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(54) Elektronicky brzdovy systém pro silnicenf{ vozidla

(57) Brzdovy systém pro silniénf vozidla md svoji
elektronickou ¢4st vytvoFenu decentralizovand, s
nejménd jednim tstiednim modulenm (5, 6), klery ma
alespon jeden mikroprocesor s viastni
inteligenct a s n&kolika kolovyni modaly (1, 2,
3, 4) opatfenymi t47% mikroprocesory s vlastni
inteligenct, pridem? kolové moduly (1, 2, 3, 4)
jsou astPednfmu modulu (5, 6) hievarchicky
podffzeny. UstLFednf modul (5, 6) je npraven pro
pEijimant alespoi hodnoly vysflace (18) provoznd
brzdové hodnoly a pevn® naslavend bhredy (19),
pfiten? kolové moduly (1, 2, 3, 4) pFijfuwajf od
nstirednfho modulu (&, 6) zadanou hodnotuw brzdného
tlaku od senzort (32, 33), kterdé jsou uspotadany
u prfgslugného kola (31), a alespon jednu
namdfFenou hodnotu rychlosti kola (31) a brzdného
tlaka a ‘vysflajf alespon jednu Jjimi prijatou

i naméfenou hodnotu, resp. z Loho odvozenou
. informaci do astredniho mnodalu (5, 6). Kolové

4 moduly (1, 2, 3, 4) vytvarcejf elektrickdé vystupni

signdly pro #Ffzenf pFislufinédho modaldtoru (29)
: v¢hodng konstrukeéng spojendho skolovymi moduly
- (L, 2, 3, 4), pticemz vymeéna informaci mezi

dstfednim modulem (5, 6) a kolovymi wodaly (1, 2,
3, 4) se provadf prostrednictvim nejnéneé jedné
datové sbérnice (7, 8).
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Elektronicky brzdovy systém ppro Lil@iébi vozidla .,

Oblast technilk

" T i P gy D U s s

Vyndlez se tykd elektronického brzdového systému pro
8ilnidni vozidla s elektronikou pro fizeni moduldtord
brzdného tlaku.

-t 1t s et S D D D g S s U S ol o D ol D

Takovyto elektronicky brzdovy systém je zndm z DE-A
26 22 746. U elektronickych brzdovych systémk je brzdnd
velikost zadand Yidi¥em prost¥ednictvim vys{lade, pfed -
stavovdna jako elektrickd nap¥towd hodnota. Toto napdti:
mi¥e se potom ndslednd jeXt¥ modifikovat v elektronickych
obvodech. Tak se mi%e napf. zndzornit charakteristika
zdvislosti polohy brzdového peddlu a vyvozované brzdné
sily. Také se miZe brdt zfetel na zatiZeni vozidla,
/automaticky na zatiZeni zdvisld brzda ALB/, nebo se mi -
¥e uspo¥ddat protiblokovmci occhrana /protiblokovaci sys -
tém ABS/. Takto modifikovens napéti se potom po zesileni
p¥ivddl magnetickym ventillm pfifazen?m jednotlivym ko -
1im, kterymi se regulujd tlakovy prostfedek ovlddajiel
jednotlivé brzdy /hydraulika nebo tlakovy vzduch/.

Hlavni vyhoda takovéhoto elektronického brzdového
systému ve srovndni s obeklym brzdovym zafizenim, u
kterého se vede ¥idici veli¥ina od pneumatického brzdo -
vého ventilu k brzdovym vdlelm / u tlakovzdus ného brzdo -
vého za¥izeni v ufitkovych vozidlech/, spolivd ve zvyse -
né rychlosti a jednodudii modifikatelnosti elektricksé ¥i-
"dicl veli¥iny. '

P¥i pouziti elektronického brzdového systému Vv




u¥itkovych vozidlech se zejména hodnotl spolehlivost sy -
stému a nizké ndklady. PFi poruchéch v elektronice md
byt zédvada lehce lokalizovatelnd a odstranitelnd pouhou
vym&nou souddsti.

Znémé koncepce elektronickych brzdovych systémi
jsou Ust¥edn¥ konstruovdny, t. j. uUstfednd usparddand
¥idic! jednotka zji¥fuje viechny pro brzd¥ni potIebné
informace, jako polohu brzdového peddlu, Przdny tlak,
brzdny moment, otddky kol, atd. Z téchto informaci se
zlskdvajl ¥idic{ veli¥iny pro brzd¥ni a ¥idl se odpo-
vidajici ak¥ni Sleny. Pfidavné ukoly ustfedni ¥idici
jednotky spodivaji v podstatd v kontrole celého brz -
dového zafizeni, indikaci provozniho stavu a provede -
ni opat¥fenich pfi poruchdch.

7 DE-A 33 35 932 je déle zndma takovéd elektronika
pro vozidlo, které je rozddlena ve vice funkdnich mo -
duld, nap¥. pro fizenl klimatizace, protiblokovaci o~
chranu, atd. Moduly obsahuji mikroprocesory, které vy -
¥izuji své ukoly p'odle pfedem zadaného programu, tedy
maji vlastni 1ntellgenci Tyto moduly jsou uspdfdddny o
na Ustfednim misté ve vozidle a v pY¥ipad¥ poruchy jsou
jednotlivé snadno vyménitelné.

Prostfednictvim multiple xového Vysilaée/prmglmaée
jsou moduly napojeny na vice tak zvanych blokt podroz-
d¥lovdni. Tyto jsou uspofédddny decentralizovansd v ro -
zich vozidla, dekddujil signdly multiplexu a vedou po -
vely Ustfednich moduld déle na napojené konstrukéni
d{ly, jako ¥4rovky, akdni Slemy nebo verntily. Rovn&%
je moZné zpdtné hldSeni uUstfednim . modulim , nap¥. o
signdlech napojenych senzord. '

A8koliv bloky podrozd&lovani obsshujl rovndi




mikroprocesor, nemaji vlastni inteligenci, nybrZ vedou pou-
Jje povely resp. nam&¥ené hodnoty prostfednictvim multiple -
xového systému.

Zndmé systémy s Ust¥edn¥ ve vozidle uspo¥ddanou in -
teligenci, t. Jj. s Ustfedni elektronikou s mikroprocesory, *
maji urdité nedostatky. Tak jsou napf. elektrickd ve -
deni od elektroniky k akd¥nim Zlendm a od ¥idel k elek -
tronigee relativnd dlouhd a tudi¥ ndchylnd k poruchdm,

V pripad¥ pritoku velkych proudd jsou tato vedeni daliim
zdrojen poruch. Ddle je uUstY¥edni elektronikyg v disledku
pouZiti velkého podtu ¥idel a akdnich &lend velmi kom -
plikovand. Ndsledkem toho a také velkého podtu vedeni

a zdsuvkovych spojl se zvySuje ndchylnost k poruchdm.
Krom§ toho nejsou dil¢1 systémy, nap’. magnetické ven -
tily, bez dal¥ich dprav zamd¥nitelné za jiné moduly,
nebot softwary ustfedni elektroniky jsou pfizplsobeny

na data ventild, zejména na Jjejich spinaci &Zasy.

Ukolem vyndlezu je navrhnout elektronicky brzdovy
systém shora uvedeného druhu, kterym jsou shora uvedené
nedostatzy odstranény.

Tento kol se podle vyndlezu Yesi tim, %e elek -
tronika je rozd¥lena ve vice kolovych moduld s vlast -
ni inteligenci, p¥ifazenych koldm a opat¥enych ne jménd
jednim mikropodita¥em, které jsou prostorovd uspofddd - .
ny v blizkosti kol a v nejmén¥ jeden nadfazeny U -
stfedni modul s vlastni inteligenc! a opat¥eny mikropo -
itadem, ktery je uspofdddn vyhodn¥ na Ust¥fednim mist¥
vozidla, Ustidni modul pfijimd ne jménd hodnoty jednoho
sninade provoznich brzdnych hodnot a jedné |
pevnd nastavené brzdy. Kolové moduly p¥ijimagl od




dst¥edniho modulu #&danou hodnotu brzdného tlaku a od
snima%d, které jsou uspofdddny na pIislusném kolu resp.
brzdovém vdlei a/nebo moduldtoru brzdného tlaku pii -
jimaji nejmén¥ jedme nam&¥enou hodnotu rychlosti kola

a brzdného tlaku. Kolové moduly vysilaji ne jmén¥ jed -
nu z jimi prijatych namd¥enych hodnot , pfipadns jednu

z nich odvozenou informaci uUsttednimu modulu. Kolové mo-
duly vytvédrejl elektrické vystupni signdly pro fize -~
ni moduldtoru brzdného tlaku, vyhodnd konstrukdné spo -
jeného s kolovymi moduly a vym¥na informaci mezi Ust¥ed-
nim modulem a kolovym modulem se provddi prostfednic -
tvim nejménd jedné datové sbérnice s pevnd stanovenymi
misty napojeni.

Decentralizovanym vytvofenim elektroniky podle vy -
ndlezu s nejménd jednim ustfednim modulem, ktery vy -
kazuje mikroprocesory se shora uvedenou vlastni inte -
ligenci a s vice kolovymi moduly, které rovn¥Z ma ji
mikroprocesory se shora uvedenou vlastni inteligenci,
pfidem: kolové moduly Jsou hierarchicky pod¥izeny
Yst¥ednim modullm, se dosahnou rlizné pfednosti systé-.
nu,

Ustfedni moduly jsou systematicky propojeny 8
ostatni elcktronikou vozidla, t.j. pfijimajf signdly
o dhlu ¥izeni, zpo%ddni vozidla, o pfedem zadanych
Hédnotdch ¥idi%em, jako brzdném poZadavku, pevnd na -
stavend brzdd, zpozdovdni, resp. zpomalovini atd, kte-
ré jsou aile¥ité pro celé vozidlo.

Neproti tomu jsou kolové moduly pf islu¥né jem pro
¥tizenl pfisluiného kola. Obsahuji{ mimo jiné p¥fislu¥ -
ny vykonovy koncovy stupei, kterym je ¥{ zen¥ modu -
ladni ventil pfislu¥ného brzdového védlce. Obsahu ji
ddle pfisludnou inteligentni elektroniku, jako regulad -
ni kandl protiblokovaci ochrany, pififazeny kolu.

Nadfazens 34sti elektronifky blokovaci ochrany




jako napf. kontrola spolehlivosti celého systému a
vytvédfeni spoledné referensnl rychlosti vozidla, nej-
sou uspofdddny v kolovych modulech, nybri v udstfednich
modulech. : | ’

Hlavnimi pfednostmi systému podle vyndlezu ve
srovnéni se stavem $echniky Jjsou nepatrné ndklady na
instalovéni systému, malé konstrukini vydka Yidicfch
jednotek a nepatrny poSet pouZitych vedeni. Didle
jsou to jednoduchd konstrukce ¥idicich jednotek,
jednoduchd testovatelnost, odd¥lend napéjecica infor -
maénicbedeni, selektivni vypinatelnost dil¥ich systé -
mt v pf{pad¥ poruchy a jednoduchd vym¥nitelnost kom -
ponentd v disledku modulové komstrukce, pfidemz i
varianty systému jsou jednoduSe realizovatelné.

T D > Dt T e — ) VD G i S0 V0 S s A W

Na obr., 1 je zndzorndno blokové schéma zapojeni ce -
lého elektronického brzdového systému.

Na ob#. 2 je zndzorndno konkretni vytvofeni kolo -
vého modulu.

P¥iklady provedeni vyndlezu

Brzdovy systéh sestdvd ze dvou dstfednich moduld
5, 6 uspofddanych na Usttednim mist¥ vozidla a ze styr
v blizkosti kol uspofddanych kolovych moduld 1 aZ &

Ust¥edni moduly 5, 6 mohou byt uspofdddny nmapf. Vv
kabin¥ ¥1di¥e, v prostoru motoru nebo ve sk¥fini, upev -
n¥né po strand vozidla. Ustfedni moduly 5, 6




sestdvajl v podstatd nejménd z jednoho mikropoditade.
Jako mikropodita¥ mi%e se zde pouZit typ 68010 firmy
Motorola, nebo jiny lé-bitovy mikropodital.

NejdtleZzitsj&1 vstupni velidina pro Ustfedni moduly
5, 6 elektronického brzdowho systému je ¥idigem pfe =
dem zadané poloha /nebo sila peddlu/ brzdového peddlu.
Tato hodnota je vysildna vysf{lafem 18 brzdmé hodnoty,
pf igem? se jednd o elektronicky vysila® 18 brzdné hod -
noty a pfivaddsna §st¥ednim modultm 5,6. Vysilad 18
brzdné hodnoty je vytvofen dvouokruhové a pro snimédni
polohy brzdového peddlu miZe obsahovatb napf « dva peten -
ciometry. Pfenos m&rné hodnoty k Ustfednim modulim se
miZe provdd¥t analogovd nebo digitdlné.

Principieln¥ stejnym zplisobem se pfivddi dstfednim
moduldm 5,6 také poloha pevnd nastavené brzdy 13.
Také tento systém je vytvofen dvouokruhovs. .

Prosttednictvim vedenich 20, 21 dostanou ustfedni
moduly 5, 6 dalsi informace od pr idavnych snimadl
a mohou se jimi ovlddat nezndzorn&né akéni &leny. Jako
dals{ senzory pfichdze ji v Uvahu senzor pro zpoZdsni
regp. zpomaleni silni¥niho vozidla a senszor uhlu fize -
ni. Jako dals{ akdni &len miZie byt napojen napf. magne -
ticky vemtil retardéru, t.j. zpomalovade.

U obou Ustfednich moduld 5, & Jje provedeno jejich
vzdjemné spojeni prostfednictvim datové sbsrnice 3.
Prostfednictvim této datové sbdrnice 9 se provddl vy -
m&na dat, napf. o osové z4t¥%i, referend¥ni rychlosti vo-
zidla a o brzdné hodnot¥ zadané vysilaem 18 brzdné
hodnoty. Kromd toho se prostfednictvim vedeni 9 pro-
véddl vzdjemnd kontrola spolehlivosti obou mikrop&itadi.

Spojeni mezi ustfednimi moduly 5, 6 a kolovymi




moduly 1 a¥ 4 se provddf prostiednictvim dvou datovych
sbdrnic ~7, 8. Tyto jsou opatfeny  definovanymi misty
napojeni, vyhodnd _. standartnimi misty napojeni, takie
p¥ipadn¥ mohou spélu komunikovat i ustfedni moduly a ko-
lové moduly rﬁznyéh vy¥robedi. Vym&na dat se vyhodnd pro -
v4di prostfednictvim dvoudrdtového vedeni v sériovém pro-
vozu. V disledku rozd¥leni moduld podle vyndlezu v dstfed-
ni a kolové Jje takové spojeni dostatedné, nebof se vy -
m&fuje jen nepatrny podet nadfazenych dat, zatim co vét -
$1 mno¥stvi dat, napfiklad bdhem ¥izenl blokovaci ochra -
ny, se mohou tato data zpraeovat pfimo v kolovych modulech.

Prostfednictvim dal¥ich spojovacich vedeni lu a%
17 mohou Ust¥edni moduly 5, 6 ¥idit elektronické spil -
nage nebo relé 10 aZ 13. Témito reld 10 a¥ 13 mohou se
kolové moduly 1 aZ¥ 4 v pfipad¥ poruchy odpojit od je -
jich proudového napdjeni 24, 26. Spina%e resp. reld
10 aZ 13 mohou se také uspofddat v kolovych modulech 1
at &4,

Je %aké moiné, uspotddat spina¥e resp. relé 10 aZ 13
v blizkosti nebo v Ustfednich modulech 5, 6. V tomto
pY¥ipad¥ se provddi proudové napdjeni kolovych moduld
1 a% 4 prostfednictvim vedeni 7, 8, kters za tim Use -
lem jsou opat¥eny siln¥jsimi pf{davnymi drdty pro pfenos
proudu. -

Kolovym modulim 1 a¥ 4 mohou se prostfednictvim '
vstupnich vedeni 22, 23 pfivdddt signdly od externich
senzori. Tyto senzory mohou napf. snimat teplotu brzd,
tloustku obloieni, brzdnou s8llu a rychlost kol, Mohou
ge také sdruZit dva kolovd moduly jedné osy v jeden oso-
vy modul, '

V obre 2 je sSchématicky zndzornsna vnit¥ni konstrukee




kolového modulu 1. Mikropo&ital 28, vyhodn& stejného
typu jako ten, ktery je obsafen v Ustfednich modulech,
je napdjen provoznim nap&tim prostfednictvim vedeni 24
a elektronického spina¥e 24. Spinad 10 Je ovlddidn
dst¥ednim modulem 5 prostfednictvim vedenl 14. V¥ -
mdna dat mezi mikropo¥ita¥em 28 a ustfednim modulem

5 se provddi pomocl datové sb¥rnice 7. Extern{ senso-
ry Jjsou napojeny na mikropoditad 28 prost¥fednictvim
vedeni 22. Otd¥ky pfisluSeného kola 31 se pfivddd -
j1 prost¥ednictvim senzoru 32 a vedeni 3I4 mikropo -
$ita® 28. M8Y¥eni brzdného tlaku v brzdovych vdlcich
resp. v brzdovém vdlel 30 se provddi tlskovym snima -
gem 33, resp. tlakovym senzorem 33. Prost¥ednictvim
brzdového vedenl 22 se tlakovy prostiedek, t.j. tla -
kovy vzduch nabo hydraulicky olej pro brzd¥ni pf ivd di
pfes moduldtor 29 brzdového tlaku brzdovému vdlei 30.
Moduldtor 29 mife se mikropoditadem 28 prostlednic -
tvim zesilovade 35 nastavit do poloh - tlak udriovat -,
-tlak stoupat- , nebo-tlak klesat-. Je také moZné pou -
¥it{ analogového moduldtoru 29. S

U moduld 1 a¥ 6 opatfenych mikropo¥itadi ne jsou
z dfivodi zjednodufeni bliZe zndzorn&ny nutné ptidav -
né obvodové &4sti, zndmé odbornikovi, jako obvody hla -
dimového prizpisobeni, analogo-3islicové prevodniky, na-
pd jeci zdroje, atd.

Kolové moduly 1 a¥ 4 mohou data zji§ tovdna pa -
pojenymi senzory ddle vésti na ustfedni moduly 3, 6.
To plati ze jména pro rychlosti kol a @loustku brzdového
obloZeni. ~

 Datové sb¥rnice 7 aX 9 mohou se také vytvorit
jako sv¥tlovodide. To md tu pfednost, Ze Jjsou odolnd j&1




vi&i poruchdm a jsou schopny prendSet vEt¥i mnoZzstvi dat.

Elektronicky brzdovy systém funguje v podstatd nd -
sledovnsd.

Kidi¥em preda™zadanéd brzdné hodnota se p¥ivadi
dst¥ednim godultm 5, 6 a zde se pe jdfive modifikuje.
To znamend, #e na zdklad$ programi,obsaZenych v mi =
kropoditadich,zadanych brzdaych hodnot miZe byt brzdnd
hodnota pro jednotlivé kolové meduly 1 aZ &4 riznd,
T{mto tak zvanym vyladdnim brzdnych hodnot nd se zajis =
tit to, aby se napf. tlouStky obloZeni brzd b&hem Zasu
od sebe neodlifovaly, aby prehfdté brzdy se ménd zaté -
fovaly a aby se todivé momenty mohly vyrovndvat.

Déle je v ustf¥ednich modulech obsaZena ALB-funkce
to znamend sutomaticky na z&t¥%i zdvisld brzda. Tim
je brzd¥ni zdvislé na z4té%i, t. j. Ze zadané drdze
peddlu ve vys{ladi brzdné hodncty odpovidd pfi naloZe =
ném vozidle vys¥i brzdny tlak nefli p¥i prdzdném vozi -
dle.

Takto modifikované brzdné hodnoty se pf ivdddji
kolovym modulim a jimi ¥id{ odpovidajici moduldtory 23
brzdného tlsku. Zadany brzdny tl&?nebo také zadand brzd-
nd sila se tak zreguluji.

V ptipads, %e kolovym senzorem 32 Je rozpoznidno
posinajici blokovédni kol, pak se brzdny tlak prostifed -
nictvim funkce blokovaci ochrany integrované v kolovych
modulech odbornikovi zndmym zpisobem sniZi, pfip. se
nareguluje na konstamtni skluzovou hodnotu cca 20 o/o0.
Referenini rychlost vozidla potfebnd pro pro regulovéni
protiblokovaciho systému pro vypodet skluzové hodnoty
'kola se vytvdfi v Ustfednich modulech 5, 6 a mivédl
kolovym modulim prostfednictvim datovych sbdrnic 27, 8.

Krom& funkce ochrany blokovéni miZe byt v mikro -
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poditadich kolevych modulli integrovand také funkce ochra-
ny proti smyku, 8im¥ se zabréni protdfeni kol znémym
zpisobem p¥i rozjiZzddni.

JestliZe se zjisti zabezpelovacimi obvody integro -
venymi v kolovych modulech 1 a%Z 4 mnebo v Ust¥ednich
modulech 5, 6 porucha v kolovych modulech 1 aZ 4,
miZe se pfisludny modul odpojit pf {slu§nym spinaem 10
aZ 13. V tomto pfipadd f Lsluiné kolo nemliZe byt
brzd&no. RBfedepsany zbytkovy brzdny uUdinek je viak za-
jigtén zbyvajicimi pln¥ funkdnimi koly. Odpovidagjici od-
pojeni se provddil i pfi poruSe v datovych sbérnicich
7, 8

Kolové moduly 1, 2 resp. 3, 4 mohou pfisluiet
bud ke stejné ose, nebo k pfislu¥né disgondle. Rozdé -
leni do diagondl mé tu pfednost, Ze se dostane zejmé-
na dobrd vodici sila po strand v pfipadd poruchy.
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PATENTOVE NAROKY

1. Elektronicky brzdovy systém pro silnidni vozi -
dla s elektronikou slouZici pro ¥izerni moduldtori brzd -
ného tlaku, vyznadujici se tim, Ze elektronika Jje rozds-
lena ve vice kolovych modult /1, 2, 3, 4/ s vliastni in -
teligenci, opatfenych nejménd jednim mikropoditadem a
pfifazenych kolém, kterd jsocu uspofdddny v blizkosti
kol a v nejménd jeden nadfazeny uUstfedni modul /5, 6/

8 vlastni inteligenci, opatfeny nejménd jednim mikropo -
Sitadem, ktery je vyhodn& uspofddédn na Ustfednim mistd
vozidla, priSem¥ ustfedni modul /5, 6/ p¥ijimd ales -

podl hodnoty vysilade /18/ provozni brzdné hodnoty a

pevnd nastavené brzdy /19/, kolové moduly /1, 2, 33

4/ prijimajl od Ustf¥edniho modulu /5, 6/ Z4danou hod -
notu brzdného tlsku a od senzori /32, 33/, které Jsou
uspofddény u prislusného kola /31/ resp. brzdového vdl -
ce /30/ a/nebo moduldtoru /29/ brzdného tlaku, alespon
jednu namd¥enou hodaotu rychlesti kola a brzdného tla -

ku a kolové moduly /l; 2, 3, 4/ vysilajl alespol Je -

dnu jimi p¥ijatou nam&¥enou hodnotu, resp. z toho od -
vozenou informaci, Ust¥ednimu modulu /5, 6/, pfifem?

kolové modauly /1, 2, 3, 4/ vytvdfejl elektrické vy -
stupni signdly pro Fizeni p¥isluSného moduldtoru /29/
vyhodn& konstrukdng spojeného s kolovymi moduly /1,

2, 3, 4/ a vymSna informacl mezi Ust¥ednim modulem

/5, 6/ a kolovymi moduly /1, 2, 3, 4/ se provddi pro-
stfednictvim nejmén¥ jedd¥ datové sbdrnice /7, 8/ s i
pevnd definovanymi napojovacimi misty. '

2. Brzdovy systém podle bodu 1, vyznadujici se

T
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tim, %fe v Ustfednich modulech /5, 6/ se provede podle
kriteril zdtd%e /ALB/ a/nebo podlé kritérii opot¥ebeni
 brzdového obloZeni, modifikace brzdného tlaku pfip. roz -
déleni brzdného tlaku. .

3. Brzdovy systém podle bodu 1 nebo 2, vyznadujici
se tim, %Ze v kolovych modulech /1, 2, 3, 4/ je obsa -
¥ena funkce blokovaci ochrany a/nebo protismykové ochra -
ny /ABS/ASR/.

&.Brzdovy systém podle bodu 1 az 3, vyznadujict
se tim, ¥¢ v Ustfednim modulu /5, 6/ Je vytvé¥ena re -
ferensni rychlost vozidla pro blokovaci ochranu.

5, Brzdovy systém podle bodu 1 aZ k4, vyznadujicl
se tim, e Jjsou uspofdddny dva dst¥edni moduly /5, 6/,
Které si mym§fujl informace prostiednictvim dalsi da -
tové sb¥rnice /9/ se standartnimi misty napojovéni a
navzdjen se kontfbluji. ' * :

6. Brzdovy systém podle bodu 1 aZ 5, vyznadujicl
se tim, Ze proudové napdjeni kolovych moduly /1, 2,
3, 4/ Jje v pripad¥ poruchy odpojitelné prostiednic -
tvim elektronickyeh spinadd nebo relé /10, 11, 12,
13/ dstfednim modulem /5, 6/.

7. Brzdovy systém podle bodu 1 a¥ 6, vyznadujicl
se tim, e datové sb¥rnice /7, 8, 9/ jsou vytvd eny
jako sv&tlovodile, /

8. Brzdovy systém podle bodu 1 ai 7, vyznadujici
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e kolové moduly /1, 2, 3, 4/ obdrZi{ prostf¥ednictvim
p¥idavnych vstupnich vedeni /22, 23/ informace o tlous -
tce brzdového obloZenf a teplotédch brzd. N

9. Brzdovy systém podle bodu 1 aZ 8, vyznalujict
se tim, ¥e d4va kolové moduly /1, 2/ nebo /3, 4/ jsou
sdruZeny v jeden osovy modul,




vz
yan o oL
9z €z € _,e Z 2z
/ | 1
_h s ~ | / e L | &z
s LrEe i L
e T S T STl
o _ _
N R I
| ! , YL
A | | - —
] | | | | |
_— Y |
LI g 9L 6 Gl Bm\/ /
2. [— = L -
Y - I - _ o2 B 02
R I | Q
9 6 8~ RN
2 = B = |33
L
. N G5

L 490

.



¢ 490

QHN@
LE ///om e ||
A :
43 >AMUJ b¢
1] + L
ve- || s€ TliN - - g
/ _ NYd
A d M>N>>u80< ,__
o Sqdmuoi_
. .
L o e o]
P 1 ° | - |
/ u, -1 / © we |
\ b ea9gy |
\ \ / / \ \ o “
. 8z L 70 7¢ I




	BIBLIOGRAPHY
	DESCRIPTION
	CLAIMS
	DRAWINGS

