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Aktywny uktad kierowniczy

Poniewaz Aktivlenkung Gmbh jest spof-
kg Robert Bosch Gmbh i ZF Freiedrichs-
hafen AG, stwierdzi¢ nalezy, iz nowa
konstrukcja, zdecydowanie zwiekszajgca
komfort i aktywne bezpieczenstwo jazdy,
jest efektem wspotpracy az trzech wioda-
cych firm motoryzacyjnych. W aktywnym
uktadzie kierowniczym jako rozwigzanie
bazowe wykorzystano znany juz z wielu
komfortowych zastosowan system ZF Servo-
tronik.

Zasadnicze funkcje

Aktywny ukfad kierowniczy sktada sie:
z hydraulicznej przekfadni zebatkowej,
mechanizmu planetarnego, silnika elek-
trycznego, kilku czujnikéw oraz urza-
dzenia sterujgcego. Dodatkowy stopien
swobody umozliwia ciagte, zalezne od
sytuacji, optymalizowanie zmiany prze-
fozenia uktadu kierowniczego, komfortu,
wysitku i wygody kierowcy. W zaleznosci
od warunkoéw na drodze kat skretu kot jest

RYS. 1. ROZMIESZCZENIE PODZESPOLOW AKTYW-
NEGO UKELADU KIEROWNICZEGO ZF
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ROZWIAZANIE TO, OPRACOWANE WSPOLNIE PRZEZ DZIAL UKEA-
DOW KIEROWNICZYCH ZF — AKTIVLENKUNG GMBH I BMW,
ZASTEPUJE DOTYCHCZASOWE KOMPROMISY POMIEDZY SPORTOWA
A KOMFORTOWA KONSTRUKCJA UKEADU KIEROWNICZEGO

nania zbyt gwattownego ruchu kierownicg
nie musi sie obawiac utraty przyczepnosci
kot, gdyz zastosowany silnik elektryczny
z ukfadem planetarnym powoduje odpo-
wiednie zmniejszenie kata skretu kot. Gdy
silnik elektryczny nie jest aktywny, koto
kierownicy dziata bezposrednio na gtéwng
przektadnie kierownicza, jak w konwen-
cjonalnym uktfadzie kierowniczym, po-

RYS. 2. SCHEMAT UKEADU ZF-SERVOTRONIC 2

1. przektadnia zghatkowa, 2. elektrozawdr wspomagania hydraulicznego, 3. silnik elektryczny, 4. przekfadnia roz-
nicowa, 5. sterownik elektroniczny, 6. czujnik kata obrotéw silnika, 7. blokada elektromagnetyczna, 8. czujnik kata
obrotu zebnika, 9. pompa hydrauliczna, 10. zbiornik ptynu, 11. przewody hydrauliczne, 12. przewody elektryczne

zwiekszany, wzglednie zmniejszany w sto-
sunku do wymuszanego przez kierowce na
kole kierownicy ruchu katowego.

Podczas jazdy z matg predkoscia,
np. w miescie, wymagana jest stata duza
sita skrecajgca na kole kierownicy. Jej
zmniejszenie uzyskuje sie dzieki zastoso-
waniu silnika elektrycznego wspdtpracu-
jacego z uktadem planetarnym, co powo-
duje mniejsze ruchy katowe kierownica,
dajagce pozadane katy skretu kot, jed-
nocze$nie zmniejszajac site wywierang
przez kierowce.

Natomiast przy duzych predkosciach
samochodu kierowca w przypadku wyko-

wodujac proporcjonalny skret két. Dzieki
temu mozliwa jest réwniez interwencja
kierowcy w prace samoczynnie dziafajace-
go systemu.

System ten jest w sposoéb ciagly nad-
zorowany przez kompleksowy uktad czuj-
nikdéw, zapewniajacych bezpieczenstwo
jazdy. Jezeli zaistnieje konieczno$¢ jego
wytaczenia, pojazd korzysta jedynie z nor-
malnej zebatkowej przektadni kierowni-
czej ze wspomaganiem.

System aktywnego sterowania jest
pierwszym krokiem do catkowicie samo-
czynnych uktadéw kierowniczych. Jego
zadowalajgce dziatanie opiera sie na wy-
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sokiej jakosci poszczegdlnych elementow.
Dotyczy to réwniez ich dostosowania do
rozmaitych warunkéw zewnetrznych.

Budowa i dziatanie

Elektronicznie sterowany, zalezny od
predkosci jazdy, zebatkowy, wspomagany
hydraulicznie uktad kierowniczy (rys. 2)
wymaga W czasie postoju i przy matych
predkos$ciach jazdy, np. podczas parkowa-
nia lub opuszczania parkingu, matych sif
na kole kierownicy. Przy wiekszych pred-
kosciach zwieksza sie sita potrzebna do
obracania kota kierownicy, dzieki czemu
kierowca ma lepsze wyczucie kontaktu kof
z nawierzchnig, co ufatwia mu doktadne
dostosowywanie sie do warunkéw drogo-
wych. Omawiany aktywny system kierow-
niczy (rys. 3) jest umieszczony miedzy
dwupotozeniowym serwozaworem z suwa-
kiem obrotowym (2) a obudowg gtéwnej
przektadni kierowniczej (1). Ponadto po-
taczony jest z réznicowg przektadnig pla-
netarng (4), majacg dwa watki wejéciowe
i jeden wyjsciowy. Jednostka ta przenosi
moment skretu zaréwno z kota kierowni-
cy przez kolumne kierowniczg i dwupoto-
zeniowy serwozawor z suwakiem obroto-
wym, jak tez z silnika elektrycznego (3)
na zebnik gtéwnej przekfadni zebatkowe;.
To oznacza, ze dzieki réznicowe] przektad-
ni (4) na przekfadnig gtéwna przekazywany
jest wypadkowy moment obrotowy.
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¢ E 3 kat obrotu kierownicy

Wspétdziatanie mechaniki,
elektrotechniki i elektroniki

Czujniki kata obrotu silnika (6) (rys. 4)
i kata obrotu kotfa zebatego (8) dostarczajg
do sterownika elektronicznego (5) (rys. 2)
sygnaty pozwalajace rozpozna¢ wypadko-
wy kat obrotu zebnika (10) (rys. 4) gtéw-
nej przektadni kierowniczej.

Planetarna przekfadnia réznicowa jest
gtownym dodanym elementem systemu
aktywnego kierowania ZF. Generuje ona
poprzez dodatkowy kat obrotu silnika ki-
nematyczne nakfadanie sie tego ruchu na
kat skretu ukfadu kierowniczego. Silnik
elektryczny i planetarny mechanizm réz-
nicowy sg w stanie w utamkowych cze-
$ciach sekundy realizowac wygenerowane
przez uktad elektroniczny funkcje korek-
cyjne, stosownie do zaistniatych warun-
kow jazdy, a kierowca nie odczuwa tych
zmian podczas prowadzenia pojazdu.

Silnik jest w sposéb staty potaczony ze
$limakiem (4) (rys. 4) i zazebia sie bez
luzéw ze $limacznicg (8), trwale potaczo-
ng z dwutarczowym jarzmem (5) i trzema
satelitami (9). Kierunek obrotu, liczba ob-
rotéw i czas pracy silnika sg kontrolowane
przez czujnik jego obrotéw (6). Satelity za-
pewniajg mechaniczne potaczenie z gor-
nym (watkiem zaworu dwupofozeniowego
suwaka obrotowego) i dolnym osiowym
kofem $rodkowym. Dolne kofo osiowe po-
taczone jest z zgbatkg (10). Dzigki temu
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kat obrotu zgbnika = kat obrotu
kierownicy + kat obrotu silnika

RYS. 3. ZASADA DZIALANIA UKLADU

zapewnione jest bezposrednie przeniesie-
nie napedu z serwotronika (2) do listwy
zebatej (1) w obydwu kierunkach.

Przy ruchu $limacznicy wywotanym
silnikiem elektrycznym kota satelitarne
wspotpracujg z obydwoma kofami osio-
wymi. Z uwagi na réznice liczby zebdw
két satelitarnych zazebiajacych sie z gor-
nym i dolnym kotem osiowym powstaje
ruch wzgledny tych két. Zatem obrét kota
kierownicy oraz $limacznicy sg ze sobag
sumowane i przeniesione poprzez zebnik
na listwe zebatg gtéwnej przekfadni kie-
rowniczej.

W wyniku przesuwu listwy zebatej uzy-
skujemy pozadane dodatkowe skrecenie
kot kierowanych w stosunku do ruchu kota
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Czas wymieni¢ na DENSO

Dlaczego rozruszniki i alternatory DENSO?

> Swiatowa jako$é: Produkcja zgodna ze specyfikacjami OE.

> Zaawansowane technologie: Wykorzystanie przez DENSO najnowszych
technologii OE i modyfikacja produkcji OE.

> Ciagty rozwdj: Do 2012 roku programem objete zostanie ponad 900

zastosowan.

> Wydajnosé: Niewielkie wymiary i masa przy wysokiej wydajnosci.
> Unikatowe zastosowania: Niezréwnany zakres zastosowan dla Toyoty

oraz szerokiej gamy marek europejskich, takich jak Ford, Opel, BMW, Fiat.

> Brak modutéw regenerowanych: Polityka braku kaucji recyklingowe;j.
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