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Aufhängungen und Räder LANCIA K
Elektronische Aufhängungsregelung

ARBEITSWEISE

Diese Anlage erlaubt dem Fahrer die Wahl *dschen zwei Betriebsweisen, indem er den Schalter "AIJTO" -

"SPORT' am Armaturenbrett betätigt:
- Funktion "ALJTO" (Schalter nicht betätiet) und grüne Kontrolleuchte "AUTO" leuchtet;
- Funktion "SPORT"'(Schalter betätigt) und gelbeXontrolleuchte "SPORT" leuchtet.

Arbeitsweise in der Betriebsweise "AI-ITO'

Bei "AUTO" erfolgt eine ständige Anpassung des Dämpfungsgrades in Abhängigkeit von den Eingan-g_ssig-
nalen innerhalb dei von der Aalage vorgesehenen Verstellbereiches: weich "SOFT", mittel "MEDIIJM",
hart "IIARD".
Mit der Einstellung'AUTO'wird ein Proglamm aktiviert, das automatisch in Abhängrgkeit von den Fahr-
Sprlingungen des Fahrzeugs und der Sträßenbeschaffenheit einen der drei möglichen Dämpfungsstufen
"SOFT", "MEDIUM" und "F{ARI)" auSwählt.

In der Praxis werden die Signale des:
- Raddrehzahlfühlers (2),
- Irnkfühlers (3),
- Vertikalschwingungsfühlers (4)
so verarbeitet, daß däs elektronische Steuergerät (1) die vier Unterbrecher (5) der Stoßdämpfer mit Strom
versorgen kann und eine Anderung der Einstellung in Echtzeit über die Stufen hart, mittel, weich und umge-
kehrt durchfährt.

Arbeitsweise in der Beüiebsweise'SPORT'

Bei dieser Einstellung bleibt die Einstellung "HARD" der Aufhängungen ständig eingestellt, so daß das
Fahrverhalten des Fahrzeugs sehr sportlich ausgelegt ist.

Diagnose

Das System besitzt ein Programm zur "Eigendiagnose", das ständig die Bauteile der Anlage prüft, Im Falle
einer Störung wird die Einstellung "HARD" (Sicherheitsbetrieb) eingestellt und der Fahrer wird über die
Störung durch die Anzeige im Display des Infocenters informiert.

HINWEIS In dcnfolgenden Zeichntmgen und Schaltplänen sind die Steckverbinder, soweit nicht anders ange-
geben, von der Steckerseite gezeigt, nicht von der Kabelseite.
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Aufhängungen und Räder LANCIA K
Elektronische Aufhängungsregelung

SCTIAL'TPLAN

HINWEIS Die Nummern innerhalb der gestrichelten Ktistchen geben die Nummer des Steckers an, der in der
I*gende der Schaltpläne genannt ist (siehe Abschnitt 55).

l. Steuerung der Aufhängungsregelung
2. Masse der Steuerung
3. Unterbrecher und Stellsignal vorne links
4. Unterbrecher und Stellsignal hinten links
5. Unterbrecher und Stellsignal hinten rechts
6. Unterbrecher und Stellsignal vorne rechts
7. Schalter für Programmauswahl
8. Kontrolleuchte "A{-ITO"

9. Kontrolleuchte "SPORT"
10. Infocenter
11. Sicherung der Steuerung (7,5 A)
1 2. Fahrgeschwindigkeitsfühler
13. Vertikalschwingungsfühler
14. Optofühler der Lenkung
15. Diagnoseabgriff für F-L-Diagnosetester
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Aufhängungen und Räder
Elektronische Aulhängungsregelung

LANCIA K

KoNTRoLLIERTE ̂ LuIräNcUNGREGELUNG (ApA KyB)

Sie besteht aus einem öldynamischen Unterdrückstoßdämpfer, bei dem die oberen Ventile über einen Unter-
brecher betätigt werden, so daß die Dämpfung verändert wird.
Die Einstellung der internen Ventile erfolgt so, daß:
a) 25% der Dämpfung von den unteren Ventilen (1) erzeugt werden;
b) die übrigen 75oÄ der Dämpfung von den oberen Ventilen (2) erzeugtwerden, deren Betätigung über einen

Unterbrecher erfolgt.

4
$

Schnitt durch den Stoßdämpfer am Ventil

1. Untere Ventile
2. Obere Ventile
3. Kanal Iür ÖlrUcklauf

H
H-M

H-M-S

Hard, harte Einstellung
Medium, mittlere Einstellung
Soft, weiche Einstellung
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Aufhängungen und Räder
Elektronische Aufhängungsregelung

LANCIA K
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SCIIEMÄ DER INFORMATIONEN AN EINGANG/AUSGANG DER STEIIERLING VON/ZU DEN
rtrrl,rnN /STELLGLIEDERN

1. Steuerung der AuIhängungsregelung
2. Stromversorgung der Steuerung (von + 15)
3. Programmwahlschalter unti zugehörige Kontrolleuchten
4. Fahrgeschwindigkeitsfübler
5. Vertikalschwingungsfühler
6. Optofühler der Lenkung
7. Unterbrecher (in die Stoßdämpfer integriert)
8. Infocenter (Anzeige von Mängeln)
9. F-L-Diagnosetester
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Aufhängungen und Räder
Elektronis che Aufhängungsregelung

LANCIA K

PINBELEGI.JNG DER STECKVERBINDER DER STETIERUNG

1. Stromversorgung der Steuerung (über +15)
2. Programmwahlschalter "AI-ITO" "SPORT"
3. STR1 Signal des Optofühlers der Lenkung
4. Bl Anzeige der Stellung des Unterbrechers vorne links
5. A3 Anzeige der Stellung des Unterbrechers hinten links
6. MCHT BELEGT
7. STR2 Sigual des Optofühlers der Lenkung
8. Signal für Fahrzeuggeschwindigkeit
9. L2 Anzeige der Stellung des Unterbrechers vorne rechts

10. 82 Anzeige der Stellung des Unterbrechers vorne rechts
11. Al Anzeige der Stellung des Unterbrehers vorne links
12. 83 Anzeige der Stellung des Unterbrechers hinten links
13. A4 Anzeige der Position des Unterbrechers hinten rechts
14. Stromversorgung des Optofühlers der Lenkung (+5 Vol$
15. ACC. Signal des Vertikalschwingungsfühlers
16. STRZ Signal des Optofühlers der Lenkung
17. Serieller Anschluß K für F-L-Diagnosetester (bidirektional)
18. MOT4 Steuerung des Unterbrechers hinten rechts
19. Serieller Anschluß L für F-L-Diagnosetester
20. Signal über Störung der Anlage
21. Masseanschluß Vertikalschwingungsfühler
22. V Aueige der Stellung des Unterbrechers hinten rechts
23. Stromversorgung des Vertikalschwingungsfühlers (+ 5 Vol|
24. MOTI Steuerung des Unterbrechers vorne links
25. MOT? Steuerung des Unterbrechers vorne rechts
26. MOT3 Steuerung des Unterbrechers hinten links
27. Masseanschluß Steuerung
28. Masseanscbluß Optofühler der Lenkung
29. Kontrolleuchte "SPORT"
30. Kontrolleuchte "AUTO"
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Aufhängungen und Räder LANCIA K
Elektronis che Aufhängungsregelung

HINWEIS In jedem Fall wird immer die hörteste Dämpfing gewählt, wenn eins dcr Fühlersignale dazu Ver-
anlassung gibt. Auf diese Weise gewdhrleßtet das Prograrnm der Steuerung immer ein hohes Maf an
Fahrsicherheit.

d) Yon 130 bis 170 Km/h Einstellung "MFDJUM'
In diesem Geschwindigkeitsbereich wird sie mittlere Einstellung der Dämpfung gewählt, weil die den besten
Kompromiß zwischen Sicherheit und Komfort darstellt.

e) tiber 170 Kn/} Finstellung "I:fARD'
Die hohe Geschwindigkeit verlangt eine harte Einstellung.

v1 v2

P3U12AG0l

vr : 4 km/h vz : 6 lcmih v: : 130 km/h v+ : 170 km/h

Diagrrmm des Einstellungwerlaufs in Abhängigkeit von der Fahrzeuggeschwindigkeit

2. Beschleunigung/Verzögerung in Längsrichtr.rng des Fahrzeugs und entsprechende Veränderung pro Zeit

Diese Strategie kann unterschiedliche Däimpfungsgrade für die beiden Achsen des Fahrzeugs bestimmen.
Für jede Achse gibt es zwei Grenzwerte Iür Beschleunigung und Verzögerung und für die Anderung der Be-
schleunigung und der Verzögerung, die.von der Fahrzeuggeschwindigkeit abhängen: einen für den Ubergang
SOFI-MEDIUM und einen fär den LJbergang MEDIUM-HARD.
Das Wiederherstellen der vorherigen Einstellung erfolgt mit einer gewissen Verzögerung, nachdem die be-
treffenden Bedingungen wieder vorliegen.

3. Winkeldrehung des Lenkrads

Dese Strategie kann unterschiedliche Dämpfungsgrade für die beiden Achsen des Fahrzeugs bestimmen.
Fur jede Achse gibt es arei Grenzwerte Iür den Drehwinkel des Lenkrads, die v-on der Fahrzeuggeschwindig-
keit abhängen: äinen für den Übergang SOFT-MEDIUM und einen {ür den Übergang MEDIUM-HARD.
Das Wiederherstellen der vorherigen Einstellung erfolgt mit einer gewissen Verzögerung, nachdem die be-
treffenden Bedingungen wieder vorliegen.
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Aufhängungen und Räder LANCIA K
Elektronische Aufhängungsregelung

5. Beschleunigung in vertikder Richtrmg mit Filterung, abhängig von der Frequenz der Karosserieschwingungen

Diese Strategie stellt für beide Achsen die gleiche Dämpfungsstufe ein, verzögert dabei die Einstellung der
Hinterachse jedoch um eine gewisse Zeit, dib abhängig ist von der Fahrzeuggeschwindigkeit.
Es gibt zwei Grenzwerte für die Beschleunigung, die von der Fahrzeuggeschwindigkeit abhängen: einen für
den Ubergang SOFT-MEDIUM und einen für den Ubergang MEDIUM-HARD.
Das Wiederherstellen der vorherigen Einstellung erfolgt mit einer gewissen Verzögerung, nachdem die be-
treffenden Bedingungen wieder vorliegen.

6. Beschleunigung in vertikaler Richtrmg mit Filterung, abhängig von der Frequenz der Räderschwingung

Diese Strategie stellt für beide Achsen den gleichen Dämpfungsgrad ein, verzögert die Einstellung der Hin-
terachse jedoch um eine gewisse 7*it, dte abhängig von der Geschwindigkeit des Fahrzeugs ist.
Es gibt zwei Grenzwerte, die von der Fahrzeuggeschwindigkeit abhängen: einen für den Ubergang SOFT-
MEDIUM und einen für den Ubergang MEDIUM-HARD.
Das Wiederherstellen der vorherigen Einstellung erfolgt mit einer gewissen Verzögerung, nachdem die be-
treffenden Bedingungen wieder vorliegen.

Diagrrmm des ungefähren Verlauß der versc-hiedenen Dämpfilngsgrade in Abhängigkeit von den Signalen Iün
5. Beschleunigung in vertikaler Richtung mit Filterung, abhängig von der Frequenz der Karosserieschwingung;
6. Beschleunigung in vertikaler Richtung mit Filterung, abhängig von der Frequenz der Radschwingung.

A : Vorderachse
P : Hinterachse
51, 52 : Ansprechschwellen für die Strategien zur Anderung der Dämpfung
R : Verzögerung vor Durchführung der Anderung der Einstellung
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Aufhängungen und Räder LANCIA K
Elektronis che Aufhängungsregelung

SELBSTEINSTELLI.JNG DES LENKWINKEI,S AUF NULL GRAD

Der Steuerung kann eine Korrektur möglicher Fehler bei der Mittelstellung des Lenkrads vornehmen. Zu
diesem Zwer,k ist eine spezielle Selbsteinstelluirgsstrategie vorhanden.
Die Strategie kann kurz wie folgt beschrieben werden.
Wird die Steuerung über den Zündschalter mit Strom versorgt, erfolgt keine Durchführung der Strategie, da
das Lenkrad sich in ganz unterschiedlichen Stellungen befinden kann.
Die Strategie wird durchgefährt, wenn die drei Signäle STRZ, STR1 und STR2 bei einer Fahrtgeschwindig-
keit von metr ats 50 kmlh gleichzeitig den Wert null aufweisen: Auf diese Weise ist sichergestellt, daß das
Lenkrad gegenüber der Geradeausstellung nicht um 360" verstellt ist.

HINWEIS Kann aufgrund eines groben Fehlers die oben genannte Bedingung bei einer Geschwindigkeit von
über 50 lonlh-nicht innerhalb von 30 Minuten ( Summe der Einzelzeiten) festgestellt werden, wird der
Schwellenwert auf 30 kmlh veningert. Dieser Wert bleibt darauJhin auch bei einem erneuten Anlassen
eingestellt.

Nach der Aktivierung der Strategie erfolgt zunächst die Berechnung der Winkelabweichung zum gespeicher-
ten Nullwert, der nur gespeichert wurde, wenn die Geschwindigkeit mehr als 100 km/h für eine Dauer von
länger als 3 Minuten betragen hatte. In dieser ersten Phase wird eine Abweichung von etwa 90oÄ gegenüber
der-tatsächlichen Abweichung, die eventuell vorhanden ist, festgestellt. Die so berechnete Abweichung wird
berucksichtigt, wenn deren Wert mehr als 3'beträgt. Er kann selbstverständlich positiv oder n-egativ sein und
wird mit dem Vorzeichen zu dem jeweils augenblicklich abgelesenen Winkel addiert, so daß eine teilweise
Neuzentrierung für das Ablesen des Fühlers erreicht wird.
Nach dieser Phase erfolgt in einem zweiten Schritt die Berechnung der Winkelabweichung, die nur durchgg-
führt wird, wenn eine Geschwindigkeit von mehr als 130 km/h für eine Dauer von mehr als 20 Minuten bei-
behalten wird. Die so berechnete Abweichung wird verwendet, wenn der Wert größer als l' ist. In dieser Pha-
se wird der in der ersten Phase berechnete Wert für die Abweichung präzise korrigiert, so daß eine sehr ge-
naue Nullstellung erreicht wird.

BERECTINI.JNG DER FAIIRZEUGGESCTIWINDIGKEIT

Der Fühler 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 72fu,lhbei Beschleunigung und unter 68,6 km/h bei Verzögerung).
Die Geschwindigkeit wird unter Verwendung der Zeit berechnet, die der Rotor fiu eine Umdrehung
benötigt, und bei jedem Impuls aktualisiert.

68.6 72 Vlkmihl

PirurGA@l

Modus B (Fahrzeuggeschwindigkeit über 72
h/h bei Beschleunigung und bis 68,6 km/h bei
Verzögerung).
Die Drehzahl wird unter Verwendung der Tnit
berechnet. die der Rotor für zwei Umdrehun-
gen benötigt, und bei jedem areiten Impuls ak-
tualisiert.

Diagramm der Bereclnungsweisen für die Fahr-
zeuggeschwindigkeit

l6
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Aufhängungen und Räder LAI\TCIA K
Elektronische Aufhängungsregelung

2. Feststellen und L,öschen von Störungen

Feststellen der Störtmgen
Das Feststellen der Störungen erfolgt während'der Durchführung der Basisfunktionen, mit denen jeder Füh-
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 überschritten, geht der zuerst gespeicher-
te Fehler verloren.

Für jeden Fehler werden gespeichert:
a) Fetrlercode, bestehend aus drei Teilen:

- Code des Bauteils,
- Code der Fehlerart,
- Code des Fehlerstatus;

b) Fehlerzähls1'
c) Höchstwertzähler;
d) zwei zum Zeitpunkt der Fehlerfeststellung vorliegende Umgebungsbedingungen, die für 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;
- gefrlterter Fehler: Fehler wird momentan zurückgehalten, um das Wiederauftreten zu prüfen, da Zweifel

an dem tatsäcblichen Bestehen der Störung bestehen;
- beslätigter Fehler: Fehler wurde geprüft und ist tatsächlich vorhanden.

Der Code des Fehlerzustandes ist in folgender Tabelle angegeben:

0 0 0 | Gefilterter Fehler nicht vorhanden

0 0 I I Gefilteter Fehler vorhanden

0 I 0 | Bestätigt€rFehlernichtvorhanden

0 I 1 | Bestätigt€r Fehler vorhanden

Art und Weise der Klassifiziermg des Fehlers
Die Art und Weise der Klassifizienrng der Störungen hängt von der Art der Störung und des betroffenen
FühlersiStellglieds ab.
Allgemein wird ein Fehler beim ersten Auftreten als bestätigt klassifrziert, nachdem er auf eine bestimmte Art
und Weise geprüft wurde, die abhängig ist von der Art der Störung des betroffenen Fühlers/Stellglieds.
Die Klassifizienrng eines Fehlers als "bestätigt" führt nx Anzeige der Störung und der Aktivierung der Re-
covery-Strategie sowie des Fehlerzählers und des Höchstwertzählers.

Fe hler - und H ö clu tw er t z ähler
Das Vorliegen einer bestätigten Störung setzt den Fehlerzähler auf den Wert 64 und den Höchstwertzähler
auf den Wert 1. Diese Werte werden auf folgende Weise immsl aktualisiert, wenn die Steuerung (Zündschal-
ter steht auf ON) mit Strom versorgt wird:
- Wird der Fehler erneut festgestellt, erhöhen sich der Fehlerzähler und der Höchsrwertzähler jeweils um 1;
- Wird der Fehler nicht mehr festgestellt, wird der Fehlerzähler um I verringert. Erreicht er hohe Werte

(über 64), wird er auf 63 zurückgesetzt. Der Höchstwertzähler wird nicht verändert.

Erreicht der Fehlerzähler aufgrund der allmählichen Verringenrng den Wert Null, wird der Fehler aus dem
Speicher gelöscht. Der Höchstwertzähler wird dann zurückgesetzt.

l 8
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Aufhängungen und Räder LAI.ICIA k
Elektronis ehe Aufhängungsregelung

oprorfiru,ER DER LENKI.ING

Er informiert die Steuerung über die Winkelfosition des Lenkrads und die Geschwindigkeit, mit der diese
Position erreicht wird.
Der Optofühler der Lenkung besteht aus einem Impulsrad (1), das auf die obere Welle der Lenksteuerung (3)
aufgepreßt ist, und dem Ftihler (2), der an der Halterung (4) sitzt.

P3U2OAGOI

1. Impulsrad
2. Optoftihler der Lenkung
3. Obere Welle der Lenksteueruns
4. Halterung

Der..Fähler tZ) F$qt{aus drei.LED (A,.B und C), die 3 Empfängerphotodioden (STRZ, STR2, STRI) ge-
genüber liegen. Die LED und die Photodioden sitzen auf zweikonzentrischen Bautöilen innen und außen äuf
6s6 Tmpulsrad (l).
lei {elprehung des Lenkrads unterbricht das Tmpulsrad, das Lamellen und Freiräume 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, während dann, wenn sie nicht beleuchtet werden. der Masseschtuß uiterbröchen
wird und die an den Pin:s 16,7, 3 der Steuerung anlisg.t6e Spannung auf 5 Volt steigt.
Die Steuerung erkennt den Zustand der Geradeausfanrt uUef die Phötodiode STRZ-und die Drehwinkel
über die Signale, die sie von den anderen Photodioden erhält.
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Aufhängungen und Räder LANCIA K
Elektronische Aufhängungsregelung

UNIERBRECHER

Das Stellglied besteht aus einem Gleichstrommbtor mit einer Drehrichtung und einem hydraulischen Verteiler.

Arbeitsweise der Hydraulik

Auf der Rotorachse ist eil hydraulischer Verteiler aufgepreßt, der das Sperren der beiden Kanäle ermöglicht,
die die mittlere Kammer des Stoßdämpfers mit der obieren Ausgleichskä--er verbinden, ro aug u.isct ira.-
1e D{ qQngsstufen erreicht werden (MEDIUM - SOFT).
P*t.no$lionsprinzip ist identisch mit einem herkömmticiren Stoßdämpfer sowohl in Abmessung als auch
bei der Dämpfung.

Zustand SOFT (Abbildung folgende Seite, Ausschnitt I).
In diesem Zustand öffnet der Unterbrecher (l) die öttariate (B und C), so daß ein Teil des öls in den Kanal
(A) und ein Teil in die Kanäle (Blnd C) ggfa-ngt und die Verbindung zwischen der mittleren Kammer (2) und
der oberen Ausgleichskemmer (3) wesentlichirleichtert wird.
tlnter dieser Bedingung ist die Dämpfungsstufe "soFT" eingestellt.

Zustand MEDILJM (Ausschnitt I!.
In diesem Zustand dreht sich der Unterbrecher (1) .9p 90' (gegenüber dem o.g. Zustand I) und öffnet nur den
ölkanal (B), so daß-ein Teil des öts in den_Kanäitel 

""a'Elireilin 
a"o-r"äJiB) flieiit,wäo"r.r, ai. v.r-

9pd*g zwischen der mittleren Kammer (2) r! d dör oberen Ausgleichskt--; (:; .irifr*.;i;;J
unter dieser Bedingung ist die Dämpfungsstufe "MEDIUM" geüählt.

Zustand HARD (Ausschnitt III).
In diesem Zustand dreht sich der Unterbrecher-(1)uq 90" (gegenüber dem o.g. Zustand II) und schließt die
beiden von ihm kontroljierten Ölkanäile (B) undiC), die die"Värbindung 

"*ir"iÄ 
der mittlären Kammer (2)

und der oberen Ausgleichskammer (3) darstelleri. 
'

Das System ist so ausgtelgSt, .1-aß in dieser Anordnt'ng eine Däimpfungswirkung erzeugt wird, die höher als
die eines normalen Sjoß.dän_pfers_ist,-da das öl nur dürch den Känal (e; stro-".n kann und dabei den Ein-
stelldruck der betreffenden Ventile überwinden muß.

Zustand MEDITM (Ausschnitt IV;.
In diesem Zustand dreht sich der Unterbrecher (-l) * 90' (gegenüber dem o.g. Zustand III): Es ergibt sich
die gleiche Bedingung wie bereits in Ausschnitt Ii gezeigt.'*

HINWEIS Bei Servicearbeiten sind keine- Mafnahmen am Stoffuimpfer oder am (Jnterbrecher vorgesehen.
Im Falle eines festgestellten Defekts muf die Baugruppe aus{etauscht werden.

1a
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Aufhängungen und Räder
Elektronische Aufhängungsregelung

LANCIA K

Elektrische Arbeitsweise
Der Motor besteht aus einem Stator mit Dauermagneten und einem Rotor mit fünf Wicklungen.
Im Motor sitzen zwei Mikroschalter, die der Steuerung eine Erkennung der Rotorstellung und des Schlie-
ßy'öffnungszustands der Mikroschaiter ermöglicheo (ÄUUitaung A).
Kenndaten des Motors:

Wicklungswiderstand: 7,5 Ohm bei 20'C
Nennspannung: 12 Volt

Stromaufnahme (Abbildung B)
Anlaufstrom: 1,5 A
Ruhestrom: 0.5 A

Der Ablauf der Erkennung ist in der folgenden Tabelle angegeben:

Schaltkreis zur Erkennung der Winkelposition des Unterbrechers durch die Steuerung

HII\NYELS Dic Abbilüng zeigt den Unterbrecher yonrc rechts.

pei etngLSpaq?uns-sänderung a! den Pins A oder B hält die Steuerung den Rotor an, indem sie die Wicklung
kurzschließt. Sie erkennt_die erfolgte Drehung um 90'und die genaüe Stellung des Rotors (Abbildung C).
Auf diese Weise kontrolliert und betätigt die Steuerung den Motor und erkennt die Stellung, die dei gö-
wänschten Dämpfung entspricht 6HnnO - MEDIUM - SOF-O.

P3t 2aAGOl

Stufe Drehung Bedingung Mikroschalter
A an Masse

Bedingung Mikroschalter
B an Masse Einstellung

I
tr
trI
ry

von 0' auf 90
von 90" auf 180"
von 180'aaf270"
von 270" auf 360'

A I /
A /
A /
A

B
B
B

C
C
C

B _-/_ ö

SOFT
MEDIUM

HARD
MEDIUM
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Aufhängungen und Räder
Elektronische Aufhängungsre gelung

LANCIA K

PROGRAMMVYAHLS CTIALTER

Der Schalter auf der rechten Seite unter der In-
strumententafel ennöglicht die Auswahl des
Programms "ALJTO" oder "SPORT".
Bei offenem Stromkreis ermittelt die Steuerung
den Spannungszustand des Pins 2 und schaltet
in den "AUTO"-Betrieb, während bei über 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
Aufl euchten der entsprechenden Kontrolleuch-
ten angezeigt.
Die grüne Kontrolleuchte zur Anzeige "ALJ-
TO" wird über * 15 des Zündschlosses ver-
sorgt. Der Stromkreis wird von der Steuerung
über Pin 30 an Masse gelegt.
D[e gelbe Kontrolleuchte zur Anzeige
"SPORT" wird über * 15 des Ztindschlüssels
versorgt. Der Stromkreis wird von der Steue-
rung über Pin 29 an Masse gelegt.

Kontrolleuchte "AIJTO"
Kontrolleuchte "SPORT"
Schalter

1 .
2.
3.

VERTIKALS CHWINGI,]N GSFt}I{LER

Der Vertikalschwingungsftihler (SCA 11 VR) stellt Zustandsänderungen fest, die in einer Anderung des ver-
tikalen Zustands des Fahrzeugs bestehen.
Die Stromversorgung des Vertikalschwingungsfühlers beträgt 5 Volt und wird über Pin 23 der Steuerung an-
gelegt. Der Stromkreis wird über Pin 2l an Masse gelegt.

'Das zur Beschleunigung proportionale Spannungssignal gelangt über 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 * I g relativ). Ihm entspricht ein Spannungssignal am Ausgang von I bis 4 Volt.

Volt
5

t ^ 4un
4 ,,u
N
N
N1

R

A

-1 0 1g
#
0 1 2 g

Pi]U2'AG T

Ö {. r:='(Oi0iiQri r,sr t i
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Diagramm des Spannugssignals
des Vertikalschwingungslählers
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