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Elektronische Radkontrolle

Fig. 1

Moddl PIC_VXx-1-xxX-X

Elektronische Radkontrolle zur automatischen Steuerung der
Tandemaschewellen.

1. Beschreibung

1.1 Generelle Beschreibung.

Das System funktioniert dadurch, dass ein kleiner Computer den Winkd zwischen Schlepper und Wagen
abliest. Beim Drehen des Schleppers wird der Computer Strom an die Hydraulikventile abgeben, die die
Réder steuern.

Der Anschlagwinke der Ré&der und des Schleppers werden durch elektronische Sensoren gemesset.

Der Computer sorgt immer dafiir, dass die Ré&der der Tandemaschewed len den richtigen Anschlagwinke
besitzen, so dass keine Quereinwirknungen oder ungnédige Verschle 3 an den Reifen entstehen.

Das System schert, dass es beim Strassefarhen kein Risko auf Schleudern gibt, falls die steuerbaren
Tandemascherader ins Bankett kommen.

Beim Ruckwartsfahren sorgt das System auch dafiir, dass die Rader immer in dem richtigen Winkd in
Verhdtnis zur Fahrenrichtung stehen, S0 dass das Rickwartsfahren um die Ecken herum leicht ist.

Die Bedienung der dektronischen Radkontrolle ist einfach, well der der Verwender nichts vornehmen soll.
Durch den Computer wird die Stdlung der R&der immer in Verhdtnis zum Schlepper richtig werden.

Die Funktion des Systems ist einfach und scher. Es wird nur eingeschdtet, dann it das System berett,
wenn die”Info” Lampe leuchtet. Der Computer erinnert die Eingtellung — auch wahrend Stromausfalls.
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1.2 Technische Beschreibung.

Der Winkd zwischen dem Wagen und Schiepper wird durch ein eektronisches Winkemesser gemesset,
das ein Potentiometer hat, dessen Widerstand eine Funktion des Einschlagwinkels ist.

Durch den Widerstandwert erfolgt eine Spannungsvariation, die von einem AD-Umrichter zu eénem
digitalen Signal umgesetzt wird, das an den Computer seriell gesendet wird.

Der Anschlagwinkel des gesteuerten Réderpaars wird entsprechend gemessen.

Im Speicher des Computers gibt es eine gespeicherte Tabelle, die einen Satz von den Sollwerten der
Anschlagwinke besitzt.

Fdls die gdesenen Daten nicht den Tabd lenwerten entsprechen, dann wird ein Signa durch den
Computer an den Hydraulikventil gesendet, der das gewiinschte Drehen des Réderpaars vornehmen
kann. Die Sgnadauer kann im Hinblick auf die Aufwelchung der Tabellenwerten proportiond sein.
Im Hinblick auf eine Nullpunktjustierung, siehe Abschnitt 2.3.5, kann die Tabelle durch den Operator
zurlickgesetzt werden, fals ein anderer Wagen oder Schlepper gekoppelt werden soll, oder falls
Anderungen in der Geometrie erfolgt sind.

Ein Uberwachungssystem ist im System eingebaut, das eine Alarmmeldung absendet, falls ein ernsthaftiger
El-Fehler entsteht, z.B. Leitungsfall oder Kurzsclul3. Auf¥erdem wird der Feder beim Winkelmesser des
Schleppers von einem Mikroschater Uberwacht, der eine Alarmmeldung absendet, fals der Feder oder
der Stahldraht zerbricht oder abfdlt. Siehe auch die Abschnitte Uber Fehler und Alarme, 2.2.3 und 2.2.6.
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2. Bedienungsanleitung.

2.1 Bedienungsdisplay.

Das Bedienungsdisplay kann in einer Kunststoffkabine mit eektronischen Schaltern eingebaut werden,
oder die Funktionen kdnnen im Bedienungsdisplay zum SurryMaster6000 Dos erungscomputer engebatt
werden.

Die Bedienung der Radsteuerung erfolgt wie folgt:

1. Tandemasche Schiof3: Druckknopf oder Lykketronic Bedienungsdisplay
2. Zuricksatzung: Druckknopf oder Lykketronic Bedienungsdisplay
3. Kontrollampe: Lampe oder Diode im Bedienungsdisplay
Information Lichtdiode: Informations-Lichtdiode auf Computer

2.2 Bedienung und Betrieb.
Esig notwendig, dass es einen geniigen Druck des Hydraulikdls gibt, so die Radsteuerung funktionieren
kann.
Die Anschluf3spannung des Schieppers muss 12 Volt betragen. Fals die Spannung unter 9 Volt kurzzeitig
félt, dann geht die Radsteuerung in Alarmzustand, womit die Réder schlief3en werden und eine Steuerung
stoppt. Das System bleibt in diesem Zustand und der Fehlerkode “1” wird leuchten, und die
Kontrollampe wird ausschaten. Eine Prifung muss vorgenommen werden, warum die Anschlusspannung
zu niedrig war, und der Fehler muss korrigiert werden.
Dieser Fehlerzustand kann aber auch entstehen, fdls die Radsteuerung mit Strom ehe Anlassung des
Schleppers eingeschdtet wird. Auf diesen Fall wegen des Schleppermotors kann die Spannung des
Akkumulators bis zu 9 Vot falen. Eswird erfolgen, wenn der Akkumulator nicht volle Leistung besitzt.
Wahrend Anlassung des Schleppers kann der Uberwachungs- und Sicherheitskreidauf der automatischen
Radsteuerung in Alarmzustand gehen.
Deshdb: erst den Schiepper anlassen und danach die Radsteuerung einschalten.
Bitte beachten, dass der Steuercomputer erst etwa 1. Min. nach Stromeinschaltung funktionsbereit is.
Diesig darauf zurtickzufiihren, dass der Computer eine Rethe Sdbstiiberprifungsfunktionen auf das
Syslem vornehmen, jedes Ma Strom eingeschaltet wird. Siehe Abschnitt 2.2.4
Die Radgteuerung kann in 2 Eingtdlungen sain:

1. Automatikzustand.

2. Fehlerzustand.

2.2.1 Automatische Eingtdlung:

Wenn die Radsteuerung in automatischem Zustand ist, wird die Kontrollampe konstant leuchten.
Fdlsen Fehler entstent, wahrend die Radsteuerung in automatischem Zugtand i, wird Sein den
Fehlerzustand gehen, Sehe Abschnitt 2.2.2.

Beim Fahren mit dteren Modellen (Seriennummer kleiner ds 2078) muss man ganz gille haten, ene
Umwechdung des Schaters zur Stelung ,, Tandemasche Schiol3* erfolgt.

An neueren Wagen (Seriennummer grol3er ds 2078) braucht man nicht tille zu hdten, fdls

» Tandemasche Schlof3* aktiviert wird.

Die Radgteuerung wird nicht versuchen, die Rader zu steuern, wéhrend der Schalter in ,,der Tandemasche
Schlo3 Selung” i
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2.2.2 Fehlerzustand.

Fdls die Radsteuerung in Fehlerzustand kommt, wird die Kontrollampe geschlossen sain.
Im Fehlerzustand wird die Radsteuerung nicht die R&der steuern, sondern beide Tandemaschewel len
werden frel drehen. In diesem Zugtand it das Rickfahren mit dem Lastzug nicht maglich.
Der Fehlerzustand ist auf mehrere Ursachen zurtickzuftihren :
? Falsder Schiepper mehr ca. 65° dreht.
? Fdlsdie Tandemascheréder wegen anderer Ursachen mehr asihrer Programmierung
gemal gedreht sind (wenn der Winkelmesser ca. 60° an einer der Seiten gedreht
is).
Fdls die Leitungen der Winkelmesser zerbrochen sind.
Falsen Fehler im Winkelmesser entstanden ist.
Fdls die Radsteuerung zu niedrig Spannung hat.*
Falls die Verbindung zwischen dem Schlepper und Winkel messer zerbricht.*
Fdls ein Fehler im Elektronik der Radsteuerung entstanden ist.*
Beim Fehler im Computer.*

NN N N N )

Fals der Fehlerzustand nicht mit einem Stern markiert ist, wird das System weiterfahren, wenn der
Zugtand wieder normd i<

Fals der Fehlerzustand mit einem Stern markiert ist, handdlt es sch um enen Alarmzustand, und das
System wird die gesteuerten Réder freistellen, und die Steuerung wird nicht wieder anfangen, obwohl
der Grund fur den Fehler spéter verschwindet. Die Ab- und Einschatung der Radsteuerung muss wieder
vorgenommen werden.

Der in ener Kunststoffkasten am Wagen montierte Computer ist mit einer Informationsdiode versehen.
Die Diode kann rot, gelb oder orange werden. Das Licht ist ziemlich schwach und ist in starkem
Sonnenlicht nicht sehbar. Die Bedeutung von den mit * markierten Alarmen ist auf dieser Informations-
Lichtiode absehbar, sehe Abschnitt 2.2.5 tber Alarmkoden.

Die Informations-Lichtdiode ist am Computerdisplay montiert, und muss nicht mit der Kontrollampeim
Bedienungsdisplay verwechsdlt werden.

Die Kontrollampe kann auch die Ziffer im Bedienungsdisplay sein.

2.2.3 Beim Starten.

Jedes Md eine Einschatung des Systems vorgenommen wird, wird der Computer folgende Anfang und
Prifungsegquenzen durchgehen :

1. DielInformation-Lichtdiode blinkt rot / orange (4 Blitze. ca. 4 Sek.).

2. Interne Startprifung wird vorgenommen (das Relais klickt).

3. Die Kontrollampe (im Schatpult) blinkt.

4. Die InformationLichtdiode blinkt rot / orange (14 Blitze. ca. 14 Sek.).

2.2.4 Beim Betrieb.

Bea normaem Betrieb wird die Informations-Lichtdiode grin.
Fals ener der Sensoren aulRer normaem Arbeitsfdd kommt, dann wird die I nformation-Lichtdiode rot
mit kirzen Blitzen leuchten.
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Elektronische Radkontrolle

Falls der Kontrollcomputer einen Fehler entdeckt, dann wird die Informations- L euchtdiode folgende

Seguenzen blinken:
Erst 4 ma grin. Hiernach blinkt die Diode densalben Fehlerkode mit roten Blitzen, sehe unterstehendes

Schema.

Die Sequenz wird mit 1 orangefarbigem Blitz beendet.
Hiernach wird ales wiederhalt.

In der Tabelle st die Bedeutung des Kodes gezeigt. Se kdnnen selbst versuchen, die mit ** markierten
Fehlern abzuhdfen.
Be anderen Fehlern, oder fals das System nicht wiederstartet, setzen Se sich bitte in Verbindung mit

dem Verkaufer.
Blitz Bedeutung
1 ** | Zu niedrige Anschlusspannung, defektes Relais oder defekter Mikroschalter.
2 Defektes Relais oder zu niedrige Anschlusspannung
3 Uberprifung Kreislauf defekt.
4 ** | Fehler der Tandemaschewelle, Leitungen am Ventil und Stecker C Bein 8-10 testen
5 ** | Fehler der Tandemaschewelle, Leitungen am Ventil und Stecker C Bein 8-10 testen
6 ** | Fehler an der dritten Welle, Leitungen am Ventil und Stecker C Bein 1-3 testen
7 ** | Fehler an der dritten Welle, Leitungen am Ventil und Stecker C Bein 1-3 testen
8 Interner Fehler im Druck, Tandemaschewelle
9 Interner Fehler im Druck, Tandemaschewelle
10 Interner Fehler im Druck, dritte Welle
11 Interner Fehler im Druck, dritte Welle
12 Interner Fehler im Druck. Prozessor 1 Fehlertyp 1.
13 Interner Fehler im Druck. Prozessor 2 Fehlertyp 1.
14 Fehlerzuriicksetzung.
15 Uberpriifung Kreislauf defekt.
16 Prozessor 1 Fehlertyp 2.
17 Prozessor 2 Fehlertyp 2.
Konstant Es besteht die Mdglichkeit, dass das System falsch zurlickgestellt ist, vielleicht wegen
Rot einer Vertauschung der Leitungen zum Winkelmesser.

Bitte beachten, dass die Elektronische Radkontrolle nicht eine Alarmmedung

wegen eines Fehlersin dem hydraulischen System oder wegen eines zu

niedrigen Oldrucks absendet.
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2.3 Uberholung und Wartung.

2.3.1 Der Zugbolzen.

Esigt wichtig, dass das waagerechte Spid im Loch
des Zugbolzens nicht mehr als ¥ cm betréagt.

Siehe Abbildung 2.

Fdlsdas Spid groiRer ds¥acm g, hat es zur Folge,
dass der Wagen bel Geschwindigkeiten héher als 20

Kn/St. schaukeln wird. / §o21 : x|
'8 i T
o S~ '

Das senkrechte Spiel muss nicht mehr ds1 cm = T,
betragen. = %y

Abb. 2

2.3.2 De Stahldrahtzug.

Der Stahldrahtzug, der den Winked zwischen dem Schlepper und dem Wagen messet, muss bel jeder
Verwendung des Systems Uberpriift und kontrolliert werden.

Esigt wichtig, dass die Bewegung des Stahldrahts frei ist, o die Feder des Winkemessers den Stahldraht
beim Drehen nach links durch den Schiepper bewegen kann.

2.3.3 Sicherhatsschalter.

Der in Verbindung mit dem Stahldrahtzug montierte Sicherheitsschdter ist ein Typ, das beim
Stahldrahtzug und normaen Fahren des Systems geschdltet ist. Dieser Schalter mussin regelmé3gen
Zwischenraumen oder bam Systemfehler Uberprift und kontrolliert werden.

Die Kontrolle kann durch Aktivierung des Schalters ausgefuhrt werden, “Die Kontrollampe” in
Bedienungsdisplay soll dann abgeschatet werden, und “ die Informationsdiode” wird Kode 1 blitzen.
Hiernach muss das System wiedergestartet werden (In ca. %2 Min. wird der Strom unterbrochen).

2.3.4 Winkelmesser

Die Winkelmesser, die den Winkd zwischen dem Schlepper und dem Wagen, und die Winkelmesser, die
das Drehen der R&der messen, miissen haufig fur Schaden Uberpriift und kontrolliert werden.

Bitte beachten, dass es kein Spid in Verbindung zu den Winkel messern gibt.

Die Umdrehungsrichtung ist durch Versetzen von einem Paar Uberbriicker in Ubereingimmung mit dem
Etikett im Deckd wahlbar.
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2.3.5 Nullstellung.

Falls Anderungen / Reparaturen von Teile des Systems gemacht sind, oder ein neuer Schlepper benutzt
wird, muss eine neue Justierung des Nullpunkts vorgenommen werden.
Die Justierung erfolgt wie folgt :

1. Die Anschlusspannung wird entfernt, und der Lastzug fahrt ca. 20 Meter gerade aus
an enen leicht seigenden Weg. Esig wichtig, dass man hinauf féhrt, um den Wagen
und den Schlepper von einander zu ziehen, fals es ein weniges Spid in
Zusammenkopplung gibt. Das Vorwartsfahren sioppen und die Handbremse ziehen.
Waéhrend Aktivierung ”der Nullstidlung” wird die Anschlusspannung eingeschaltet.
Erst nach ca. 20 Sek. wird das Blitzten der Kontrollampe ( Display) starten.

4. Warten Se his die Kontrollampe nicht mehr blitzen. Bel den ,, Dreiwelen-Wagen*
muss erwarten werden, bis das Blitzen der Diode an dem Kasten startet.

5. "Nullgdlung’ freilassen .

Die Kontrollampe blitzt 1 Md.

wnN

o

Fals ene Steigung enes Wegs nicht zur Verfligung i, kann die Nullstellung an ebenen Weg
vorgenommen werden. Esist aber wichtig, dass der Schiepper und der Wagen in etwaigem Spid in
Zusammenkupplung ,,von einander gezogen Snd”. Fals die Nullstdlung wird vorgenommen, wahrend der
Wagen und der Schiepper zusammen geschoben sind, dann wird ein kleiner Winkelfehler beim Fahren
entstehen, wo der Wagen und der Schiepper meist von einander geschoben sind. Ein unnétiger Verschlel
der Reifen ig auf diesen Fehler zurlickzuftinren.

PIC_Vx-1 wird hiernach die Eingtellung erinnern, auch nachdem der Strom abgeschaltet ist.

Fdls die Kontrollampe mehr ds ein Md blitzt, dann ist eines der Winkelmesser falsch montiert.
»Nullstdlung” in 1 Sek. drucken and wie vide |langsame Blitze z&hlen, die von der Kontrollampe gesendet
werden, nachdem die Betétigung des Schaters gestoppt wird.

3 Blitze : Das Winkemesser beim Schlepper ist falsch montiert.
4 Blitze : Winkdmessar ba der Hinterwdle is fasch montiert.
5 Blitze : Winkdmesser bel der Vorderwd leist fasch montiert.

Nachdem die Kontrollampe den Fehlerkode geblitzt hat, wird sie wieder schndll blitzen.

Beim Wiederdrucken auf " Nullstellung” wird die Frage an den Computer wiederholt.

Kontrollieren Sie das fehlerbehafte Winkemesser. Wenn die Réder in neutrder Stellung stehen, und der
Schlepper gerade aus fahrt, muss der Winkel zwischen der Hinterplatte und dem Arm des Winkel messer
90° betragt, sehe Abb. 3. Diesgilt fir dle Winkd messer.

Der Fehler kann auch ein Fehler in der dektrischen Verbindung zu dem Winkemesser sein. Z.B. eine
gebrochene Letung. Fallsesmehr as 1 Fehler gibt, ist der Fehlerkode vidleicht auch fehlerbehaft. Fdls
z.B. eseinen Fehler der beiden Winkemesser gibt, ist es nicht mdglich durch den Computer das
betreffende Winke messer zu finden.

Wiederholen Sie die Nullpunktgustierung. Falls der Fehler nicht nach wiederholten Versuchen abgeholfen
werden kann, ist das Winkelmesser nicht korrekt verbunden oder defekt.
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karnermerke — |

Abb. 3
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2.4. Mekanische M ontage.

2.4.1 Die Winkelmesser.
Esgibt 3 Winkelmesser (Modell PIC_V3-1) oder 2 Winkelmesser (Moddl PIC_V2-1) auf dem Wagen.

2.4.1.a Schlepper

Abb. 4 und Abb. 5 zeigen das Winkelmesser mit Stahldrahtzug des Schleppers.
DieMase“D” und “E’ sollten gewahlt werden, so der Schlepper ca. 1,5 -2 ma mehr dsdas
Winkelmesser dreht.

Bitte beachten, dass der Abstand “D” in Verbindung mit Reparaturen oder Doppeln von dem Beschlag
auf der Zugvorrichtung zu einem anderen Schlepper bewahrt wird

tube or
hose

g —I= 1+

vinkel
encoder
spring
switch
Abbilldung 4

Sate 12
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Abbildung 5
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2.4.1.b Tandemaschewellen

Abbildung 6

Das vorderste Tandemascherad nach links und das Winkelmesser von hinten und von oben gesehen.

B

TS
i

/1

i\

£z

Die obengtehende Zeichnung, Abb. 6 und 7 zeigt die Plazierung des Winkdmessersin Verhdtnis zu den
vordersten gesteuerten Tandemascheradern.

Abbildung 7

Das Verhaltnis zwischen den Abstdnden “B” und “C” bestimmt den Drehwinkel des Rads.
Kein Spid in der Verbindung zwischen dem Winkemesser und der Spurstange muss da sain.
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2.5 Hydraulik

Vorschlag zur Ausarbeitung des hydraulischen Systems

=] ==

i

ldseventil

=

laseventl

styreventl

Anvendes ikke !

Bitte beachten, dass das Sperrventil eine freie Bewegung des Kolbens erlaubt, wenn der Ventil sromlos
ist.

Diese frele Bewegung ist in der rechten Zeichnung wegen der Differenz des Volumens an jeder Saite des
Kolbens nicht mdglich
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2.5.1 Leitungsdiagram Danfoss PVG Ventile.

Elektronische Radkontrolle

Danfoss PVG

Sehraubeternimal

Winkelmesser
Tandemasche
3 - Vordervelle Tandemasche
Steuerventil  Sperrventil  Steuerventil  Sperrventil
e £ £
TE Al TR S e B TrE BEn
¥ T* T* ¥ Winkelmesser, | Winkelmesser.
. s L - » . Schlepper 3 - Vorderwelle
E B 3| E 2| & a B E =
% g Sehraubeterminal Scheaubeterminal
I [
- 'l'i.illl i:.l.':ln o -'ll:li:-n
e ;l ‘IELT// \\:Imm ': __[ e
: e o= - =] |'1 B im A
Stecker E
Stecker C Stecker D
Controller
Stecker B
Stecker A wow o~
R I ] I 5
| iE
EH ;
;
I E
iic}llrrhcilgsulmllcr % E E
I‘ P 12 Volt
Anschlusspaniung — Slurry Master
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2.5.2 Leitungsdiagram Standard Ventile.

Hydraulic valves standard

Boogie og Tridem

Tridem
Front axel Rear axel
lock
€ € €
[ N] E—- o~ [N o
S
Seering
angd sensor frontaxe
Angd sensor Tractor
€
[ - o~
(€Y
]
=
=
X<
I~
E D
1 |_Orane Orange _1 Orance
> 4x white 4 x white > 4 x white
3 Blue Blue 3 Blue
4 Gren Gen 4 Gren
HNOSTLO~00g 5E’mlvn— EoAn ] g_Brm
B LED red-green
A 0 <omN - -~
| Controller

INFO
ety switch

GND = 12volt €
T, il

cdi§aion

12 volt

L J
S Auwxillary vave

DasAuxillary Vavewird gleichzeitig mit den Lenkventilen betétigt.
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2.5.3 Anschlul3 vom Computer .

Ubersicht tiber Steckerverbindungen.

O O
Stecker C D

EREET
L]
a 4950918

Stecker A Stecker B | jchtdiode

Ol O |

Stecker B
Bedienung

Stecker A
Spannungsvorsorgung

O 0T WN B

Nr.

Verbindung
+12V

GND

Safety switch 1
Safety switch 2
GND

+12V

Stik D

Winkemesser (Wellen 1und 2)
Nr.

Verbindung
Leitung (rot)
Gnd (schwartz)
Sclk (blau)

Sda (griin)

a b~ wN B

Verhindung
Tandemasche SPERR
Nullstellung

Info

Auxillary valve
Auxillary valve

Stecker E

Winkelmesser V1 (Schlepper)

Nr.

Verhindung
Leistung (rot)
Gnd (schwartz)
Sclk (blau)

Sda (grin)

a b~ wN B

CSV2 (wei) CSV1 (weil)

CSV3 (weild /gelb) *

o0 WN PR

Stecker C

Hydraulik Ventile.
Verbindung
Rechts/ links Ventil Welle2 Bein Nr. 1.*
Rechts/ links Ventil Welle 2 Bein (gnd).*
Rechts/ links Ventil Welle 2 Bein Nr. 2.*
Zu Sperrventil Welle2 Bein Nr. 1.*
Zu Sperrventil Welle2 Bein Nr. 2.*
Zu Sperrventil Welle 1 Bein Nr. 1.
Zu Sperrventil Welle 1 Bein Nr. 2.
Rechts/ links Ventil Welle 1 Bein Nr. 1.
Rechts/ links Ventil Welle 1 Bein (gnd)
Rechts/ links Ventil Welle 1 Bein Nr. 2.

o ~No s wN R Z

=
o

*Soll nur auf PIC_V3-1. (3-Wellenmodell) montiert werden.
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Elektronische Radkontrolle

3. Kabel

Eine4 x 2 Twiged Pair Latung (CAT 5 Multistrand) soll zu den Winkelmessern, verwendet werden. Die
eine Halfte jedes Leterpaars muss zum Bein 2 in dem Stecker verbunden werden.

Bd Systemen, in deren Danfoss Pilotventile (PVG) verwendet werden, muss mindestensein 2 mn?
Leitungsquerschnitt in der Versorgungdeitung von dem Schiepper zum Computer sowie auch von dem
Computer zum Sicherheltsschdter verwendet werden.

Falls Standard 33 W Ventile verwendet werden, muss der L eitungsquerschnitt mindestens 4 mn?
betragen.

Allevon der Elektronischen Radkontrolle nicht gesteuerten Ventilen und Spulen miissen eine Diode ds
Gerauschddmpfung bestzen.
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Elektronische Radkontrolle

4. TECHNISCHE SPEZIFIKATIONEN

4.1 Elektrisch

Anschlusspannung : 12 volt
Stromverbrauch (auschl. Strom zu den Hydraulikventilen) : 200 mA
Ausgangssirom je Ausgang (max.) : 3A (36W)
Ausgangsstrom zur Kontrollampe : 500 mA
Totae Auggangdestungl (max.) : 100 W
Fehlertiberwachtung der Leitungen und Ventile : JA
Uberwachtung von eektrischen Fehlern der Ventilen . JA
Uberwachtung vom Fehler des Prozessors JA
Uberwachtung vom Fehler der Endstufe JA
Uberwachtung vom Fehler der Winkelsensoren JA
Uberwachtung der Akkumul atorenspannung JA
Uberwachtung vom Fehler bei Montage JA
Audesen von Fehlersuche und vom Fehlerkode 16 verschiedene
Automatische Justierung und Kalibrierenmoglichkeit JA
4.2 Mekanisch
Feuchtigkeit  (alles dektrisch it ganz in Gummi engegossen) : 99 %
Temperatur : -20bis50 2C
Dimendonen:
Computer : 8x15x20cm
Winkel messer : 8x15x10cm

Die Wdlen der Winkdmesser betragen 17 mm und sind in zwel kréftigen Kugdlagern gebauit.
Lagergehduse, Konsole und Spannplatte snd ganzverzinkt.
Die ganze Audfiihrung igt solid, im Gummi eingegossen und in Kungitoffkésten eingebat.

4.3 Ubersetzung

Das Verhdtnis zwischen dem am Winkemesser des Schlepper gemessenen Winkel und dem durch den
Winkelmesser an den Ré&dern abgelesenen Winkel betrégt 1:1.

Der gewtinschte Anschlagwinke der Réder wird von dem Verhdtnis zwischen den Angténden ”B” und
"C’, dehe Abbildungen. 7 und 9 bestimmt. Normderweise zwischen 2:1 und 3:1. Dieses Verhdtniswird
von der Geometrie des Wagens bestimnt.

5. Moddl Identifikation

PIC V2-1-xxx-xx  Radkontrolle fir 2-Wellenmoddl| ( 1 Steuerwelle und 1 feste Welle)
PIC V3-1-xxx-xx  Radkontrolle fur 3 Wdlenmoddl ( 2 Steuerwellen und 1 feste Welle)

xXxXx-Xx = Tabdlenverson und Nummer. Z.B. JOS-03.
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