Urzadzenie do kontroli parametrow trakcyjnych oraz diagnostyki uktadéw napgdowych
samochodéw osobowyclgzarowych i autobusow

W pojazdach drogowych uktad rgiowy podlega nieustannej ewolucji negj na celu
poprawienie wskanikOw jego pracy. Jego zadanie polega na optymalmyykorzystaniu
zrodla nagdu gtownie ze wzgldu na widciwosci trakcyjne pojazdu, emisjsubstancii
szkodliwych oraz bezpiecastwo i komfort jazdy. Coraz e¢gciej stosuje s sterowane
mikroprocesorowo uktady przeniesienia @@, w postaci automatycznych lub
zrobotyzowanych skrzynek przektadniowych. Wykoraygt takie rozwazania uzyskuje si
wiele mazliwosci w zakresie zmiany charakterystyki uktadu ¢@dgpvego. W wyniku takiego
trendu powstaje sytuacja, gdy system sterowanizgaegolnych elementow uktadu ma
morfologicznie i informacyjnie charakter rozprosyorZmniejsza to ,odporrig” catego
uktadu na nieprawidtowdi pracy elementow sktadowych zwlaszcza ocenianyaspektach
bezpieczastwa jazdy i ekologicznym.

Najwicksza wrazliwoscia na usterki elementdw pomiarowych i wykonawczych
wchodzcych w skiad ukladu sterowania ukladem g¢gvym odznaczaj sie wskaniki
emisyjne. Mimo,ze zwycie paliwa oraz wtasrici dynamiczne pojazdu na ogét nie ulegaj
gwaltownemu pogorszeniu, to w takich przypadkackeobuje si znaczne zwikszenie emisji
substancji szkodliwych. Z tych powodéw w nowoczesnpgamochodzie zwksza st
znaczenie ukfadéw diagnostyki pokladowej, soej na celu bigca ocer pracy uktadu
napdowego i zapobieganiu przekroczeniu limitdbw emiggm lub ostrzegagych o zmianie
wskaznikow pracy uktadu nagplowego stwarzagego zagrgenie dla bezpiecastwa ruchu
drogowego.

Liczba znanych metod i wdzen diagnostycznych jest znacznaggie opracowuje si
nowe jak rownie doskonali te ju stosowane. Jedrz takich metod oceny jaka pracy uktadu
napzdowego jest pomiar przyspieszenia wzmego pojazdu, na podstawie ktdrego zme
okresla¢ wihasciwosci uktadu napdowego. Celem projektu jest opracowanie i weroe
autonomicznego ugglzenia do pomiaru i oceny parametrow pracy uklagpgdowego. Jego
zadaniem b&dzie pomiar on-line parametréw trakcyjnych uktadapgdowego oraz ocena
wybranych wskanikéw pracy. Zataono, ze urazdzenie nie bdzie korzystato z sygnatow z
czujnikbéw i uktadéw wykonawczych innych podsystem@wjazdu, co znacznie upged
monta& i zapobiegnie niepadanym przerobkom pojazdu. Sygnalizacja stanéw aerynh
bedzie odbywa sic poprzez sygnalizacjezdickowa albo swieting (LED lub LCD) Ilub
jednoczénie. Ponadto, stosownie do potrzeb zaklagagcjonalne wyposanie uradzenia w
ztacze komunikacyjne do wymiany informaciji z aizeniem hdz systemem nadednym.

Efektem realizacji projektu dolzie budowa prototypu wyrobu (adzenia
mikroprocesorowego). Ponadto wykonana zostanie mektacja techniczna elementow
mechanicznych oraz elektronicznychcf@nie ze schematami uktadu mikroprocesorowego),
zostanie opracowany i udokumentowany algorytm praigdzenia oraz program stegay
jego mikroprocesorem. Opracowane zostamytyczne dotycgzce montau i ustalenia
urzadzenia w pojedzie dotycace zarowno miejsca mora jak i ustalenia pozycji wzgllem
wybranych elementéw konstrukcyjnych pojazdu.



