Fahrzeugs durch Démpfung der St68e und Vibrationen,
die durch die StraBenunebenheiten hervorgerufen werden;

- Gewihrleistung eines méoglichst hohen Komforts;

- Verbesserung der StraBenlage.

Um einen guten Komfort zu erreichen, miissen die verwendeten Bauteile der Radaufhingungen (Federn und
StoBdampfer) so abgestimmt werden, daB ihre Merkmale oft im Gegensatz zu den stehen, die fiir Sicherheit
und StraBenlage erforderlich wiren. In der Tat verbessern “weiche” Einstellungen (SOFT) den Komfort,
“harte” Einstellungen (HARD) dagegen die StraBenlage.

Der Hersteller wihlt anhand der Merkmale und Leistungen des Modells die geeignete Einstellung.

Durch den Einsatz der Elektronik und den Fortschritt der Technik ergeben sich neue Moglichkeiten zur wei-
teren Verbesserung der Komforts und des Fahrverhaltens des Fahrzeugs. Folgende Parameter spielen eine
wichtige Rolle:

- Merkmale der Dimpfungselemente (StoBdimpfer);

- Merkmale der Federelemente (Hérte von Federn, Stabilisator, Buchsen, Puffern).

Auf Grundlage dieser Elemente konnen zwei Typen von Radaufhingungen unterschieden werden:
A - Traditionelle Radaufhidngungen;

B - Elektronische Aufhdngungsregelung (S.C.S.).

A - Traditionelle Radaufhingungen

Die Einstellung der Dimpfung des StoBddmpfers kann bei geinderten Einsatzbedingungen nicht gedindert
werden.

In diesem Fall wird die Einstellung der StoBdimpfer beim Entwurf so gewahlt, daB die Merkmale jedes ein-
zelnen Modells beriicksichtigt werden.

B - Elektronische Aufhingungsregelung (S.C.S.)

Das System erlaubt eine Anderung der Einstellung der StoBdidmpfer je nach Fahrbedingungen und StraBen-
beschaffenheit.

Die Anlage kann in Echtzeit von einer harten Einstellung zu einer mittelharten oder weichen Einstellung und
umgekehrt wechseln, je nachdem welche Signale sie von den Fithlern erhilt, die die Fahrtbedingungen des
Fahrzeugs feststellen.

Das System ist bevorzugt auf Sicherheit und Fahrkomfort ausgelegt. Die Einstellung der vorderen und hinte-
ren StoBdimpfer wird tber folgende Merkmale bestimmt:

- gewdhltes Programm (AUTO - SPORT);

- Fahrstil des Fahrers;

- StraBenbeschaffenheit.
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ARBEITSWEISE

Diese Anlage erlaubt dem Fahrer die Wahl zwischen zwei Betriebsweisen, indem er den Schalter ”AUTO” -
”SPORT” am Armaturenbrett betitigt:

- Funktion "AUTO” (Schalter nicht betitigt) und griine Kontrolleuchte AUTO” leuchtet;

- Funktion ”SPORT” (Schalter betitigt) und gelbe Kontrolleuchte "SPORT” leuchtet.

Arbeitsweise in der Betriebsweise "AUTO”

Bei "AUTO?” erfolgt eine stindige Anpassung des Dimpfungsgrades in Abhéngigkeit von den Eingangssig-
nalen innerhalb des von der Anlage vorgesehenen Verstellbereiches: weich ”SOFT”, mittel "MEDIUM?”,
hart "THARD”.

Mit der Einstellung ”AUTO” wird ein Programm aktiviert, das automatisch in Abhingigkeit von den Fahr-
bedingungen des Fahrzeugs und der StraBenbeschaffenheit einen der drei mdglichen Ddmpfungsstufen
”SOFT”, "MEDIUM” und "HARD” auswahlt. ‘

In der Praxis werden die Signale des:

- Raddrehzahlfihlers (2),

- Lenkfiihlers (3),

- Vertikalschwingungsfiihlers (4)

so verarbeitet, daB das elektronische Steuergerit (1) die vier Unterbrecher (5) der StoBddmpfer mit Strom
versorgen kann und eine Anderung der Einstellung in Echtzeit iiber die Stufen hart, mittel, weich und umge-
kehrt durchfiihrt.

Arbeitsweise in der Betriebsweise "SPORT”

Bei dieser Einstellung bleibt die Einstellung "JHARD” der Aufhingungen stindig eingestellt, so daB das
Fahrverhalten des Fahrzeugs sehr sportlich ausgelegt ist.

Diagnose

Das System besitzt ein Programm zur ”Eigendiagnose”, das stindig die Bauteile der Anlage priift. Im Falle
einer Storung wird die Einstellung "THARD” (Sicherheitsbetrieb) eingestellt und der Fahrer wird iiber die
Storung durch die Anzeige im Display des Infocenters informiert.

HINWEIS In den folgenden Zeichnungen und Schaltplinen sind die Steckverbinder, soweit nicht anders ange-
geben, von der Steckerseite gezeigt, nicht von der Kabelseite.
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HINWEIS Die Nummern innerhalb der gestrichelten Kiistchen geben die Nummer des Steckers an, der in der
Legende der Schaltpline genannt ist (siehe Abschnitt 55).

Steuerung der Aufhingungsregelung
Masse der Steuerung

Unterbrecher und Stellsignal vorne links
Unterbrecher und Stellsignal hinten links
Unterbrecher und Stellsignal hinten rechts
Unterbrecher und Stellsignal vorne rechts
Schalter fir Programmauswahl
Kontrolleuchte ”AUTO”

PRNANE LD

9. Kontrolleuchte "SPORT”

10. Infocenter

11. Sicherung der Steuerung (7,5 A)

12. Fahrgeschwindigkeitsfiihler

13. Vertikalschwingungsfiihler

14. Optofiihler der Lenkung

15. Diagnoseabgriff fiir F-L-Diagnosetester
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Optofiihler der Lenkung und zugehérige Steckverbinder

Vertikalschwingungsfiihler
und zugehorige Steckverbinder
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KONTROLLIERTE AUFHANGUNGREGELUNG (APA KYB)

Sie besteht aus einem 6ldynamischen UnterdruckstoBdimpfer, bei dem die oberen Ventile fiber einen Unter-
brecher betétigt werden, so daBl die Ddmpfung verdndert wird.

Die Einstellung der internen Ventile erfolgt so, daB:

a) 25% der Dampfung von den unteren Ventilen (1) erzeugt werden;

b) die Gibrigen 75% der Dampfung von den oberen Ventilen (2) erzeugt werden, deren Betdtigung {iber einen
Unterbrecher erfolgt.
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Schnitt durch den StoBdimpfer am Ventil

1. Untere Ventile H = Hard, harte Einstellung
2. Obere Ventile H-M = Medium, mittlere Einstellung
3. Kanal fiir Olriicklauf H-M-S = Soft, weiche Einstellung
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StoBdampfer vorne
Diagramm der Dampfung in Abhingigkeit von der Geschwindigkeit der StoBdimpferspindel
1. Zusammendriicken
2. Ausdehnung
daN
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StoBdampfer hinten

Diagramm der Dimpfung in Abhingigkeit von der Geschwindigkeit der StoBdampferspindel
1. Zusammendriicken
2. Ausdehnung
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LANCIA k

SCHEMA DER INFORMATIONEN AN EINGANG/AUSGANG DER STEUERUNG VON/ZU DEN
FUHLERN/STELLGLIEDERN

WP B WD =

Steuerung der Aufhangungsregelung

Stromversorgung der Steuerung (von + 15)
Programmwahlschalter und zugehorige Kontrolleuchten
Fahrgeschwindigkeitsfibier

Vertikalschwingungsfithler

Optofiihler der Lenkung

Unterbrecher (in die StoBdiampfer integriert)

Infocenter (Anzeige von Mingeln)

F-L-Diagnosetester

P3UOBAGO1
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ELEKTRONISCHES STEUERGERAT (Magneti Marelli MCA 200)

Die Steuerung weist zwei Stecker auf: einen mit 12 Pins und einen mit 18 Pins.

Sie betétigt die Stellglieder des Systems tiber die Interfaces am Ausgang in Abhiéngigkeit vom Zustand der an
die Steuerung angeschlossenen Fiihler.

Die Steuerung besitzt einen Schaltkreis fiir Empfang und Codierung der Daten (1) und (2), einen Mikropro-
zessor (3) zur Verwaltung der Daten und eine Reihe von Speichern (4), in denen alle notwendigen Program-
me zur Steuerung der Anlage enthalten sind, die Treiber (5) und (6) zur Betétigung der Stellglieder und
schlieBlich einen Diagnoseabgriff (7) zum AnschiuB des F-L-Diagnosetesters.

HINWEIS Die Steuerung muf mit einer Spannung zwischen 10 Volt und 18 Volt versorgt werden. Wird sie
fiir eine bestimmte Zeit mit einer Spannung von weniger als 10 Volt versorgt (Ziindschliissel einge-
fiihrt und Batterie teilweise entladen), sendet sie ein Storungssignal, auch wenn keine Defekte vorhan-
den sind.

Das Lischen dieses Signals aus dem Speicher mup8 mit dem F-L-Diagnosetester erfolgen.
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Blockbild der Steuerung der Aufhingungsregelung

Digitale Eingéinge (Fahrzeuggeschwindigkeit, Lenkung, Stellung der Unterbrecher, Programmwahlschalter)
Analoge Eingénge (Beschleunigung, Batterie)

Mikroprozessor |

Speicher

Signaltreiber (Kontrolleuchten)

Leistungstreiber (Unterbrecher)

Treiber fur F-L-Diagnosetester

Interne Stromversorgung der Steuerung (5 V)

Stromversorgung der Fihler (Lenkung, Beschleunigung)

A e A Rl S
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PINBELEGUNG DER STECKVERBINDER DER STEUERUNG
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Stromversorgung der Steuerung (iiber + 15)
Programmwahlschalter ”AUTO” ”SPORT”

STR1 Signal des Optofiihlers der Lenkung

B1 Anzeige der Stellung des Unterbrechers vorne links
A3 Anzeige der Stellung des Unterbrechers hinten links .
NICHT BELEGT

STR2 Signal des Optofiihlers der Lenkung

Signal fiir Fahrzeuggeschwindigkeit

A2 Anzeige der Stellung des Unterbrechers vorne rechts
B2 Anzeige der Stellung des Unterbrechers vorne rechts

. Al Anzeige der Stellung des Unterbrehers
. B3 Anzeige der Stellung des Unterbrechers hinten links

. A4 Anzeige der Position des Unterbrechers hinten rechts

. Stromversorgung des Optofiihlers der Lenkung (+5 Volt)

. ACC. Signal des Vertikalschwingungsfiihlers

. STRZ Signal des Optofiihlers der Lenkung

. Serieller AnschluB K fiir F-L-Diagnosetester (bidirektional)
. MOT4 Steuerung des Unterbrechers hinten rechts

. Serieller AnschiuB L fir F-L-Diagnosetester

. Signal iiber Storung der Anlage

. Masseanschluf3 Vertikalschwingungsfiihler

. B4 Anzeige der Stellung des Unterbrechers hinten rechts

. Stromversorgung des Vertikalschwingungsfiihlers (+ 5 Volt)
. MOT!]1 Steuerung des Unterbrechers vorne links

. MOT?2 Steuerung des Unterbrechers vorne rechts

. MOTS3 Steuerung des Unterbrechers hinten links

. MasseanschluB Steuerung

. MasseanschluB Optofiihler der Lenkung

. Kontrolleuchte ”"SPORT”

. Kontrolleuchte "AUTO”

vorne

P3U10AGOT
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EINSTELLUNGEN

Wenn alle Fihler funktionstiichtig sind, die Verkabelung keine Mingel aufweist und der Programmwahl-

schalter auf ”AUTO” steht und die griine Kontrolleuchte leuchtet, steuert die Steuerung die vier Unterbre-

cher und wéhlt die Einstellung "HARD” oder "MEDIUM” oder SOFT” anhand folgender Parameter:

- Fahrzeuggeschwindigkeit (vom betreffenden Fiihler festgestellt);

- Beschleunigung/Verzégerung in Langsrichtung des Fahrzeugs;

- Anderung der Beschleunigung/Verzogerung in Lingsrichtung des Fahrzeugs;

- Beschleunigung in vertikaler Richtung des Fahrzeugs (festgestellt vom betreffenden Fiihler und gefiltert
entsprechend zur Rad- und Karosseriefrequenz);

- Winkelposition des Lenkrads (vom betreffenden Fiihler festgestellt);

- Drehgeschwindigkeit des Lenkrads;

- Stellung der Unterbrecher (von den Stellungsfiihlern festgestellt).

Betrieb in der Einstellung ”SPORT”

Diese Funktion hilt die Einstellung "THARD” der Aufhidngungen iiber den gesamten Geschwindigkeitsbe-
reich des Fahrzeugs so konstant, da das Fahrzeug fast das Fahrverhalten eines ”Rennwagens” aufweist.

Betrieb in der Einstellung ”AUTO”

Im Automatikbetrieb wihit die Steuerung eine ”Basisdimpfung”, die von der F ahrzeuggeschwindigkeit ab-

hangig ist, sowie einen bestimmten Ddmpfungsgrad fiir jede einzelne der verfiigbaren Dampfungsstufen, wo-

bei dann die starrste Einstellung der verfiigbaren Moglichkeiten gewéhlt wird.

All%emein wechselt das System von der gewihlten Einstellung zur nichsten unter folgenden Bedingungen:

- Plétzliche Fahrtrichtungsinderungen aufgrund von Fahrbahnhindernissen oder engen Kurven;

- StraBenrillen oder -unebenheiten, die zu einer starken Schwingung der Karosserie und/oder der Rider
fithren;

- heftige Beschleunigungen oder Bremsungen (von der Steuerung berechnet anhand der Anderungen des
Signals der Fahrzeuggeschwindigkeit pro Zeit).

1. Geschwindigkeit des Fahrzeugs

Diese Strategie stellt fiir beide Achsen des Fahrzeugs den gleichen Dimpfungsgrad ein. Die Dampfung ist
abhingig von vier Geschwindigkeitsstufen.

a) Von 0 bis 4 Km/h Einstellung "HARD”

Bei einer Geschwindigkeit bis 4 Km/h wihlt die Steuerung immer die Einstellung "HARD”, da das elektro-
nische Steuergerét aufgrund der niedrigen Frequenz kein eindeutiges Signals des Tachometerfiihlers erhilt,
und somit die Sicherheitseinstellung, die die geringste DAmpfung bietet.

b) Von 4 bis 6 Km/h Einstellung "MEDIUM”

In diesem Geschwindigkeitsbereich betitigt die Steuerung die Unterbrecher so, daB die Einstellung "MEDI-
UM?” gewidhlt wird, die einen Ubergangszustand darstellt und den Fahrkomfort verbessern hilft.

¢) Von 6 bis 130 Km/h Einstellung ”SOFT”

Nur in diesem Geschwindigkeitsbereich wihlt die Steuerung die weiche Einstellung, um den Fahrkomfort zu
verbessern.

11
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HINWEIS  In jedem Fall wird immer die hérteste Dimpfung gewdhlt, wenn eins der Fiihlersignale dazu Ver-
anlassung gibt. Auf diese Weise gewdhrleistet das Programm der Steuerung immer ein hohes Maf an
Fahrsicherheit.

\

d) Von 130 bis 170 Km/h Einstellung "MEDIUM?”

In diesem Geschwindigkeitsbereich wird sie mittlere Einstellung der Dampfung gewahlt, weil die den besten
KompromiB zwischen Sicherheit und Komfort darstelit.

¢) Uber 170 Km/h Einstellung "HARD”
Die hohe Geschwindigkeit verlangt eine harte Einstellung.

A
H
M
S
ol
0 Vi V2 V3 V4 km/h
P3U12AGO1
vi = 4 km/h v2 = 6 km/h v3 = 130 km/h v4 = 170 km/h

Diagramm des Einstellungsverlaufs in Abhingigkeit von der Fahrzeuggeschwindigkeit

2. Beschleunigung/Verzogerung in Lingsrichtung des Fahrzeugs und entsprechende Verinderung pro Zeit

Diese Strategie kann unterschiedliche Dampfungsgrade fiir die beiden Achsen des Fahrzeugs bestimmen.
Fiir jede Achse gibt es zwei Grenzwerte fiir Beschleunigung und Verzogerung und fiir die Anderung der Be-
schleunigung und der Verzdgerung, die von der Fahrzeuggeschwindigkeit abhdngen: einen fiir den Ubergang
SOFT-MEDIUM und einen fiir den Ubergang MEDIUM-HARD.

Das Wiederherstellen der vorherigen Einstellung erfolgt mit einer gewissen Verzogerung, nachdem die be-
treffenden Bedingungen wieder vorliegen.

3. Winkeldrehung des Lenkrads

Diese Strategie kann unterschiedliche Dampfungsgrade fiir die beiden Achsen des Fahrzeugs bestimmen.
Fiir jede Achse gibt es zwei Grenzwerte fiir den Drehwinkel des Lenkrads, die von der Fahrzeuggeschwindig-
keit abhingen: einen fiir den Ubergang SOFT-MEDIUM und einen fiir den Ubergang MEDIUM-HARD.
Das Wiederherstellen der vorherigen Einstellung erfolgt mit einer gewissen Verzogerung, nachdem die be-
treffenden Bedingungen wieder vorliegen.

12
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4. Drehgeschwindigkeit des Lenkrads

Diese Strategie kann unterschiedliche Dampfungsgrade fiir die beiden Achsen des Fahrzeugs bestimmen.

Fir jede Achse gibt es zwei Grenzwerte flir die Drehgeschwindigkeit des Lenkrads, die von der Fahrzeuggeschwin-
digkeit abhéngen: einen fiir den Ubergang SOFT-MEDIUM und einen fiir den Ubergang MEDIUM-HARD.
Das Wiederherstellen der vorherigen Einstellung erfolgt mit einer gewissen Verzogerung, nachdem die betreffenden
Bedingungen wieder vorliegen.

S4

S3

S2

St

o
mwZz T

. P3U13AGO1
Diagramm des ungefihren Verlaufs der verschiedenen Dimpfungsgrade in Abhingigkeit von den Signalen fiir:

2. Beschleunigung/Verzogerung in Langsrichtung des Fahrzeugs und deren Anderung pro Zeit;
3. Drehwinkel des Lenkrads;

4. Drehgeschwindigkeit des Lenkrads.

A = Vorderachse

P = Hinterachse

S1, S2, 83, S4 = Ansprechschwellen fir Diampfungsénderungen
R = Verzogerung vor Durchfithrung der Strategie
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5. Beschleunigung in vertikaler Richtung mit Filterung, abhiingig von der Frequenz der Karosserieschwingungen

Diese Strategie stellt fiir beide Achsen die gleiche Dampfungsstufe ein, verzdgert dabei die Einstellung der
Hinterachse jedoch um eine gewisse Zeit, die abhingig ist von der Fahrzeuggeschwindigkeit.

Es gibt zwei Grenzwerte fiir die Beschleumgung, die von der Fahrzeuggeschwindigkeit abhingen: einen fir
den Ubergang SOFT-MEDIUM und einen fiir den Ubergang MEDIUM-HARD.

Das Wiederherstellen der vorherigen Einstellung erfolgt mit einer gewissen Verzdgerung, nachdem die be-
treffenden Bedingungen wieder vorliegen.

6. Beschleunigung in vertikaler Richtung mit Filterung, abhingig von der Frequenz der Raderschwingung

Diese Strategie stellt fiir beide Achsen den gleichen Dampfungsgrad ein, verzogert die Einstellung der Hin-
terachse jedoch um eine gewisse Zeit, die abhéngig von der Geschwindigkeit des Fahrzeugs ist.

Es gibt zwei Grenzwerte, die von der Fahrzeuggeschwindigkeit abhdngen: einen fiir den Ubergang SOFT-
MEDIUM und einen fiir den Ubergang MEDIUM-HARD.

Das Wiederherstellen der vorherigen Einstellung erfolgt mit einer gewissen Verzégerung, nachdem die be-
treffenden Bedingungen wieder vorliegen.

P3U14AGO1

Diagramm des ungefihren Verlaufs der verschiedenen Dampfungsgrade in Abhéngigkeit von den Signalen fiir:
5. Beschleunigung in vertikaler Richtung mit Filterung, abhingig von der Frequenz der Karosserieschwingung;
6. Beschleunigung in vertikaler Richtung mit Filterung, abhingig von der Frequenz der Radschwingung.

A = Vorderachse

P = Hinterachse

S1, S2 = Ansprechschwellen fiir die Strategien zur Anderung der Dimpfung
R = Verzdgerung vor Durchfiihrung der Anderung der Einstellung
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BERECHNUNG DES WINKELS UND DER GESCHWINDIGKEIT DER LENKRADDREHUNG

Der Steuerung erkennt die Geradeausfahrt des Fahrzeugs, wenn die drei Signale STRZ, STR1 und STR2 den
Wert null haben, und die Drehrichtung und -geschwindigkeit der Lenkraddrehung anhand der Signale, die
sie von den Photodioden erhilt. :
Der Steuerung vergleicht sofort nach jeder Spannungsdnderung (ansteigende oder abfallende Flanke) an den
beiden Fithlern STR1 und STR2 (hervorgerufen durch eine Drehung des Lenkrads) die Spannungswerte der
betreffenden Fiihler.
Anhand einer zuvor gespeicherten Stellung des Lenkrads erkennt die Steuerung:
a) eine Rechtsdrehung, wenn:

hinter der Flanke nach STR1, STR1 und STR2 gleiche Spannungen anliegen oder

hinter der Flanke nach STR2, STR1 und STR2 unterschiedliche Spannungen anliegen;
b) eine Linksdrehung, wenn:

hinter der Flanke nach STR1, STR1 und STR2 unterschiedliche Spannungen anliegen oder

hinter der Flanke nach STR2, STR1 und STR2 gleiche Spannungen anliegen.

Bei jeder Erkennung einer Drehung wird der zuvor gespeicherte Wert fiir die Winkeldrehung des Lenkrads
aktualisiert.

HINWEIS Die Aktualisierung erfolgt in Schritten von je 4,5°.

Die Drehgeschwindigkeit wird durch das Verhdltnis aus dem Wert fiir die Anderung des Winkels und der
Zeit, die zwischen zwei aufeinanderfolgenden Flanken liegt, bestimmt.

o ~45°

5V

STR2
S N p— 5\

STR1
STRZ S

18°
| Py

STR2 fo|Oo |1 |1 |O0]|O|1 |1 /0]|0]|1

STRt |1 |O0|JO|1 (10|01 |{1]0]O

STRZ 0

P3U16AGO1

Diagramm der Ausgangssignale des Optofiiblers der Lenkung
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SELBSTEINSTELLUNG DES LENKWINKELS AUF NULL GRAD

Der Steuerung kann eine Korrektur méglicher Fehler bei der Mittelstellung des Lenkrads vornehmen. Zu
diesem Zweck ist eine spezielle Selbsteinstellungsstrategie vorhanden.

Die Strategie kann kurz wie folgt beschrieben werden.

Wird die Steuerung iiber den Ziindschalter mit Strom versorgt, erfolgt keine Durchfithrung der Strategie, da
das Lenkrad sich in ganz unterschiedlichen Stellungen befinden kann.

Die Strategie wird durchgefiihrt, wenn die drei Signale STRZ, STR1 und STR2 bei einer Fahrtgeschwindig-
keit von mehr als 50 km/h gleichzeitig den Wert null aufweisen: Auf diese Weise ist sichergestelit, dal das
Lenkrad gegeniiber der Geradeausstellung nicht um 360° verstellt ist.

HINWEIS Kann aufgrund eines groben Fehlers die oben genannte Bedingung bei einer Geschwindigkeit von
iiber 50 km/h nicht innerhalb von 30 Minuten (Summe der Einzelzeiten) festgestellt werden, wird der
Schwellenwert auf 30 km/h verringert. Dieser Wert bleibt daraufhin auch bei einem erneuten Anlassen
eingestellt.

Nach der Aktivierung der Strategie erfolgt zunichst die Berechnung der Winkelabweichung zum gespeicher-
ten Nullwert, der nur gespeichert wurde, wenn die Geschwindigkeit mehr als 100 km/h fiir eine Dauer von
linger als 3 Minuten betragen hatte. In dieser ersten Phase wird eine Abweichung von etwa 90% gegeniiber
der tatsiachlichen Abweichung, die eventuell vorhanden ist, festgestellt. Die so berechnete Abweichung wird
beriicksichtigt, wenn deren Wert mehr als 3° betrdgt. Er kann selbstverstandlich positiv oder negativ sein und
wird mit dem Vorzeichen zu dem jeweils augenblicklich abgelesenen Winkel addiert, so daB eine teilweise
Neuzentrierung fiir das Ablesen des Fiihlers erreicht wird.

Nach dieser Phase erfolgt in einem zweiten Schritt die Berechnung der Winkelabweichung, die nur durchge-
filhrt wird, wenn eine Geschwindigkeit von mehr als 130 km/h fiir eine Dauer von mehr als 20 Minuten bei-
behalten wird. Die so berechnete Abweichung wird verwendet, wenn der Wert groBer als 1° ist. In dieser Pha-
se wird der in der ersten Phase berechnete Wert fiir die Abweichung prazise korrigiert, so daB eine sehr ge-
naue Nullstellung erreicht wird.

BERECHNUNG DER FAHRZEUGGESCHWINDIGKEIT

Der Fiihler sendet zur Instrumententafel und von dort zur Steuerung ein Signal, das aus vier Impulsen pro
Rotorumdrehung gebildet wird. Die Berechnung erfolgt auf zwei verschiedene Weisen.

Modus A (Fahrzeuggeschwindigkeit bis 72 km/h bei Beschleunigung und unter 68,6 km/h bei Verzégerung).
Die Geschwindigkeit wird unter Verwendung der Zeit berechnet, die der Rotor fiir eine Umdrehung
benétigt, und bei jedem Impuls aktualisiert.

Modus B (Fahrzeuggeschwindigkeit iber 72
km/h bei Beschleunigung und bis 68,6 km/h bei
Verzégerung).

Die Drehzahl wird unter Verwendung der Zeit B
berechnet, die der Rotor fiir zwei Umdrehun-
gen bendtigt, und bei jedem zweiten Impuls ak-

tualisiert. A -
0 68,6 72 V[km/h]
Diagramm der Berechnungsweisen fiir die Fahr-
zeuggeschwindigkeit
P3V1SAGOT
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DIAGNOSE

Die Anlage verfiigt liber eine Eigendiagnose, die dazu dient, eine mogliche Storung folgender Bauteile festzu-
stellen:

Fiihler

- Vertikalschwingungsfiihler;

- Fahrgeschwindigkeitsfiihler;

- Optofiihler der Lenkung;

- Schalter fir Stellung der Unterbrecher;
- Batteriespannung;

Stellglieder
- Unterbrecher;
- Kontrolleuchten.

Bestitigt sich eine festgestellte Storung, unterbricht die Steuerung das betreffende Signal und aktiviert die Reco-
very-Strategie. Weiterhin zeigt die Steuerung die Storung durch eine Meldung im Display des Infocenters an.

Mit Hilfe des F-L-Diagnosetesters kann eine vollstindige Diagnose der Anlage erfolgen, die drei Schritte um-
faBt:

1. Anzeige einer Reihe von Betriebsparamentern;

2. Anzeige eventuell vorhandener Fehler und Loschen der Fehler;

3. Betitigen der Stellglieder (aktive Diagnose).

Die letzte Moglichkeit wird bei Fahrzeuggeschwindigkeiten iiber 30 km/h unterbunden.

HINWEIS Vor Durchfiihrung aller Wartungsarbeiten an den Bauteilen der Anlage oder an angeschlossenen
Bauteilen ( Aufhdingungen und Lenkung) muf der Ziindschalter auf OFF gestellt werden.
Der Schalter darf erst auf ON gestellt werden, wenn die Arbeiten beendet sind. Vor allem miissen zu-
vor alle elektrischen Anschliisse wieder korrekt hergestellt worden sein.
Andernfalls speichert die Steuerung einen Fehler der Anlage, der nur durch das Léschen des Fehler-
speichers mit dem F-L-Diagnosetester beseitigt werden kann.

1. Angezeigte Parameter .

Folgende Parameter kOnnen angezeigt werden:

- Vertikale Beschleunigung;

- Fahrzeuggeschwindgkeit;

- Lenkwinkel;

- Batteriespannung;

- Zustand des Schalters fiir Stellung der Unterbrecher;
- Zustand der Unterbrecher;

- Zustand der Steuerung der Unterbrecher.
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2. Feststellen und Loschen von Storungen

Feststellen der Storungen ‘ .
Das Feststellen der Storungen erfolgt wihrend der Durchfithrung der Basisfunktionen, mit denen jeder Fiih-
ler/jedes Stellglied betrieben wird.

Speicherung des Fehlers und Aufbau des Fehlerspeichers

Die Fehler werden in der Steuerung in der Reihenfolge gespeichert, in der sie auftreten.

Die Steuerung kann bis zu acht Fehler speichern: wird diese Anzahl iberschritten, geht der zuerst gespeicher-
te Fehler verloren.

Fiir jeden Fehler werden gespeichert:
a) Fehlercode, bestehend aus drei Teilen:
- Code des Bauteils,
- Code der Fehlerart,
- Code des Fehlerstatus;
b) Fehlerzdhler;
¢) Hochstwertzédhler;
d) zwei zum Zeitpunkt der Fehlerfeststellung vorliegende Umgebungsbedingungen, die fiir jede Fehlerart ty-
pisch sind.
Der Fehlerstatus kann verschiedene Bedeutungen annehmen:
- vorliegender Fehler: Fehler wurde soeben festgestellt;
- nicht vorliegender Fehler: Fehler wurde festgestellt, ist im Augenblick jedoch nicht vorhanden;
- gefilterter Fehler: Fehler wird momentan zuriickgehalten, um das Wiederauftreten zu priifen, da Zweifel
an dem tatsidchlichen Bestehen der Storung bestehen;
- bestitigter Fehler: Fehler wurde gepriift und ist tatsdchlich vorhanden.

Der Code des Fehlerzustandes ist in folgender Tabelle angegeben:

000 Gefilterter Fehler nicht vorhanden
001 Gefilteter Fehler vorhanden

010 Bestitigter Fehler nicht vorhanden
011 Bestitigter Fehler vorhanden

Art und Weise der Klassifizierung des Fehlers

Die Art und Weise der Klassifizierung der Stérungen hingt von der Art der Stérung und des betroffenen
Fuhlers/Steliglieds ab.

Allgemein wird ein Fehler beim ersten Auftreten als bestatigt klassifiziert, nachdem er auf eine bestimmte Art
und Weise geprift wurde, die abhingig ist von der Art der Storung des betroffenen Fiihlers/Stellglieds.
Die Klassifizierung eines Fehlers als "bestitigt” fithrt zur Anzeige der Storung und der Aktivierung der Re-
covery-Strategie sowie des Fehlerzihlers und des Hochstwertzihlers.

Fehler- und Hochstwertzdhler

Das Vorliegen einer bestitigten Stérung setzt den Fehlerzihler auf den Wert 64 und den Hochstwertzihler

auf den Wert 1. Diese Werte werden auf folgende Weise immer aktualisiert, wenn die Steuerung (Ziindschal-

ter steht auf ON) mit Strom versorgt wird:

- Wird der Fehler erneut festgestellt, erhohen sich der Fehlerzihler und der Hochstwertzéhler jeweils um 1;

- Wird der Fehler nicht mehr festgestellt, wird der Fehlerzihler um 1 verringert. Erreicht er hohe Werte
(iiber 64), wird er auf 63 zuruckgesetzt. Der Hochstwertzihler wird nicht verdndert.

Erreicht der Fehlerzihler aufgrund der allméhlichen Verringerung den Wert Null, wird der Fehler aus dem
Speicher geloscht. Der Hochstwertzihler wird dann zuriickgesetzt.
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Léschen der Fehler

Das Laschen des Fehlers kann erfolgen:

- wenn der Fehlerzdhler den Wert Null errreicht;
- mit Hilfe des F-L-Diagnosetesters.

Anzeige von Stérungen

Die Anzeige einer Stérung der Anlage erfolgt, wenn mindestens ein Fehler bestatigt wird, und bleibt beste-
hen, bis der Fehler beseitigt ist.

Die Anzeige erfolgt durch eine Meldung im Display des Infocenters.

3. Aktivierung der Stellglieder (aktive Diagnose)

Mit Hilfe des F-L-Diagnosetesters konnen folgende Stellglieder betitigt werden:
- Unterbrecher vorne rechts, vorne links, hinten rechts, vorne links;

- Kontrolleuchte AUTO;

- Kontrolleuchte SPORT.

RECOVERY

Bei Vorliegen eines bestétigten Fehlers verhdlt sich die Steuerung wie folgt:

Vertikalschwingungsfiihler:
die entsprechenden Strategien werden ausgeschlossen.

HINWEIS Im Falle einer Storung erfolgt keine Storungsmeldung: Der Fehler kann also nur durch Auslesen
des Fehlerspeichers mit dem F-L-Diagnosetester festgestellt werden.

Batteriespannung:
es wird die Einstellung HARD gewahit.

Optosensor der Lenkung:
es wird die Einstellung HARD gewahlt.

Fahrgeschwindigkeitsfiihler:
es wird die Einstellung HARD gewahit.

Unterbrecher:
es wird die Einstellung HARD gewihlt, wenn moglich. Der defekte Unterbrecher wird nicht weiter betitigt,
wenn er blockiert ist.

Schalter fiir Stellung der Unterbrecher:
es wird die Einstellung HARD bei den Unterbrechern gewahlt, die nicht defekt sind.
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OPTOFUHLER DER LENKUNG

Er informiert die Steuerung iiber die Winkelposition des Lenkrads und die Geschwindigkeit, mit der diese
Position erreicht wird.

Der Optofiihler der Lenkung besteht aus einem Impulsrad (1), das auf die obere Welle der Lenksteuerung (3)
aufgepreft ist, und dem Fiihler (2), der an der Halterung (4) sitzt.

P3U20AGOt

1. Impulsrad

2. Optofiihler der Lenkung

3. Obere Welle der Lenksteuerung
4. Halterung

Der Fiihler (2) besteht aus drei LED (A, B und C), die 3 Empféangerphotodioden (STRZ, STR2, STR1) ge-
geniiber liegen. Die LED und die Photodioden sitzen auf zwei konzentrischen Bauteilen innen und auBen auf
dem Impulsrad (1).

Bei der Drehung des Lenkrads unterbricht das Impulsrad, das Lamellen und Freirdume aufweist, den von
den LED zu den Photodioden geleiteten Lichtstrahl.

Werden die Photodioden beleuchtet, werden sie leitend und die an den Pins 16, 7, 3 der Steuerung anliegende
Spannung verringert sich, wihrend dann, wenn sie nicht beleuchtet werden, der MasseschluB unterbrochen
wird und die an den Pins 16, 7, 3 der Steuerung anliegende Spannung auf 5 Volt steigt.

Die Steuerung erkennt den Zustand der Geradeausfahrt iiber die Photodiode STRZ und die Drehwinkel
uber die Signale, die sie von den anderen Photodioden erhilt.
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é é 5V -O 14
% STR.Z —d16
4 STR.2 —d 7
+¢———— STRA1. o 3

GND 28

P3U21AGO1

Funktionsschema der Optofiihler der Lenkung

1. Impulsrad
2. Fihler

A, B, C,: Led
STR1, STR2, STRZ: Photodioden
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UNTERBRECHER
Das Stellglied besteht aus einem Gleichstrommotor mit einer Drehrichtung und einem hydraulischen Verteiler.

Arbeitsweise der Hydraulik

Auf der Rotorachse ist ein hydraulischer Verteiler aufgepreBt, der das Sperren der beiden Kanile ermoglicht,
die die mittlere Kammer des StoBddmpfers mit der oberen Ausgleichskammer verbinden, so daB verschiede-
ne Dampfungsstufen erreicht werden (MEDIUM - SOFT).

Das Funktionsprinzip ist identisch mit einem herkémmlichen StoBdémpfer sowohl in Abmessung als auch
bei der Dampfung.

Zustand SOFT (Abbildung folgende Seite, Ausschnitt I). B

In diesem Zustand 6ffnet der Unterbrecher (1) die Olkanile (B und C), so daB ejn Teil des Ols in den Kanal
(A) und ein Teil in die Kanile (B und C) gelangt und die Verbindung zwischen der mittleren Kammer (2) und
der oberen Ausgleichskammer (3) wesentlich erleichtert wird.

Unter dieser Bedingung ist die Dampfungsstufe ”SOFT” eingestellt.

Zustand MEDIUM (Ausschnitt IT).

In diesem Zustand dreht sich der Unterbrecher (1) um 90° (gegeniiber dem o.g. Zustand I) und 6ffnet nur den
Olkanal (B), so daB ein Teil des Ols in den Kanal (A) und ein Teil in den Kanal (B) flieBt, wodurch die Ver-
bindung zwischen der mittleren Kammer (2) und der oberen Ausgleichskammer (3) erschwert wird.
Unter dieser Bedingung ist die Dimpfungsstufe "MEDIUM” gewihit.

Zustand HARD (Ausschnitt III).

In diesem Zustand dreht sich der Unterbrecher (1) um 90° (gegeniiber dem o.g. Zustand IT) und schlieBt die
beiden von ihm kontrollierten Olkanile (B) und (C), die die Verbindung zwischen der mittleren Kammer (2)
und der oberen Ausgleichskammer (3) darstellen.

Das System ist so ausgelegt, daB in dieser Anordnung eine Dampfungswirkung erzeugt wird, die hoher als
die eines normalen StoBdadmpfers ist, da das Ol nur durch den Kanal (A) stromen kann und dabei den Ein-
stelldruck der betreffenden Ventile iiberwinden mu8.

Zustand MEDIUM (Ausschnitt IV).
In diesem Zustand dreht sich der Unterbrecher (1) um 90° (gegeniiber dem o.g. Zustand III): Es ergibt sich
die gleiche Bedingung wie bereits in Ausschnitt II gezeigt.

HINWEIS  Bei Servicearbeiten sind keine Mafnahmen am Stofddmpfer oder am Unterbrecher vorgesehen.
Im Falle eines festgestellten Defekts mup die Baugruppe ausgetauscht werden.
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Elektrische Arbeitsweise

Der Motor besteht aus einem Stator mit Dauermagneten und einem Rotor mit finf Wicklungen.

Im Motor sitzen zwei Mikroschalter, die der Steuerung eine Erkennung der Rotorstellung und des Schlie-
B-/Offnungszustands der Mikroschalter erméglichen (Abbildung A).

Kenndaten des Motors:

Wicklungswiderstand: 7,5 Ohm bei 20°C
Nennspannung: 12 Volt
Stromaufnahme (Abbildung B)

Anlaufstrom: ILSA

Ruhestrom: 0,5 A

2

Der Ablauf der Erkennung ist in der folgenden Tabelle angegeben:

Stufe Drehung Bedmgxnfnl\l/{}llzrszzchalter Bedmg]l;nfnl\g/}l;rsts):chalter Einstellung

| von 0° auf 90 — —

A B C SOFT
II |von 90° auf 180° A — — B — — C MEDIUM
I |von 180° auf 270°| A —— — B ——— C HARD
IV |von 270° auf 360°| A —— — B — — C MEDIUM

Bei einer Spannungsédnderung an den Pins A oder B hilt die Steuerung den Rotor an, indem sie die Wicklung
kurzschlieBt. Sie erkennt die erfolgte Drehung um 90° und die genaue Stellung des Rotors (Abbildung C).
Auf diese Weise kontrolliert und betitigt die Steuerung den Motor und erkennt die Stellung, die der ge-
wiinschten Dampfung entspricht (HARD - MEDIUM - SOFT).
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Schaltkreis zur Erkennung der Winkelposition des Unterbrechers durch die Steuerung
HINWEIS Die Abbildung zeigt den Unterbrecher vorne rechts.
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Diagramm der Stromaufnahme in Abhéingigkeit von der Steuerzeit
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Schematische Darstellung der aufeinander folgenden Stellungen des Unterbrechers und der moglichen Einstel-
lungen
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PROGRAMMWAHLSCHALTER

Der Schalter auf der rechten Seite unter der In-
strumententafel ermoglicht die Auswahl des
Programms "AUTO” oder "SPORT”.

Bei offenem Stromkreis ermittelt die Steuerung
den Spannungszustand des Pins 2 und schaltet
in den "AUTO”-Betrieb, wahrend bei iber den
Schalter an Masse gelegtem Stromkreis die
Steuerung den Spannungszustand 0 an Pin 2
feststellt und in den "SPORT”-Betrieb schaltet.
Die Stellungen des Schalters werden durch das
Aufleuchten der entsprechenden Kontrolleuch-
ten angezeigt.

Die grine Kontrolleuchte zur Anzeige "AU- \
TO” wird iber +15 des Ziindschlosses ver- @__,:,

sorgt. Der Stromkreis wird von der Steuerung
3)

iber Pin 30 an Masse gelegt.
Die gelbe Kontrolleuchte zur Anzeige

”SPORT” wird iiber +15 des Zindschliissels Fuzsaco
versorgt. Der Stromkreis wird von der Steue- 1. Kontrolleuchte "AUTO”
rung Gber Pin 29 an Masse gelegt. 2. Kontrolleuchte "SPORT”

3. Schalter

VERTIKALSCHWINGUNGSFUHLER

Der Vertikalschwingungsfiihler (SCA 11 VR) stellt Zustandsdnderungen fest, die in einer Anderung des ver-
tikalen Zustands des Fahrzeugs bestehen.

Die Stromversorgung des Vertikalschwingungsfiihlers betrdgt 5 Volt und wird iiber Pin 23 der Steuerung an-
gelegt. Der Stromkreis wird iiber Pin 21 an Masse gelegt.

Das zur Beschleunigung proportionale Spannungssignal gelangt iiber Pin 15 zur Steuerung und ist linear.
Der Bereich der Beschleunigungsaufnahme in vertikaler Richtung reicht von 0 g bis +2 g absolut (von -1 g
bis +1 g relativ). Ihm entspricht ein Spannungssignal am Ausgang von 1 bis 4 Volt.

Volt
5 .
4
L 25
\ ]
= 1
R -1 0 19
r ya <2 Diagramm des Spannungssignals
A 0 1 2 g des Vertikalschwingungsfiihlers
P3U28AGO2
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LANCIA k Aufhiangungen und Riader
Elektronische Aufhidngungsregelung

Die Steuerung filtert die Beschleunigungs-/Verzogerungswerte in Abhédngigkeit von der Schwingung der Ka-
rosserie (niedrige Frequenz) und der Schwingung des Rads (mittlere Frequenz).

Die Schwellenwerte fiir die Beschleunigung werden vom elektronischen Steuergerdt ausgewihlt in Abhdngig-
keit von: Fahrzeuggeschwindigkeit, Fahrstil und gewdhltem Programm.

FAHRGESCHWINDIGKEITSFUHLER

Das Geschwindigkeitssignal des Fahrgeschwindigkeitsfiihlers (iiber die Instrumententafel) gelangt Gber Pin 8
zur Steuerung.

Das Geschwindigkeitssignal wird von der Steuerung verarbeitet und verwendet, um folgende Parameter zu
bestimmen:

- Fahrzeuggeschwindigkeit;

- Beschleunigung und Verzogerung in Lingsrichtung des Fahrzeugs;

- Anderungen der Beschleunigung oder der Verzogerung in Lingsrichtung des Fahrzeugs.

A Der Fiihler beruht auf dem "HALL”-Effekt.

Das Funktionsprinzip ist nachfolgend beschrie-
ben.

v} Eine Halbleiterschicht wird von Strom durch-

flossen. Sie liegt in einem normalen Magnetfeld

(Kraftlinien rechtwinklig zur Stromrichtung).

An den Anschliiissen entsteht eine Potentialdif-
ferenz, die als Hallspannung bekannt ist.
Bleibt die Stromstirke konstant, hangt die er-

zeugte Spannung allein von der Stirke des Ma-
gnetfeldes ab. Ausreichend ist also eine periodi-
sche Anderung der Feldstirke, damit ein mo-
duliertes elektrisches Signal (A) erzeugt wird.

o

T

P3U27AGO1

Signal des Fahrgeschwindigkeitsfiihlers

B In der Praxis wird diese Anderung erreicht, in-
1 dem durch den Fiihler ein Metallring bewegt
wird (fest mit dem Ritzel verbunden, das vom
Umlenkrad am Differential angetrieben wird),
der eine Reihe von Offnunge (B) aufweist.
Wenn bei der Drehung der Ring den Fiihler
verdeckt, wird das Magnetfeld gesperrt (schwa-
ches Signal), wihrend das Magnetfeld anliegt,
wenn eine Offnung am Fiihler vorbeibewegt
wird (starkes Signal).

Daraus folgt, daB die Anzahl der festgestellten
Signale pro Zeiteinheit proportional zur Fahr-
zeuggeschwindigkeit ist, wahrend die Ande-
P3UZ7AGO2 rung der Anzahl der Signale pro Zeiteinheit

Schema des Fahrgeschwindigkeitsfiihlers prtoportional zu Beschleunigung/Verzogerung
ist.

wWwnN

1. Leitblech
2. Magnetmaterial
3. Luftspalt
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