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1 Orientacao

1.1

1.2

1.3

1.4

1.1 Boas-vindas
Orientacao

Boas-vindas
Bem-vindo ao treinamento X0244F - Sistemas Elétricos de Bordo - Onibus!
Durante este treinamento, vocé tera uma visado geral de todos os topicos basicos relacionados

aos sistemas elétricos de bordo. Vocé aprendera sobre esses sistemas por meio dos exercicios
de sua apostila de treinamento e de exercicios praticos no veiculo.

Desejamos a vOCé sucesso no curso e esperamos que esses dias sejam bastante informativos!

Objetivo do treinamento
O participante estara apto a:

Reconhecer o funcionamento e a aplicagdo de componentes elétricos e eletrénicos em veiculos
comerciais.

Descrever o design do sistema elétrico de bordo, da rede CAN e das fungdes basicas
relacionadas nos 6nibus Mercedes-Benz fabricados no Brasil.

Reconhecer e identificar os sinais de entrada e saida dos principais médulos eletronicos dos
onibus.

Realizar testes, medic¢des e diagnéstico on-board, visando a correta manutencgao, diagnédstico e
reparo de sistemas elétricos em dnibus.

Conteudo do treinamento

Revisao sobre sensores; . Médulo eletrénico AEBS (VRDU);
Revisao sobre tipos de sinais; . Médulo eletrénico LDWS (MPC);
Revisdo da Arquitetura Eletrdnica; o Mddulo eletronico RDF (Radar/ART);
Moédulo eletronico FR; o Diagnéstico on-board;

Modulo eletronico INS; o Exercicios praticos;

Médulo eletronico TPMS; . Pés-teste.

Organizacao e regras gerais

Para garantir que o treinamento se desenvolva sem problemas, devemos seguir algumas
regras:

Cumoprir os horéarios acordados

Na davida pergunte

Participe ativamente

Apresentar suas experiéncias sobre o topico

Evite conversar paralelas

Todos ajudam a deixar tudo em ordem

Manejar os veiculos e ferramentas com cuidado

Telefones celulares deverao ser desligados ou colocados no modo "vibracall"
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2.1 Tipos de sensores
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2.1

Sensores

Tipos de sensores

Os sensores sdo transdutores que convertem sinais de qualquer natureza fisica ou quimica em
sinais elétricos, para serem interpretados pelas unidades de controle de um veiculo, que
consequentemente tomam decis6es com base nestas informagdes. Nos veiculos, os sensores
sdo indispenséaveis para as fungdes de controle e regulagem e sdo divididos em 4 campos de
aplicagao: seguranga, conforto, operagao e meio ambiente.

Os sensores sdo utilizados para medir temperatura, pressao, forga, posi¢ao, curso, angulo,
velocidade, aceleragao, nivel, luminosidade, som, massa, concentragdo, densidade, quantidade
de substancia, etc.

Ha uma grande variedade de sensores diferentes e eles podem ser classificados de diferentes
formas. Uma forma é classifica-los com base no tipo de sensor. Isso resulta em 5 grupos
principais:

Interruptores como sensores:

Interruptores fornecem apenas informagao ON/OFF (ligado/desligado).

Tipo mais simples de sensor.

Sensores passivos:

Este altera uma de suas variaveis elétricas como um resultado da influéncia de uma quantidade
medida atuando do lado de fora.

Exemplo: sensor de temperatura com resisténcia NTC. Uma tensdo de teste é aplicada a
resisténcia NTC. A resisténcia e, por consequéncia, a corrente mudam em fungao da ag¢éo da
temperatura externa.

Possuem 2 terminais elétricos. Prové sua prépria energia ou deriva do préprio fendbmeno que
esta sendo medido.

Sensores ativos:

Além da linha de sinal para a unidade de controle, também possuem linhas adicionais para
alimentacdo de tensao. Dessa forma, possuem 3 terminais elétricos.

Exemplo: Sensor hall do acionamento dos vidros elétricos no caminhdao ACTROS.

Sensores inteligentes:

Possuem seu préprio sistema eletrénico de avaliagdo para aquisicdo e processamento de
sinais.

Exemplo: sensor de NOx no caminhdao ACTROS.




2 Sensores

2.2

2.3

2.2 Potencidémetro

Sensores complexos:

Sao projetados para tarefas especiais.

Consistem em diversos sensores, cada um com seu sistema eletrénico de avaliagao.
Somente todos os valores de medigéo juntos produzem um resultado de medigéo.
Transmitem informagdes geralmente em forma digital.

Exemplo: Sensor de radar ART. Este consiste de trés unidades emissoras e receptoras para
medigOes de distancia.
Potenciometro

E um tipo de sensor com resisténcia variavel giratéria, utilizado para converter movimentos
mecanicos em sinal elétrico. A atuagdo mecénica provoca uma alteragdo na relagdo entre as
resisténcias “R1” e “R2”. E importante verificar que a resisténcia total, ou seja, a somatéria das
resisténcias “R1” e “R2” ndo varia com o movimento mecénico.

RT R 1

L R2 R2

Exemplos: posigdo do pedal do acelerador, nivel do tanque de combustivel, entre outros.

Sensor indutivo

Sensores indutivos utilizam como principio de funcionamento a lei da indugao
eletromagnética, por essa razdo em geral esses sensores ndo necessitam de alimentagao.
Geram um campo eletromagnético o qual varia de acordo com a presenga e a auséncia de
metal sobre seu ima, que por sua vez induz uma variagao de corrente elétrica na bobina.

Nos veiculos sdo utilizados na medigéo de posigao e rotagdo. Na figura abaixo, vemos que, ao
rodar o volante de inércia do motor, ocorre a variagdo do campo magnético do ima, que por sua
vez, induz a bobina corrente elétrica.
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2.4

1 Imi coralein

Micles do terra docw
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Exemplos: Sensor de posicéo e rotagao do volante do motor, sensor de posicao e rotagao do
comando de valvulas do motor e sensores de velocidade do sistema de freio ABS.

Sensor de pressao

Nos sensores de pressao, a pressdo exerce um esfor¢co sobre um diafragma, acionando um
potencidmetro, um cristal piezelétrico ou bandas extenciométricas.

Potenciometro: a variagdo de presséo provoca um deslocamento mecénico no potenciémetro
responsavel por variar a relagdo de resisténcia. Esta variagé@o é interpretada pela unidade de
controle e é proporcional a pressao que o sensor esta submetido.

Cristal piezoelétrico: uma membrana estéa ligada a um cristal de quartzo. A deformagao da
membrana e do cristal de quartzo causada por esforgos mecanicos faz com que seja gerada,
pelo préprio sensor, uma tensao elétrica proporcional a pressdo que o sensor estd submetido.
Essa pequena tensdo gerada é aplicada a um circuito eletrénico que amplifica a tensdo para um
valor que a unidade de controle pode verificar.

1

T
1‘*—!—"‘ ) v
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2.4 Sensor de pressao

Bandas extenciométricas: sdo materiais que variam sua resisténcia quando tracionadas.

Wacuo Resisténcias giratonas

Membrana
Ease devidm

Conexbes

Pressio de meadicao

Nos veiculos, os sensores de pressdo sdo encontrados para medir pressdo do 6leo lubrificante
do motor, do ar de sobre alimentacgdo, do combustivel, circuitos de freio pneumatico, pressdo
atmosférica, saturagao do filtro de ar, etc.

054 -

0.5 5 P [hlr]

No grafico acima, estao representados os valores de tensao elétrica fornecidos por um sensor
de pressdo. Para uma variagdo de pressao de 0,5 a 3,5 bar, existe uma variacdo de tensao de
0,5 a4,5V. Os sensores de pressao sao sensores ativos e, portanto, necessitam de
alimentacdo de tensdao de 5 V.
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2.5 Sensor Hall

Funciona baseado na interferéncia que um campo magnético faz na corrente elétrica que passa
por um condutor.

Efeito Hall

Uma placa condutora percorrida por corrente elétrica lv quando submetida a um campo
magnético perpendicular a essa corrente, gera uma corrente elétrica |y perpendicular a
corrente ly e a0 campo magnético. A esse efeito da-se o nome de efeito Hall.

Em outras palavras...

e Um fluxo de elétrons na placa semicondutora é criado pela aplicagao de tenséo elétrica.

[ T T T A e
[ U —
e e P f—

Fem e — ——
. pEm remm rEsm
L L e

TT_00_00_018218_FA

¢ Os elétrons sdo desviados pela rotagdo de um campo magnético.

TT_00_00_018219_FA
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2.5 Sensor Hall

Uma tensdo perpendicular a placa € mensuravel devido a uma falta ou excesso de elétrons.

TT_00_00_018220_FA

Os sensores Hall utilizam o principio Hall na sua construcéo, sendo utilizados para medir
posicao e rotagao. Nos veiculos, podem ser utilizados como sensor de velocidade da caixa de
mudangas, sensor do pedal do acelerador, sensor de posi¢cdo do comando de valvulas, etc.

Na figura a seguir, podemos observar um sensor Hall como um sensor de posi¢do do comando
de vélvulas do motor.

e conexdo aldtrica (conector)

—"

Carcaga do sensor com aletrinica de avaliagio

Ima constanie

Elemento Hall

Campo magnético

Arvore de comando das wilvulas com segmento

l | —_ : '-l U V) Sinal deo tensdo do sensor
| iy | 12
5 £
. . - - - ..-. u |7l .
- o T360 Angulo

glratério W
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2.6

Sensor de temperatura NTC

Os sensores de temperatura utilizam o termistor como elemento basico para medir a variagao
de temperatura. Este componente é constituido de um material que tem sua resisténcia
alterada em fungéo de sua temperatura.

Nos sensores de temperatura NTC sdo empregados os termistores NTC (Negative
Temperature Coefficient), que possuem coeficiente negativo de temperatura e sua resisténcia
elétrica diminui com o aumento da temperatura. Sdo amplamente utilizados nos veiculos para
medir a temperatura do liquido de arrefecimento, ar de sobrealimentagdo, combustivel, 6leo
lubrificante do motor, 6leo lubrificante da caixa de mudangas, 6leo lubrificante do eixo traseiro,

ar exterior, etc.

Resistencia /0
—

Temperatura / °C
Hulltm_:inhil'l:
_ 0e0 OF .
o %g 100

o

Resistencia /0

Temperatura / °C
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2.6 Sensor de temperatura NTC
O grafico a seguir representa um sensor de temperatura NTC.
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2.7 Sensor de temperatura PTC

Os sensores de temperatura NTC ndo podem ser submetidos a temperaturas muito elevadas,
pois isso destruiria seu elemento sensor. Nesses casos, utilizam-se sensores do tipo PTC
(Positive Temperature Coefficient), que trabalham de modo inverso ao NTC.

Nos sensores de temperatura PTC, a resisténcia elétrica aumenta com o aumento de
temperatura, por possuirem coeficiente positivo de temperatura.

Utilizados nos veiculos para medir a temperatura dos gases de escape do motor.

Resistencia /0

Temperatura / "G

S0

Temperatura / “C
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O grafico a seguir representa um sensor de temperatura PTC.

2.7 Sensor de temperatura PTC

1M0

100kL2

10kL2

kLD

10042

1042

10

-507C

50°C

150°C

250°C




2 Sensores

2.8 Medigdo de sensores

2.8 Medicao de sensores

As medigoes de tensao elétrica nos sensores automotivos devem ser realizadas conforme a
figura abaixo. Nesta figura, sdo exemplificados 2 tipos de sensores:

¢ Sensor de pressao, representando os sensores ativos, com 3 terminais.

¢ Sensor de temperatura, representando os sensores passivos, com 2 terminais.
E muito comum que alguns sensores compartilhem o mesmo cabo negativo (31). Neste

exemplo, trata-se de um sensor de pressdo e temperatura do ar de sobrealimentagdo do motor,
que tem os dois sensores (pressao e temperatura) em um mesmo invélucro.

Unidade de controle MR

& sinal 31 &

Tensao do Sinal Tensao
(de 0,5 a 4,5V) »

Sensor de
Temperatura
Tensdo de <Y
Alimentacao Sensor de
(5V) Pressdo

Os procedimentos para as medicdes de resisténcia e corrente elétrica nos sensores sdo 0s
mesmos utilizados para qualquer componente elétrico. Consulte o capitulo “Multimetro”.

g Para mais informagdes, consulte no sistema SABA o CBTonline:
T0619E-BR.TGE - Sensores nos Veiculos Automotivos 1

TO620E-BR.TGE - Sensores nos Veiculos Automotivos 2




3 Sinais elétricos

3.1

3.1 Sinal on/off

Sinais elétricos
As malhas de controle trabalham com o conceito IPO (Input-Processamento-Output).

Os componentes de entrada (Input) emitem sinais elétricos as unidades de controle
(Processamento), que os analisa e toma decisdes, por meio de sinais elétricos emitidos aos
atuadores (Output), para que estes realizem um determinado trabalho. Dessa forma, os sinais
elétricos sd@o muito importantes para o correto funcionamento de uma malha de controle.

Um sinal elétrico é determinado pelas seguintes caracteristicas:

Amplitude: é a intensidade da grandeza medida (tensdo ou corrente elétrica).

Frequéncia: é a repeti¢do da oscilagédo por unidade de tempo.

Periodo: tempo gasto para ocorrer uma onda completa.

Fase: é o dngulo inicial de oscilagcdo de uma senoide.

Duracao do pulso: tempo gasto para ocorrer um pulso.

Caracteristicas dos sinais elétricos

Frequéncia f Hz
Tenséo de pico Us Vv
Tenséo efetiva (RMS) Uef ou Urms V
Duragéo do ciclo (Periodo) T seg
Duragéo do pulso t1 seg
Pausa do pulso t2 seg
Ciclo de trabalho x% %

A seguir serdo abordados os principais tipos de sinais elétricos utilizados nos sistemas
elétricos dos veiculos.

Sinal on/off

Este é o tipo de sinal mais simples e é geralmente transmitido por um interruptor. A informagao
enviada por este tipo de sinal limita-se a indicar se um determinado equipamento esta ligado
ou desligado.

O sinal do tipo ON/OFF possui apenas dois niveis de tensao que, aplicados em veiculos, podem
ser simbolizados por 0 V e Uz, (tensdo de bateria).

ON

U (V)

OFF
t(s)

Sinal ON,/OFF
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3.2 Sinal analégico

3.2 Sinal analogico

E um sinal que varia de forma anéloga a uma outra grandeza, que pode ser pressao,
temperatura, posi¢do de algum componente mecénico, etc.

Exemplos: sensores de pressao e sensores de temperatura.

U (V)

» P (bar)

Sinal analégico de um sensor de pressédo

R(Q)

» T(°C)

Sinal analégico de um sensor de temperatura NTC

» T(°C)

Sinal analdgico de um sensor de temperatura PTC

3.3 Sinal senoidal

Sinal formado por uma onda senoidal.

Exemplos: alternador (antes da ponte de diodos retificadores e do regulador de tensao),
sensores indutivos (rotagdo do volante do motor, rotagdo do comando de valvulas do motor e
velocidade do sistema de freio ABS), etc.

U (V)

t(s)

Sinal senoidal
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3.4

3.5

3.4 Sinal quadrado
Sinal quadrado
Sinal formado por uma onda quadrada.

Exemplos: sensor hall de velocidade da caixa de mudangas, sinal das saidas GSV da unidade de
controle do veiculo (FR/CPC), etc.

U (V)

t(s)

Sinal quadrado

Sinal dente de serra
Sinal formado por uma onda que se assemelha com os dentes de uma serra.

Exemplos: sensor de curso da embreagem, sinal aberto das saidas GSV da unidade de controle
do veiculo (FR/CPC), etc.

U (V)

» t(s)

Sinal dente de serra
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3.6 Sinal digital ou binario

3.6 Sinal digital ou binario

E um conjunto de pulsos elétricos que representam uma informacéo através de cédigos
binarios (0 e 1). Utilizados na comunicagédo entre unidades de controle.

» t(s)
Sinal digital ou binario

Abaixo, um exemplo de sinal digital que foi obtido com osciloscépio através da monitoracdo da
linha de comunicagdo CAN entre duas unidades de controle.

. : -ﬁ .Er-_ :_ : : | _-: | pulso de 16V« 1
R o e bl o de Y =0
BV ooty w0l el Seleeteieeient. | Mgty
111 i o A m i =
: - | Espmco contemido wim sequéncia - 3
'_-..-'.-..-'.-..llduligih'ri....!-. e e oy
. - - 101borodon - = :
5 E [ ¥ ] '; L]

R P T T ST e

A= 2VU4& 20mssa B FeigiAd

Sinal digital da linha de comunicagdo CAN
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3.7 Sinal PWM

3.7 Sinal PWM

Sinal PWM (Pulse-Width Modulation, ou modulagéo por largura de pulso) é o conjunto de pulsos
gue possui valores de frequéncia e amplitude fixos, variando apenas o tempo em que o sinal
permanece em valor superior ou em valor inferior.

Exemplo: pedal do acelerador.

Sinal PWM

A largura do pulso é o tempo em que o sinal se mantém no valor de tensao superior e é
indicada em %. Também é chamada de ciclo de trabalho.

O ciclo de trabalho é calculado utilizando-se a seguinte formula: x% =t1 / T x 100%

Nas figuras abaixo, vemos dois sinais PWM com a representacgdo de seus respectivos ciclos de
trabalho. Apesar do ciclo de trabalho ser diferente, a frequéncia se mantém constante e, neste
exemplo, é de aproximadamente 201 Hz.

54 [ ] mgg, [T

_ e017n= _ 2018u=
: - [ [ ] ‘

Ciclos de trabalho dos sinais PWM
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3.7 Sinal PWM

No exemplo a seguir, podemos verificar o funcionamento do pedal do acelerador de um
caminhdo. Quando o pedal estd desacionado em posi¢ao de marcha lenta, o ciclo de trabalho
do sinal PWM é de 15% e, em posic¢do de plena carga, ou seja, quando o condutor pisa até o
fundo no pedal do acelerador, o ciclo de trabalho é de 55%.

posicaode
15% marchalenta

< U

24

t(s)

posicaode
plena carga

55%

< Uy)

24

t(s)

>

<

Sinal PWM do pedal do acelerador

Na pratica, o pedal do acelerador de um caminhao (AXOR, por exemplo) na posi¢édo de repouso,
tem um ciclo de trabalho de 10 a 30% e na posi¢éo de plena carga, de 40 a 90%.

A unidade de controle do veiculo (FR/CPC) identifica um curto-circuito com o negativo quando
o ciclo de trabalho esta entre 0 e 5% (=0 V) e um curto-circuito com o positivo entre 95 e 100%
(Ubateria = 24 V). Em ambas as situac¢des, um cddigo de falha é gerado.
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3.8 Sinal PPM

3.8 Sinal PPM

No sinal PPM (Pulse-Position Modulation, ou modulagéo por posi¢do de pulso), a largura do

pulso é sempre igual. O que varia € a quantidade de pulsos em um determinado periodo de
tempo.

< U{v)

24

t(s)
24
t(s)
24
t(s)

< >

Sinal PPM
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4.1 CAN bus (Controller Area Network)

4

4.1

Sistemas de barramento de dados (data bus)

CAN bus (Controller Area Network)

A abreviagao CAN significa Controller Area Network. O sistema de barramento de dados CAN é
um protocolo de comunicagdo padronizado usado para a transferéncia rapida de dados entre
unidades de controle e consiste de 2 cabos entrelagados. Os 2 cabos entrelacados impedem
interferéncia eletromagnética e emissdes radiadas, por exemplo, como as produzidas por
telefones celulares e estagdes de transmissao.

s fws] s

1T}

LS-CAN-BUS

Observe no exemplo acima:

O painel de instrumentos (INS) é o ponto central (central gateway) entre os barramentos de
dados.

As linhas de dados (linha K) destes sistemas simples (FFB, ZV, EDW, HZR, KSA, ZHE e SRS)
estdo todas paralelas a um conector comum e também a tomada de diagnostico.

Os sistemas necessarios para operagao comunicam-se uns com os outros através do
barramento de dados HS-CAN (CAN de alta velocidade).

O ponto estrela, na verdade, é para onde convergem todos os barramentos de dados HS-CAN
(CAN de alta velocidade) das unidades de controle FR, EBS, GS, AGN, NR, WS, PSM, e painel de
instrumentos (INS).

Ha 3 sistemas (MR, AM e GS) que estdo conectados a um sistema correspondente através do
barramento de dados LS-CAN (CAN de baixa velocidade).
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4.1 CAN bus (Controller Area Network)

Linha K (K-line)

Possui um Unico cabo. E a linha de dados com a menor velocidade de dados (9,6 kBaud) e é
utilizada para conectar o equipamento de diagndstico ao veiculo. Ndo possui limitagédo definida
para o comprimento do cabo.

Tomada de Unidade de
diagndstico controle
x13 Linha K INS

Barramento de dados CAN de alta velocidade (HS-CAN Bus)

Por onde os dados sdo transferidos em 2 cabos entrelagados (cabo CAN-H e cabo CAN-L) a
uma velocidade muito alta (até 1 MBaud).

Unidade de Unidade de
controle HS-CAN controle

CANH —7 CAN H

TT_00_00_018252_FA

Barramento de dados CAN de baixa velocidade (LS-CAN Bus)

Aqui, a velocidade de transferéncia de dados fica entre o K-line e o0 CAN de alta velocidade. Os
dados sdo transmitidos em dois cabos entrelagados (cabo CAN-H e cabo CAN-L) para o CAN de
baixa velocidade (125 kBaud). Dois cabos massa (GND), que estdo entrelagados com as linhas
de dados, também s&o utilizados para protecéo (blindagem).

Unidade de LS-CAN Unidade de
controle controle
FR  enp o MR
v J I
CANL / CAN L
CANH —7 CANH
g Simbologia de cabos entrelagcados (trangados/retorcidos):
/[

/

_/
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4.1 CAN bus (Controller Area Network)

g

Formatos do telegrama de dados

Como mencionado anteriormente, no CAN existem dois formatos de telegramas de dados,
diferenciados somente pelo comprimento do identificador (ID), sendo o formato padrao
CAN2.0A (11 bits) e o formato expendido CAN2.0B (29 bits).

Cada mensagem da linha CAN tem seu proprio identificador (ID). Um identificador somente
pode ser usado uma Unica vez no barramento CAN. Portanto, o nUmero de mensagens
possiveis é limitado. Os limites sdo predeterminados pelo tamanho do identificador.

Um identificador de 11 bits pode, assim, usar um maximo de 2'' enderegos de mensagem
diferentes, isto traz um rendimento possivel de 2048 mensagens. Com um identificador de 29
bits, 22° mensagens diferentes sdo possiveis. Este rendimento configura 536 milhdes de
mensagens possiveis.

Todas as unidades de controle recentemente desenvolvidas foram projetadas para
barramentos CAN2.0B com um identificador de 29 bits, para obter os pré-requisitos para
futuras aplicagdes e fungdes no veiculo. A compatibilidade entre os dois formatos é alcangada
pela fungdo de passagem na unidade de controle que faz o papel de central gateway (CGW),
durante o “mapeamento” de identificadores de 11a 29 bits e vice-versa. Isto possibilita
continuar a utilizar o formato padrédo de telegramas de dados para os sistemas atuais e o
formato expandido para os novos sistemas, em um mesmo veiculo. Isso ocorre, por exemplo,
no caminhdo ACTROS (93x).

No processo de mapeamento, as primeiras 18 posicoes do identificador de 29 bits sdo
preenchidas com a informacéo de bits "0", ou seja, apagadas. Ao mapear, os bits de dados séo
transmitidos a 1:1, somente o ID é traduzido de 11 bits para 29 bits e vice-versa.

¢ As velocidades de transferéncia no barramento de dados CAN s&o especificadas em
kiloBaud (kBaud). 1 kBaud é igual a transferéncia de 1000 bits por segundo.

e Com uma velocidade de transferéncia de 500 kBaud, o envio de uma mensagem leva
aproximadamente 0,3 ms.

* Baud é a unidade de velocidade de sinalizagdo. A velocidade em Bauds é o nimero de
mudangas na linha de transmissdo (seja em frequéncia, amplitude, fase etc...) ou
eventos por segundo. Em baixas velocidades, cada evento representa apenas uma
condicdo de bit, e a taxa em Bauds é igual ao valor em bps (bits por segundo). Para
velocidades mais elevadas, cada evento representa mais do que um bit, e a taxa em
Bauds ndo segue o valor em bps.
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Nivel do sinal

O nivel do sinal refere-se a tensao elétrica entre o cabo (linha) do barramento de dados e a
massa. Esses dois niveis de sinal correspondem a comutagao entre os estados I6gicos O e 1.
Dois cabos sdo usados no barramento de dados CAN:

¢ CAN-High (CAN-H) (CAN-Alta) - cabo azul

¢ CAN-Low (CAN-L) (CAN-Baixa) - cabo amarelo

Tesada [V}
| I | | I [cabo azul)
L1 . CAN-L
[cabo amarela)
fﬂlruir'l-l:
35 =ees P e e
o HHHHHHHHHH . ==

5N e — | e —

‘ CAN-L il s
1,5¢ - : e
o -

TT_54_00_034938_FA

1y g L

- [ |.|h|l-

ALmis
el

TT_54_21_031908_FA

Devido aos diferentes niveis de sinais 0 e 1, os sinais também sao diferentes uns dos outros.
Geralmente, as tensdes elétricas variam de 0 Va5V, oude 8V (1/3 Upa) a 16 V (2/3 Upar).

O telegrama de dados é transmitido em ambos os cabos (linhas), ou seja, na CAN-High (alta) e
na CAN-Low (baixa). Se ocorrer interferéncia, por exemplo, de um telefone celular, ela afetara
ambas as linhas na mesma proporgao. A diferenca resultante de tensao no sinal da CAN-High e
da CAN-Low é avaliada pela unidade de controle. A tenséo total entre a CAN-High a CAN-Low
continua a mesma por todo o tempo (vide grafico a seguir) e ndo ha efeito sobre o sinal.

TT_54_00_034939_FA
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O barramento CAN foi projetado com linhas de cobre e opera com diferenca de sinais. Estes
sinais se baseiam num valor fixo de tensao (figura 1 aprox. 2,5 volts). O barramento &,
teoricamente, projetado com 3 linhas: CAN-H (alta), CAN-L (baixa), e CAN-GND (massa),
embora CAN-GND também pode ser coberto pelo negativo do veiculo. CAN-L possui o nivel
complementar (imagem de espelho) da CAN-H ao negativo. Assim, a interferéncia do modo
comum e as tensdes de ruido (figura 2) podem ser suprimidas, pois a diferenca de tensao (4)
permanece a mesma. Na figura 2, a tensdo de ruido é de +1V, que se adiciona a tenséo do
sinal. O sinal de diferenca A ainda é de 2 V, no entanto. A tensdo de saida dos sinais (figura 1
aprox. 2,5 V) garante o diagnostico do sistema se uma ou ambas as linhas CAN estiverem em
curto-circuito com o negativo. O valor de tenséo da linha com o negativo cai para zero. Isto é
reconhecido pela unidade de controle e exibido como uma falha. A conexao ao negativo é
criada internamente. Para isso, todas as unidades de controle sdo levadas a um ponto de
tensao comum. A transferéncia de dados perfeita sé é garantida quando ambas as linhas de
dados funcionarem corretamente. Isto requer fiagdo perfeita.

U s U o#
A
il B o
A=3 B l
LW B : L5V
o 1 o t
TT_54_18_005702_SW TT_54 18 005703 SW
A CAN-High (alta) A CAN-High (alta)

B CAN-Low (baixa) B CAN-Low (baixa)

Capacidade de fio Unico

A CAN de baixa velocidade (LS-CAN) ainda é capaz de funcionar se houver um problema ou
defeito com uma linha. O tdo chamado modo de fio Unico permite operagdes através de uma
linha no caso dos seguintes problemas:

¢ Descontinuidade (interrupgao) em uma das duas linhas CAN
e Curto-circuito de uma linha com a massa (negativo)
¢ Curto-circuito de uma linha com o positivo

e Curto-circuito entre as linhas CAN-H e CAN-L

A pré-condigao para a capacidade de fio Unico para a CAN de baixa velocidade é uma ligagao
massa separada entre as unidades de controle.

Se ambas as linhas tiverem um curto-circuito contra tensao de bateria ou massa, nenhuma
fungao seréa possivel!




4 Sistemas de barramento de dados (data bus)

4.1 CAN bus (Controller Area Network)

Diagnéstico dos sistemas de barramento CAN

Existem vérios sistemas de barramento CAN utilizados nos caminhdes e 6nibus da Mercedes-

Benz. Eles variam na velocidade da linha K, bem como da CAN de baixa velocidade e CAN de

alta velocidade. A fim de diferencia-las claramente, receberam nomes correspondentes com

suas tarefas.

Sistemas de barramento CAN

Linha K

CAN do chassi,
CAN do veiculo,
CAN da tematica,
CAN do freio e
CAN do SCR

CAN do tacégrafo,

CAN do interior

CAN do motor,
CAN da transmissao,

Sub-bus ASIC

Sub-bus LIN

U alimentacao
U high

U low

U amplitude

U alimentacao
U high

U low

U amplitude

U alimentacao
U high

U low

U amplitude

U alimentacao
U high

U low

U amplitude

U alimentacao
U high

U low

U amplitude

U alimentacao
U high

U low

U amplitude

U alimentacao
U high

U low

U amplitude

24 V interno
~22,0V
~2V
20,0V

5 Vinterno
~3,5V

~ 15V
2,0V

5 Vinterno
~3,5V
~15V
2,0V

5 Vinterno
~48V
~0,3V
4,5V

24V (U bat.)
~2/3 U bat.
~ 1/3 U bat.
8,0V

24V interno
=11V
~0,1V
11,0V
12V
296V
<24V
7,2V

Esta é a linha de dados com a menor velocidade
de dados, 9,6 kBaud, e serve como uma conexao
entre o veiculo e a tomada de diagnéstico, assim
como a linha de dados para o diagndstico
off-board.

Existem duas versoes:

 CAN do chassi, CAN da telematica e CAN
do SCR com 250 kBaud cada.

e CAN do veiculo e CAN do freio com
500 kBaud cada.

» CAN do tacdgrafo com 125 kBaud.

125 kBaud

« CAN do motor com 125 kBaud.
« CAN da transmissdo com 250 kBaud.

28,8 kBaud

19,2 kBaud




4 Sistemas de barramento de dados (data bus)

4.1 CAN bus (Controller Area Network)

Para medir da tensdo das linhas CAN, deve-se ligar o multimetro no cabo amarelo (CAN-Low)
ou azul (CAN-High) e no negativo da unidade de controle (31).

Unidade de
controle

CAM L
—CAN H
[-)31

e Corrosao (ferrugem), soldas e emendas de méa qualidade nos cabos do barramento de
dados CAN podem causar ruidos e mau funcionamento na transmissédo de dados,
devido ao aumento da resisténcia elétrica nos cabos.

¢ Asinstrugdes de reparagdo dos cabos do barramento de dados CAN podem ser
encontradas no WIS, sob o nimero de documento AH54.18-N-0001-01A.

e Se for necessdéria a substituicao dos cabos do barramento de dados CAN, o
entrelacamento deve possuir de 30 a 40 voltas a cada 1 metro.

Resisténcias de terminagao

J& que o barramento de dados CAN opera a uma velocidade de até 667 kBit/s, sinais refletidos
(reflexos) podem ocorrer no final do cabo do barramento de dados. Um reflexo é como um eco
nas montanhas. Ao chegar no final do cabo do barramento de dados, o sinal volta para o
mesmo cabo do barramento de dados. Isso pode adulterar o sinal. Para evitar isso, no
barramento de dados CAN de alta velocidade (HS-CAN) sao usadas resisténcias de terminagao
(entre as linhas CAN-High e CAN-Low). Elas atenuam o sinal e assim impedem a adulteracdo do
telegrama de dados.

Nos veiculos comerciais, as resisténcias de terminagdo sdo encontradas nos pontos neutros
(pontos estrela) ou em unidades de controle. O ponto estrela que NAO tém resisténcias de
terminagdo e nem conexao ao negativo séo chamados de pontos terminais. Os elementos de
ferrite sdo adicionalmente integrados em ambos os pontos estrela e pontos terminais. Estes
eliminam quaisquer picos de tensdo que possam ocorrer. Para fins de diferenciagao, o ponto
estrela possuem um invélucro preto e os pontos terminais possuem um invélucro branco ou
amarelo.

Ponto neutro (ponto estrela) Ponto terminal conector amarelo
conector preto
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Ponto neutro (ponto estrela)

TT_00_00_018254_FA

Hé 3 tipos de pontos estrela, dependendo do nimero de participantes no barramento HS-CAN.
18 nds (3 conectores), 12 nés (2 conectores) e 6 nds (1 conector)

No ponto estrela, existe um circuito eletrénico integrado do tipo RLC composto de resistores,
indutores e capacitores. O capacitor tem a funcéo de filtrar ruidos. Os resistores de 30 Q sdo
os resistores de terminacéo das linhas de dados. Elementos de ferrita nos terminais de contato
impedem os picos de tensao.
canw [J 010100 (]

CANL hl .F_ |.-IF |I.IF |...]- |_s.].1 1 ”T-_"_f
| | Xi— _—r

o
o

TT_00_00_018255_FA

No interior do ponto estrela, todos os terminais da linha CAN-High estéo interconectados entre
si e em série com uma resisténcia de 30Q2 e, todos os terminais da linha CAN-Low também
estdo interconectados entre si e em série com outra resisténcia de 30Q. A resisténcia do
ponto estrela é de 60Q entre as linhas CAN-H e CAN-L e, tem como objetivo realizar o
casamento de impedancias entre as unidades de controle.

Fonto esirela ,.-""

- = = l-'{p‘ —= I = F |

;"‘”_ High(caboanl) sty DR
------ ——= Mema i (Cabd manrom] ey trole
== === = | — CAN-Low (cabo amarelo) LU 00

As unidades de controle possuem uma alta resisténcia interna que, em paralelo com a
resisténcia do ponto estrela (60€2), resulta também num valor aproximado de 60Q, realizando
entdo o casamento de impedancias. Veja o exemplo a seguir, onde calculamos a resisténcia
equivalente entre a unidade de controle do sistema de freio ABS (33 kQ) e 0 ponto estrela
(60Q).
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Panto Estrela

| S0 | R *R, _ 600+3300002 _ 19800000
‘ | 600 | - A8 - - 59,8910 = 6002
‘ Ra™R vk “o00r 330000 3s0s0n rorn =60
—[ABS AR

Qual é o valor da resisténcia elétrica medido no ponto estrela? Mega com o multimetro.

a) Q0

b) aprox. 30 Q
c) aprox. 60 Q
d) aprox. 15Q

TT_00_00_018256_FA
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4.2 Arquitetura FR/MR

Esta arquitetura é utilizada atualmente nos 6nibus Mercedes-Benz.

Também chamada de Sistema Eletrdnico Integrado (IES - Integrated Electronics System).

12
SCR [®™ | NOX

MR
GS
KO | AG

CAN
GAT VAT

’-
-8

ATCWAY
0412
4
5

CAN

o

RDF
MPC
AM
FDR

K-Line
Gt

CATCWAY

05404

= [ co
N
Z
oy

INS
GATEWAY
NR

1
Gy | LWS
) | \VVRDLU

RS 4—)

PSN | ¢e—)
FPS | )
WwWs —)

ANH|AUF| TP

Rede IES-CAN
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ABS
AG

AGS2

AGN

AM

ART2/ACC

EBS

EHZ (ZL)

FDR

FPS

FR/CPC
GS

KB

KS
LWS

MPC/SPA

MR

NOX
NR/ECAS
PSM

RAD

RD/TPMS

RDF

Sistema antitravamento do freio
Selecdo de marchas automatica

Controle de transmissdo automatica
2

Transmissdo automatica Allison

Modulador do eixo

Sistema de controle de proximidade

Controle Eletrénico do Frreio
Direcdo eletrohidraulica auxiliar

Controle dindmico de condugédo

Sistema de programacaéo flexivel

Controle do veiculo
Controle da transmissao
Operagao da embreagem
Controle da embreagem
Sensor de angulo do volante

Unidade de controle da camera
multifuncional

Controle do motor
Sensor de éxido de nitrogénio

Controle de nivel

Modulo especial parametrizavel
Réadio

Monitoramento da pressdo dos
pneus

Sensor de radar frontal

RS
SCR

SPA

TCO

VRDU/
ABA

wWs

X13
05X04

Z1
X0209

Z2

Z3
X030E

Z5

10

11

12

Controle do retardador
Redugdo catalitica seletiva, BlueTec

Sistema de controle de faixa de
rolagem

Tacdgrafo

Unidade de Decisdo de Radar e Video

Sistema de manutencéo flexivel

Tomada de diagnéstico (EOBD)

Ponto neutro (ponto estrela)

Ponto terminal

Ponto neutro (ponto estrela)

Ponto terminal

CAN do veiculo, 500 kBaud
CAN do interior, 125 kBaud
CAN do chassi, 667 kBaud

CAN do motor, 125 kBaud

CAN da transmissao, 250 kBaud

CAN do freio 500 kBaud,

CAN do reboque para PSM, 125
kBaud

CAN da carroceria para PSM,
125 kBaud

CAN da telematica, 250 kBaud
CAN do tacografo, 125 kBaud

CAN do freio do reboque, 125 kBaud

Diagnoéstico on-board SCR-CAN, 250
kBaud
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4.3

4.3 Tomada de diagnéstico X13

Tomada de diagnostico X13

A tomada de diagndstico é a interface de comunicagao padronizada entre as unidades de
controle e o equipamento de diagndstico para o diagnéstico de falhas em veiculos.

OBD: a tomada OBD (On-Board Diagnostics) de 14 pinos € utilizada no diagndstico de veiculos
antigos. A atribuicdo dos pinos é padronizada.

OBD
Pino 01 Terminal 31 massa Pino 08 Linha K
Pino 02 Terminal 15 Pino 09 NAO ATRIBUIDO
Pino 03 Terminal 30 Pino 10 NAO ATRIBUIDO
Pino 04 NAO ATRIBUIDO Pino 11 NAO ATRIBUIDO
Pino 05 MR/PLD Pino 12 NAO ATRIBUIDO
Pino 06 NAO ATRIBUIDO Pino 13 FR/CPC
Pino 07 NAO ATRIBUIDO Pino 14 NAO ATRIBUIDO

OBD-lI/EOBD: utilizada atualmente nos veiculos, a tomada OBD-Il de 16 pinos é equivalente a
tomada EOBD (European On-Board Diagnostics). A seguir a atribuigdo padrao dos pinos:

=

OBD-Il / EOBD

Pino 01 NAO ATRIBUIDO Pino 09 MR

Pino 02 NAO ATRIBUIDO Pino 10 AGS2 (somente ATEGO2)

Pino 03 NAO ATRIBUIDO Pino 11 NAO ATRIBUIDO

Pino 04 Terminal 31 massa Pino 12 Ativacgdo do rédio (produgéao)

Pino 05 Terminal 31 massa Pino 13 Ativacdo da navegacao (producao)
Pino 06 EOBD CAN-High para Z3 Pino 14 EOBD CAN-Low para Z3

Pino 07 Linha K Pino 15 Transmissao Allison (somente ATEGO2)

Pino 08 Terminal 15 Pino 16 Terminal 30
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5 Osciloscopio HMS 990 (XENTRY Kit MT)

5.1 Osciloscopio universal

Um osciloscopio é necessario para a exibigao dos sinais elétricos. Na Mercedes-Benz, é usado
o XENTRY Kit MT para essa finalidade. O osciloscépio esté integrado no equipamento de
medi¢cdo denominado “Tecnologia de Medicdo Hermann” (Hermann Measurement Technology)
e é controlado por meio do software HMS 990.

Ao clicar no icone "HMS 990" da area de trabalho do XENTRY Tab, se o equipamento de
medicéo estiver conectado e ligado, ele é detectado pelo software e poderemos inicializar.

H-ﬂ.ﬁ.\:‘ .:'."i' 'i. ."‘"u.'i.'.l THIT 'l""-\.-I ':_::EE
Pra-ajustes l:uu d- w
Canal & Bme 2| F el
Motcres & ganciin | Wotores diesel| Elstranicas | Outros | sasbatisbipn E,T::
:' W e ke
[Coments do primans M 2727273 T @ o e o
Coarente do primanke M 278278 & i
Coments primaria M 279 ignigao com farca smgles b Sl ot -
Comente prenania M 279 ignicde com Takscas kgl 2l | H
Ingistares de combustivel {YTEEREZT Canal & Canal B
Infebores de combusiieed (Y76} MIT1 EVD = | firreersam-CAN =] [Scisid su Han
{Injatores de combustivel B ZTEETEETINETS
Injetores de combustivel MED 9.7 wriiiid o
Lirdws e camarnds da Bobing @ ignicke M 272273 el o — [an ':
{Sensor arv, maniv, (L5) increm. rof. de partida Vel | Bt Vol J Div
Sensor drv. maniv, (L5) incrementa v ye By
\Sensod da Ary. mdaniy. (LS ssgment s sem b |
iSensor da drv, manty, (L5) segmerte com ind oy = g
[Sensof e pod. Sixg com vabhadas (L5 — LA il
[Sensor Hall da drvore de manivelas (B 70) . PR
..-Eﬂtnr !’!-H!E!-I arvore de rnlruu'thsﬂlP ‘T"I:II M '7'."'I:I.'.I' Fhire " Filre
= —— r Wreartids - Wwetide
| Ugagho dus sruraces:const A A4 cantB A1 %
v gl = Bgade
o Gor  ||loy  ear |
o | | r2 | [ |
"'?*| AT 1] ? ] | - B." i | & %

e

TT_00_00_013922_FA
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5.1 Osciloscoépio universal

A tabela abaixo relaciona as designagdes dos botdes na tela principal do osciloscopio:

ESC

\r

F1

?

F2

F3

F4

[q]
-
-

F5

[

Indicagéo de status do
HMS 990

Voltar para o menu
principal

Ajuda

Né&o designado

Né&o designado

Print screen (captura
da tela)

Pré-ajustes do canal A

Fé

s

F7

L]

F8

F12

Pré-ajustes do canal B

Recupere, restabeleca a
conexao

Ndmero de identificagdo
do hardware do HMS

Paginar para tras na
meméria

Paginar para frente na
meméria

Apagar o valor de
medicéo

Salvar valores de
medi¢cao




5 Osciloscépio HMS 990 (XENTRY Kit MT)
5.1 Osciloscépio universal

A seguir verificamos a fungdo/tarefa dos botdes/campos de sele¢do do osciloscépio universal:
Wailt / Div

Entrada de sinal
5 v =, '

|4 -
Valor de tenséo que H‘x e Avta de prova
cada divisdo vertical " =

L]

A s selecionada
da tela ira indicar —
= Filtra - = ot
™ Invertido el e
CEtepl s T [CreEn CAC
= ligade e —
Filtro: reducéo de ruido . = __  DC=Tenséo continua
Invertido: inverséo do sinal GND=Massa
Stop: congela o sinal AC=Tenséo alternada
Ligado: canal ativo 17_00_00_015211_r4
Trigger
& Canal A
Banedo I e e
20 ms | HH Interns
Valor de tempo que x':—_""-' = Sele¢&o do canal ou
cada divisdo horizontal 4" - L Selegdo do trigger
da tela ira indicar I,f_-i s
Pl i ===
Mivel de trigger J,"; . s Flanco de trigger
S| T8% - g e & T pos. 7 neg.
Porcentagem de B W— Selecdo do inicio da
frequéncia

medicao (flanco
positivo ou negativo)

TT_00_00_018212_FA




5 Osciloscépio HMS 990 (XENTRY Kit MT)

5.2 Conjunto de informacdes do osciloscopio

Conjunto de informacoes do osciloscopio

Vocé utilizara o osciloscépio algumas vezes nos préximos exercicios praticos.
Eis um checklist para guia-lo.

Checklist

O canal utilizado esta ativo?

A linha de medigao utilizada foi configurada corretamente?

Selecionou-se uma escala de tensdo considerada real?

O tipo de tensédo correto esté ativo?

A base de tempo esta correta?

O canal correto foi acionado?

A funcdo parar esta ativa?

Ll L3
Comal & Canal B
£ ;I'lnlr'_lu'rl-I:HI = | fEaibid 2u Fans
Erdewss S wina Entride de s
|84 = SR -
Whall 1 i Walk } Dy
o — i _
o i o L
i T8 e
a - e I = AL
I Fitra Flre
™ Inwwrtide T eveeribda
1] grep
& ngads = ligada
. Cor ” Car

EE-EEF- i e e e

2]
Lo n e T

|

-

e

o

=1

r-".Lil

[ Ly - ]

H %

e

TT_00_00_018213_FA

%




6 Trabalho pratico 1

6.1 Trabalho pratico 1

6 Trabalho pratico 1

6.1 Trabalho pratico 1

Trabalhe nos exercicios a seguir - dependendo da tarefa - usando o manual do operador,
manuais de oficina ou o Kit XENTRY como meios auxiliares no veiculo.

Exercicio 01 Determine a atribui¢do dos pinos da CAN do veiculo (CAN1) no veiculo do treinamento,
utilizando o diagrama elétrico do WIS.

Atribuicao dos pinos da CAN do veiculo (CAN1) na unidade de controle FR/CPC.
CAN Pontos de medicao
CAN-High
CAN-Low

Meca simultaneamente os sinais de tensao (High/Low) da CAN, usando o XENTRY Kit e o
osciloscopio HMS 990 e desenhe na figura abaixo.

[T UL L TS S, S p— |
= = i E T — TR A
| 2 mm " Canal &
| Firvni o brigger Canal B
. Enterre
! 5 BO% | | o ke
[ ] Flance da Irigger
| &g EPo = pad oo~
w ¥
| Coanal & Canal B
= llu';llr':JnJ.'-A..l'l i '...ll:l!ﬂ .'|.l|.'i"|l
CHITEE WS Fara el e i R R TN, D e Eedramp I hnid Evilradim de difne
[T - A
‘ol 1 D Wialk | Difv
faw = %"
10 [
= ] e o A
[T = B
Fikra Fire
Inwwrtide T ierenribia
ey Arep
[ = Dgmds = Ngeda
'-=|.=.s|:'a Wokar para o fan principal ' L. Cor .4 Car
=] rae | p - . |
w] e A i--S R il DR NI S 3
=TEer ] EESE BN B e Lt e e S LT

TT_00_00_045528_FA

Meca com o multimetro a tensdo elétrica e anote na tabela abaixo:
CAN Tensao (V)
CAN-High

CAN-Low
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6.1 Trabalho pratico 1

Exercicio 02 Determine a atribuigdo dos pinos da CAN do motor (CAN4) no veiculo do treinamento,
utilizando o diagrama elétrico do WIS.

Atribuic¢ao dos pinos da CAN do motor (CAN4) na unidade de controle FR/CPC.
CAN Pontos de medicao

CAN-High
CAN-Low

Meca simultaneamente os sinais de tenséo (High/Low) da CAN, usando o XENTRY Kit e o
osciloscépio HMS 990 e desenhe na figura abaixo.

I P o e Grcobens i sl . . LT
[ Bt do tampa
* bt = Canal &
Fifvel i bripgesr Cisfusl B
a Enterrm
- S0°% . 2 il
%] Flancs de trigger
g EPos = pod -3
] [
Coanal & Canal B
=) nnanssam-CAN | =] (Saibid zu Fans
e e e = e e —— e Erdibsa S S Enilrads de #inm
ad " I a3 &
Wiall I i Vol ! Dy
fow = T -
o - ol 8
] an re wn
.l.r I . )
I Filtra Flre
It T et
g Hrep
5 igads + ligada
=] - | . |
w7 ||| W] G [B6] LR D A ld

] v @ie @ o EEEN IO ENRA0) S e v

TT_00_00_045528_FA

Meca com o multimetro a tensao elétrica e anote na tabela abaixo:
CAN Tensao (V)
CAN-High

CAN-Low
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Exercicio 03 Determine a atribuigdo dos pinos da CAN do chassis (CAN3) no veiculo do treinamento,
utilizando o diagrama elétrico do WIS.

Atribuicao dos pinos da CAN do chassis (CAN3) na unidade de controle VRDU.
CAN

Pontos de medicao
CAN-High

CAN-Low
Meca simultaneamente os sinais de tensao (High/Low) da CAN, usando o XENTRY Kit e o
osciloscépio HMS 990 e desenhe na figura abaixo

[ Ta b
— : M
Bais da tampa
IS PR A T R Trigger
» Fisk 2 Canal &
Fiivel d bripges Ciarial B
a Exkerre
.- 50% s 2
2 Flancz de Irkgger
U a Ko = pad -3
& +
Canal A Canal B
= l'rH1lr||l:J114.AI'I = .'..-\.:ll:ll.ﬁ.:.jl.'llli
t | S L e FrEE e s DT e e Erdr@Sa I i Evitradm de ging
[T1] - A1
Wl J IO Wil | Div
I = oY
Ol ; o 8
] a L -
- s B
Filrai Fire:
Inwertios T I BT
B Srep
= Dgads = lgeda
;‘EEE; '-"lﬂ.p;&l.iﬁ m— -

1) s ¢w
@

j.! sarnna b S B [}h 3 {;;k I "

ST 1| TR TS TSR

TT_00_00_045528_FA
Mega com o multimetro a tenséo elétrica e anote na tabela abaixo:
CAN

Tensao (V)
CAN-High

CAN-Low

Exercicio 04 Remover o ponto estrela e realize um teste rapido com o Star Diagnosis. Anotar o resultado.
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6.1 Trabalho pratico 1

Exercicio 05 Com o ponto estrela desconectado, dar a partida no veiculo e observar os seguintes pontos:

1- O motor funciona?

2- Existe sinal de rotagao?

3- Existe sinal de velocidade?

4- E possivel aumentar a rotagdo do motor via pedal do acelerador?

5- Existe informagao de temperatura externa?

6- Qual é a falha apresentada?

Exercicio 06 Medir a resisténcia do ponto estrela.
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7

7.1

FR - Gerenciamento do veiculo

Informacoes Gerais

O médulo eletronico FR é responsavel pelo gerenciamento do veiculo. Para isso, além de
utilizar os sinais ligados diretamente a ele também se comunica, através do barramento CAN,
com os outros moédulos eletrénicos instalados no veiculo.

As principais fungdes gerenciadas pelo FR sao:

Aumento da rotacdo para ar condicionado;
Acionamento das luzes de freio;

Acionamento das luzes de marcha-a-ré;

Informagéo de ponto neutro (“ponto morto”);

Grupo divisor GV (“Split”);

Pedal da embreagem;

Piloto automatico (Tempomat);

Limitador de velocidade do veiculo (Temposet);
Retardador;

Solicitagao e ativagao do Freio Motor, Top Brake e Turbo brake;
Pedal do acelerador;

Bloqueio da partida do motor;

Imobilizador eletronico de partida;

Saturagao do filtro de ar;

Nivel do liquido de arrefecimento;

Sinal “D+” e “W” do alternador;

Temperatura externa;

Controle de rotagdo para tomada de forga;

Limitagdo da rotagdo do motor com o veiculo parado;
Limitacdo da velocidade do veiculo (via parémetro);

Envio de informagdes para painel de instrumentos;

Sistema de protegao do motor contra excesso de rotagdo por engate de marcha errada.
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7.2

7.2 Saidas GSV (sinais de onda quadrada)

Saidas GSV (sinais de onda quadrada)

Algumas das fungbes acima sdo controladas por saidas de onda quadrada denominada por
GSV. Essas ondas possuem amplitude de 24 Volts e frequéncia de 25 Hz, sendo que a
porcentagem de ativacdo e consequentemente, a tensdo média podem variar, conforme verséo
do mddulo FR (3 Volts, 12 Volts e 19 Volts).

Abaixo, alguns exemplos de sinais GSV:

[* .30u- *"2500h: "&" | [".187v- *"2500H. "%&° |

I : dr o :
A: . : : : ; : : ; L : ll : s | : s : | s
--;ndq_'wjﬁ.'ﬂ;?fw;‘f.‘;‘.—_"vla'_plhd_'-ru.'.‘.-r!:nn'ﬂclkﬁn.'hnu-n I e I I R I
A=10 U  20ms Trig: A¥ T A=10U  P0ms Trig=AY T
READIHGS | READING 1 | READING 2 | WAVEFORM READIHGS | READIHG 1 | READING 2 | WAVEFORM
i KELH OFF OPTIOHS... i LN OFF OPTIONS...
Saida GSV de 3 Volts Saida GSV de 19 Volts

Todos os médulos FR possuem quatro saidas GSV' s de igual valor de tensdao média. No
entanto, existem algumas diferencas em relagd@o as caracteristicas da GSV1 e GSV 4 em
relacdo as GSV 2 e GSV 3:

GSV 1 e GSV 4: ndo possuem ligagdo interna ao moédulo FR com nenhuma saida GSV (nem
mesmo entre elas), desta maneira, se houver, por exemplo, um curto circuito na saida GSV 2,
GSV 3 ou GSV 4, a GSV 1 continuara funcionando normalmente. Da mesma maneira, se
houver curto circuito na GSV 1, GSV 2 ou GSV 3, a GSV 4 também permanecera funcionando
normalmente.

GSV 2 e GSV 3: possuem ligagdo interna entre si (GSV 2 com GSV 3) no médulo FR, desta
maneira, se houver, por exemplo, um curto circuito na saida GSV 2, a GSV 3 também sera
afetada. De maneira analoga, caso haja curto circuito na saida GSV 3, a GSV 2 também sera
afetada.

Observagao: N&@o haveré alteragdo de funcionamento em caso de curto circuito na saida GSV 1
ou na saida GSV 4.

Outra caracteristica importante das saidas GSV"s é que o sinal retorna ao médulo de comando
apds passar pelos interruptores referentes a fungao a qual se destinam (verificar esquema
elétrico do veiculo). Se este sinal for interrompido, dizemos que a saida se encontra em aberto
e por este motivo, o valor da tensao na saida GSV, independentemente da versdo do FR (3
Volts, 12 Volts ou 19 Volts) é elevada para aproximadamente 21 Volts além de ter altera¢do na
sua forma de onda como ilustrado na figura abaixo:

Observagao: Por estarem ligadas internamente ao mdédulo, as saidas GSV 2 e GSV 3 apenas
terdo a forma de onda abaixo caso as duas saidas sejam interrompidas simultaneamente.
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7.2 Saidas GSV (sinais de onda quadrada)

[F.214y- *"———n. "§° |

A=10U  20ms Trig- 5r
READINGS | READING 1| READING 2 | WAVEFORM
KL OFF

DPTIOHS...

E importante verificar também que quando a saida GSV é interrompida, o terminal do médulo
FR responsavel pela entrada do retorno do sinal GSV, ou seja, a entrada GSV, apresenta
comportamento conforme versdo do médulo FR (3 Volts, 12 Volts ou 19 Volts) ilustrado nas
figuras abaixo:

[ Bmu- " ] [*.159u- >"25000: & |

| i ﬂm "‘—#*- :*-_-én
I § { [ : : :
READIHGS | READIHG 1 | READIHG 2 | WAVEFDORM BEEADINGS | BREADING 1 | READIHG 2 | WAVEFORM
i K18 OFF OPTIOHS... i K18 OFF OPTIOHS...
GSV: 3 Volts ou 12 Volts. GSV: 19 Volts.
Tensao: aproximadamente 0 Volts Tenséo: 16 Volts e 25 Hz

Nota: Ao utilizar o equipamento Star Diagnosis, é importante verificar que as saidas GSV" s séo
chamadas de grupos de interruptores como demonstrado na tabela abaixo:

Saidas GSV Grupo de interruptores

GSV 1 Grupo de interruptores 1/4
GSV 2 Grupo de interruptores 2/3
GSV 3 Grupo de interruptores 2/3

GSV 4 Grupo de interruptores 1/4
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7.4

7.5

7.3 Acionamento das luzes de freio

Acionamento das luzes de freio

O médulo FR aciona as luzes de freio nas seguintes situagdes:
Acionamento do pedal de freio;
Desaceleragado do veiculo entre 1 m/s2 a 0,5 m/s2 provocada por freio motor ou retardador.

Em condigdes normais de condugao, ou seja, freio de servico ndo acionado, o sinal de onda
quadrada (GSV) é recebido pelo pino 11 do conector X1 (BRE). Nesta situacao, as luzes de freio
se mantém apagadas (exceto se houver desaceleragéo do veiculo provocada por agéo de freio
motor ou retardador de freio).

Ao acionar o freio de servico, o sinal é interrompido e as ld&mpadas sdo acesas através do pino
8 do conector X2 (BRLI).

Através do Star Diagnosis é possivel informar ao médulo eletrdnico FR se existe um relé para o
acionamento das luzes de freio. Esta operacdo é realizada através do menu “Parametrizagdes”
e tem a finalidade de monitorar o relé quanto a eventuais falhas referente a resisténcia da
bobina do relé.

Acionamento das luzes de marcha-a-ré

Quando a caixa de mudancgas esta em posigao de marcha-a-ré, um sinal de onda quadrada
(GSV) é recebido pelo pino 18 do conector X4 (R) do médulo FR. Nesta situagao, as luzes de
marcha-a-ré sdo acesas através do pino 7 do conector X2 (RULI).

O médulo FR também envia uma informacgéo ao painel de instrumentos, através do barramento
CAN, para que a letra “R” seja exibida sempre quando a marcha-a-ré estiver acoplada.

Através do Star Diagnosis é possivel informar ao médulo eletrénico FR se existe um relé para o
acionamento das luzes de marcha-a-ré. Esta operacéo é realizada através do menu
“Parametrizag6es” e tem a finalidade de monitorar o relé quanto a eventuais falhas referente a
resisténcia da bobina do relé.

Informacao de ponto neutro (“ponto morto”)

Quando a caixa de mudangas esta em posicao de ponto neutro (“ponto morto”) um sinal de
onda quadrada (GSV) é recebido pelo pino 16 do conector X4 (N) do modulo FR. Nesta
situacdo, o mddulo FR envia, através do barramento CAN, o sinal de ponto neutro ao painel de
instrumentos o qual disponibiliza a informagdo ao motorista através da letra “N”.
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7.6

Pedal da embreagem

A informagao da posi¢do do pedal da embreagem pode ser transmitida através de interruptores
ou sensor de curso de embreagem dependendo do modelo da caixa de mudancas.

No caso de verificagdo por interruptor, existe um interruptor que informa quando a embreagem
esta fechada e outro que informa que a embreagem esta aberta.

Quando a informacéo é transmitida via sensor de curso, 0 médulo FR monitora e interpreta a
variagdo na induténcia do sensor conforme posi¢édo do pedal da embreagem e determina o seu
deslocamento.

O desenho esquematico do sensor pode ser verificado abaixo.

1- Conexdo com a embreagem 1.1 z

2- Haste l'
3- Embolo K
4- Flange ”
5- Conexdo da tubulagdo do @

cilindro mestre

6- Sensor o NZ5.20-2027-05-5_W.F
7- Haste do sensor

8- Embreagem gasta

9- Embreagem fechada

10- Embreagem aberta

A informacgao da posicdo da embreagem é importante para que determinados sistemas
funcionem. A tabela abaixo relaciona o sistema com a respectiva posicdo de embreagem
necessaria para o seu correto funcionamento.

Informacao
Sistemas Embreagem aberta Embreagem fechada
Freio motor .
Top Brake
Retardador

Turbo Brake

<X X X X

Piloto automatico

Subgrupo de velocidade (Split) X
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E importante verificar que existe um pardmetro no médulo FR que informa o tipo de

monitoragdo utilizada (interruptor ou sensor).
O procedimento de reconhecimento do pedal da embreagem em veiculos equipados com

sensores deve ser executado sempre que forem realizados trabalhos na embreagem ou

substituicdo do médulo FR.

Abaixo o sinal do sensor da embreagem:
HOLD I
=F

[F-0ESy- *"———-n: = | [°-063u- **

P N
pe e

|

R=1 U 2ms Trig: AT

Pedal da embreagem acionado

_ Pms Trig: AT

Pedal da embreagem em repouso
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7.7 Piloto automatico (Tempomat)

7.7 Piloto automatico (Tempomat)

KOG 30001
1- Limitador de velocidade
2-Aceleragao
3-Desaceleragao
4-Desligamento

A funcao piloto automatico permite ao motorista ajustar uma velocidade (acima de 15 Km/h)

na qual o veiculo serd mantido.

Para efetuar o ajuste, o veiculo deverd atingir a velocidade desejada (através do pedal do
acelerador) e posteriormente, acionar a alavanca do piloto automatico (Tempomat) na posi¢ao
de aceleragéo (2).

A velocidade do veiculo podera ser aumentada colocando a alavanca do piloto automatico na
posicdo de aceleragéo (2) sendo que cada pulso na alavanca corresponde a 0,5 Km/h. Caso a
alavanca seja mantida na posi¢do de aceleracéo (2), a velocidade serd incrementada
gradativamente.

Também é possivel reduzir a velocidade do veiculo através da alavanca sendo necessario
apenas coloca-la na posicao de desaceleracgdo (3). Da mesma forma que a aceleracéo, cada
pulso corresponde a um decremento de 0,5 Km/h na velocidade e se for mantida a alavanca
nesta posi¢ao, ha um decremento gradativo.

O piloto automatico é desligado colocando a alavanca na posicdo de desligamento (4). Além
disso, o piloto automatico desconecta-se automaticamente nos seguintes casos:

e acionamento do freio motor;

¢ velocidade do veiculo inferior a 10 km /h;

¢ pedal de freio acionado;

¢ pedal de embreagem acionado por mais de cinco (5) segundos;

e caixa de mudangas em neutro por mais de 5 segundos

¢ acionamento do limitador de velocidade (Temposet)
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7.7 Piloto automético (Tempomat)

Caso houver acionamento do pedal do acelerador com o piloto automatico ligado, o veiculo
sera acelerado e retornara a velocidade memorizada apés o desacionamento do mesmo.

g Em veiculos ndo equipados com ABS (Sistema de freio anti- bloqueio) a velocidade minima
para funcionamento do piloto automatico é de 50 Km/h e o desligamento por baixas
velocidades ocorre a 45 Km/h.

Para obter mais informagdes sobre o funcionamento do piloto automatico, por favor,
consultar o manual de operagéo do veiculo.
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7.8 Limitador de velocidade (Temposet)

7.8 Limitador de velocidade (Temposet)

7.9
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KO0 F0-00-1
1- Limitador de velocidade
2- Aceleragao
3- Desaceleracédo
4- Desligamento

funcdo limitadora de velocidade permite ao motorista ajustar uma velocidade limite (acima de
15 Km/h) para o veiculo.

Para ativar a fungao, aumentar a velocidade até o limite desejado e pressionar o botdo
temposet (1).

A desativacgdo da funcgéo é feita através da posicdo de desligamento da alavanca do piloto
automatico (3).

Por motivos de seguranca, se o pedal de acelerador for colocado em posicdo de plena carga, o
limitador de velocidade (Temposet) é automaticamente desligado.

Observagao: para obter mais informagdes sobre o funcionamento do limitador de velocidade

favor consultar o manual de operagéo do veiculo.

Retardador

A solicitagdo de frenagem pelo retardador é definida conforme posig¢édo da alavanca do
retardador que pode estar conectada ao médulo FR (quando o mesmo for modelo “MPS”) ou ao
modulo do retardador (quando o mdédulo FR do veiculo for modelo “light”).

O FR transmite a informagédo da posi¢cao da alavanca ao médulo do retardador através do
barramento CAN.

Estégios de acionamento do retardador:

Desligado
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7.10 Sistemas de freio motor (Freio Motor, Top Brake)

1: Freio Motor conjugado com o freio de servigo

2 a 5: Top Brake e Retardador

g O efeito de frenagem do retardador é menor na posi¢@o 2 e maior na posi¢ao 5.

Para obter mais informagdes sobre o funcionamento do retardador favor consultar o
manual de operagéo do veiculo.

7.10 Sistemas de freio motor (Freio Motor, Top Brake)

Freio motor

E denominado Freio Motor o acionamento de uma
valvula do tipo “borboleta” que fecha
parcialmente a saida do escapamento. Deste
modo, durante a fase de descompressao, 0s
gases que estao dentro do cilindro encontram

restrigdo proporcionada pela borboleta, o que faz

com que o émbolo (pistdo) do motor encontre
uma resisténcia ao seu deslocamento e garanta o efeito de frenagem desejado.

Top Brake

=N A vélvula do Top-Brake quando acionada, interliga
I&h o interior do cilindro com o escapamento.

Em funcionamento normal e sem a atuac¢édo do Top
Brake, durante a fase de compresséo existe um
aumento de pressao no topo do cilindro que

produz um efeito de frenagem. Esse efeito é
anulado na fase seguinte (expansao), pois a
pressao gerada na fase de compresséo produz
uma aceleragdo na fase de expansao.

Quando o sistema Top Brake é atuado, o ar é
expelido com restricdo para o coletor de escapamento durante a fase de compresséo pela
vélvula do Top Brake. O efeito de frenagem conseguido nesta fase ndo é mais anulado na fase
de expansao, pois ndo ha mais pressdo no topo do cilindro.




7 FR - Gerenciamento do veiculo

7.10 Sistemas de freio motor (Freio Motor, Top Brake)

Tabela de acionamento dos sistemas de freio motor:

Motor Modo de acionamento

Série 900 - 4 Uma (1) valvula aciona freio motor e top brake juntos através do FR.
cilindros

Série 900 - 6 Uma (1) valvula (pneumatica) aciona freio motor através do FR.

cilindros Uma (1) vélvula (hidraulica) aciona top brake através do MR (PLD).

Série 450 - 6 Uma (1) vélvula aciona freio motor e outra valvula aciona top brake ambas
cilindros através do FR.

Existem alguns pré-requisitos que devem ser observados para que o freio motor e o top brake
funcionem:

e rotacdo do motor acima de aproximadamente 1000 rpm;

¢ solicitagé@o de freio motor (continuo ou conjugado);

e acionamento do pedal de freio (para op¢do de acionamento conjugado);

¢ pedal de acelerador devidamente reconhecido;

¢ pedal de acelerador em posi¢édo de repouso;

¢ pedal da embreagem reconhecida (quando utilizar sensor de curso da embreagem);

¢ pedal da embreagem em repouso.

Sinal de verificagdo das valvulas

A SUx Pmsi WP Trig:Ag

Ma .@;_Tml[;[;En: cuumnsr]
mous 7 | SLOPE 4 .

Quando as valvulas ndo estao sendo acionadas, o médulo envia um pico de tensao de 24 Volts
e verifica a corrente elétrica. Isso permite ao mddulo saber se a valvula estd montada, e caso
nao haja corrente elétrica, 0 mddulo eletronico indica uma falha imediatamente. Este pico é
somente para verificagdo de falhas, sendo assim, ndo ha acionamento da valvula devido ao
periodo de tempo ser inferior a 1 ms.
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7.11

7.11 Pedal do acelerador

Pedal do acelerador

O pedal do acelerador é um circuito eletrénico que, controlado por um potenciémetro interno,
gera e envia um sinal PWM (modulacgéo por largura de pulso) ao médulo FR.

E importante verificar que o pedal do acelerador possui dois sensores internamente
trabalhando com sinais invertidos e por este motivo existem duas formas de onda em cada um
dos gréficos abaixo.

Na primeira figura podem-se verificar os sinais sem aceleragdo (pedal de acelerador na posigcao
de marcha lenta). O sinal “A” (parte superior do gréafico) esta com uma alta tensédo continua
devido a largura do pulso com amplitude de 24 V ser maior que em 0 V, enquanto o sinal “B”
(parte inferior do gréafico) esta com baixa tensao, pois a largura do pulso com amplitude de 24
V estd menorqueem 0 V.

No segundo gréfico (50 % de aceleragéo) e no terceiro grafico (pedal na posi¢do de plena
carga) verifica-se que quanto maior a aceleragao, menor sera a média de tensdo do sinal “A” e
maior a média de tensdo do sinal “B”.
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7.12 Bloqueio da partida do motor

7.12  Bloqueio da partida do motor

Existe uma rotina de seguranca feita pelo médulo FR que pode bloquear o acionamento do
motor de partida nas seguintes situagoes:

o Caixa de mudancgas engatada;

¢ Auséncia do sinal do transponder (cédigo eletrdnico de partida) em médulos eletrdnicos que
estejam com esta fungéo ativada (immobilizer);

¢ Sinal do transponder desconhecido;
o Porta do compartimento do motor aberta (somente para 6nibus);

¢ Interruptor de reconhecimento de marcha ré ou neutro com contato colado.

O sinal de partida é recebido simultaneamente pelo médulo PLD (MR) e pelo médulo FR e se
acontecer interrupcdo do sinal de um dos médulos eletrénicos, o sinal de partida é enviado
para o médulo que sofreu interrupgdo do sinal através do CAN. E importante verificar que para
este caso, existe um atraso na partida de aproximadamente dois (2) segundos, ou seja, 0 motor
de partida serd acionado somente apds dois (2) segundos que a chave de ignicdo permanecer
na posigao de partida.

g Se o interruptor de neutro ou marcha-a-ré estiver com contato colado, a partida do veiculo
sera bloqueada assim que for reconhecida falha de plausibilidade, ou seja, quando o
médulo eletrdnico FR receber informagado de que o veiculo se encontra em marcha-a-ré e
neutro ao mesmo tempo. Se isso ocorrer com o motor em funcionamento, 0 mesmo nao
serd interrompido, mas, apds desligado, ndo seré possivel religa-lo.

7.13 Imobilizador eletronico de partida

Apesar de nao verificar o codigo do sistema de imobilizagao eletronico de partida, o médulo FR
possui uma fun¢do muito importante neste processo.

Existe um enderego eletrdnico dentro do médulo (bit) que ativa a fungédo de imobilizador
eletrdnico; uma vez ativada, ndo é possivel desativa-la e o médulo FR comeca entéo a exigir
gue o médulo MR (PLD) apenas coloque o motor em funcionamento caso o cédigo eletronico
seja conhecido pelo MR (PLD).

Esta fungao existe por motivos de seguranca e dificulta agcoes de furto.

g A troca de mddulos eletrdnicos para teste entre veiculos ndo é aconselhada pela
fabrica e pode ativar a fungé@o de imobilizagdo em médulos (FR e/ou MR (PLD) de
veiculos que ndo possuam este sistema. Para mais informagdes, por favor,
consultar a informacéao de servico (IS) 00 16/05 no Sistema Eletronico de
Literatura (SELIT).

Abaixo, o gréafico do sinal de partida com o c6digo do transponder.

Chave de ignicao ligada em posi¢cao de marcha (Kl. 15).
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7.13 Imobilizador eletrénico de partida
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O sistema de autorizagdo de partida, tal como instalado no 6nibus, consiste na bobina de
leitura com sistema electrénico e na unidade de controle do motor (MR). A chave correta é
identificada por meio de um transponder.

O sistema de transponder consiste em uma bobina de leitura com sistema eletrénico (apenas
para amplificar o sinal) e o transponder na chave. A bobina de leitura é energizada por uma
tens@o CA. Como resultado, o transponder, que esta localizado no campo magnético da bobina
de leitura, € alimentado com energia e pode agora transmitir o cddigo do transponder. Isto é
lido a partir da bobina, transmitida para a unidade de controle MR e comparada I4, com o
c6digo armazenado. Se o cédigo recebido estiver OK, entédo a unidade de controle MR permite

o funcionamento do motor.

a AC tensao da bobina de leitura

b Code do transponder (representagdo simbolica)
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7.14 Saturacédo do filtro de ar

7.14

Bloqueio da direcao.

1) Inserir / retirar a chave do veiculo
2) Diregdo desbloqueada / ajuste de radio
(KL15R - a bobina de leitura é fornecida
com tensdo CA)
3) Posicdo da movimentacéo
(KL15 ligado - o c6digo do transponder é
transmitido continuamente através do
B6-0062-12 KLS 0)

4) Posicao inicial

(KL50 - se o c6digo do transponder estiver

T7_80_57_025660_fA correto, a seqiiéncia de inicio é habilitada

pelo controle do motor)

1) Imobilizador ([WSP] com transponder)
unidade de controle com bobina de leitura
e trés conexdes elétricas:

- KL 15R (alimentagéo positiva)

- KL 50 (c6digo do transponder)

- KL 31 (alimentacédo negativa)

2) Blogueio do volante

TT_80_57_025661_FA

Saturacao do filtro de ar

A informagdo de saturagao do filtro de ar pode ser enviada através de um sensor de saturagéo
do filtro de ar ou através de um interruptor de saturagéo do filtro de ar dependendo do veiculo.

Para o caso de interruptor de saturagdo, tem-se, internamente ao dispositivo, um resistor
ligado em paralelo a um interruptor normalmente aberto. Quando o filtro satura
(aproximadamente a 60 mbar), o interruptor é fechado e o médulo FR envia, através do
barramento CAN, esta informag&o para que o painel informe ao motorista. Em condi¢bes
normais (filtro ndo saturado) a resisténcia do sensor é de aproximadamente 1600 Ohms.

Os sensores de saturacdo do filtro de ar possuem a mesma fungéo, porém trabalham com uma
alimentacéo de cinco (5) Volts realizada pelo médulo FR e a informacéo da condigao do filtro é
obtida através de um sinal de tensdo que pode variar de 0,5 V a 4,5 V conforme condigées de
saturacgdo do filtro.
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7.15

7.16

7.15 Nivel do liquido de arrefecimento

O gréfico abaixo relaciona a tensdo no sensor com a depressdo presente:

v %v]ﬂ_
4.5
4 -
3.5 -

| | | | | | |
0 | T I | | I I ==
-80 -70 60 -50 -40 -30 -20 10 O P | moar]

g E importante verificar que existe um parametro no médulo FR que informa o tipo
de monitoragao utilizada (interruptor ou sensor).

Nivel do liquido de arrefecimento

O médulo eletronico FR alimenta o sensor de nivel do liquido de arrefecimento. Este sensor
possui uma resisténcia em paralelo a um contato aberto.

Quando o nivel do liquido de arrefecimento esta superior ou igual ao nivel normal, a resisténcia
do sensor é de aproximadamente 150 Ohms.

Quando o liquido atingir o nivel minimo, o contato é atraido por uma boia magnética e a
resisténcia passa a ser de aproximadamente 0 (Zero) Ohm. Neste momento sao ativados os
alarmes sonoros e visuais (l&mpadas) no painel de instrumentos.

Sinal “D+” e “W” do alternador

O sinal “W” do alternador é responsavel por enviar a informagao de rotagdo do motor para o
maédulo FR e serve como sinal de redundancia em relagéo a informagao de rotagao fornecida,
através do médulo MR (PLD), pelo sensor de rotagdo do motor. Este sinal possui forma de onda
quadrada com frequéncia entre 460 Hz a 4600 Hz.

A excitagao do alternador é realizada através da entrada “D+” pelo médulo FR. Além disso, o
sinal “D+” do alternador também pode ser utilizado para aplica¢des especificas como
acionamento do farol com o motor em funcionamento. Isto porque o “D+” do alternador nao
possui tensdao com o motor desligado, porém, apds ligar o motor, o mesmo fornece um sinal
equivalente a tensdo de bateria o qual pode ser utilizado através de relé auxiliar.
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7.17 Temperatura ambiente

7.17

7.18

7.19

Temperatura ambiente

O sensor de temperatura ambiente conectado ao médulo FR é do tipo NTC (Coeficiente
negativo de temperatura) e tem como finalidade enviar a informagdo de temperatura, através
do modulo FR, ao painel de instrumentos.

A resisténcia do sensor de temperatura varia conforme grafico abaixo:

=
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Limitacao da rotacao do motor com o veiculo parado;

O médulo eletronico FR possui um parametro que possibilita limitar a rotagdo do motor com o
veiculo parado sendo que quando o motor atinge a rotagé@o correspondente ao valor

parametrizado, o mddulo FR limita a solicitagcdo de torque que é enviada ao médulo PLD
através do CAN.

g A informagdo de que o veiculo esta parado é transmitido pelo sinal de rotagéo da
saida da caixa de mudangas.

Limitacao de velocidade do veiculo (via parametro);

O médulo FR possui a fungado de limitacdo de velocidade maxima do veiculo e utiliza os valores
de dois parametros como referéncia sendo que, sempre que a velocidade do veiculo atingir o
menor valor parametrizado, o modulo FR bloqueia o pedal do acelerador.

O parametro referente a velocidade maxima especificada por lei s6 pode ser alterado por

técnicos da fabrica devidamente autorizados e portadores de um cartédo especial para esta
funcéo.

O parémetro (“Limitagdo da velocidade méxima”) permite aos concessionarios estabelecer
qualquer limite de velocidade méaxima do veiculo desde que inferior ao limite maximo permitido
por lei, ou seja, inferior ao valor do parédmetro “Limitagdo da velocidade méaxima permitida por

”

lei”.
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7.20

7.20 Envio de informacdes para painel de instrumentos

Envio de informacoes para painel de instrumentos

Todas as informages exibidas ao motorista através do painel de instrumentos referentes ao
motor do veiculo sdo enviadas através do mddulo FR. Isto porque a comunicacdo do mddulo

eletrénico MR (PLD), responséavel pelo gerenciamento do motor, é feita exclusivamente com o
FR através de uma linha CAN de baixa velocidade.
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8.1 Sinal GSV

8 Trabalho pratico 2

8.1 Sinal GSV

Trabalhe nos exercicios a seguir - dependendo da tarefa - usando o manual do operador,
manuais de oficina ou o Kit XENTRY como meios auxiliares no veiculo.

Exercicio 07 Com auxilio de um diagrama elétrico e um multimetro, completar a tabela abaixo:

g Todas as medigdes deverdo ser realizadas com veiculo parado, freio de
estacionamento aplicado e ignigao ligada.

Condicao Pino Tensao (V)
Freio de servigo ndo acionado  Sinal de entrada

Sinal de saida

Ativacdo do relé
Freio de servigo acionado Sinal de entrada

Sinal de saida

Ativacao do relé

Exercicio 08 Com auxilio do Star Diagnosis, verificar os sinais de “Entrada de freio” e “Ativagdo do relé da
luz de freio” através do menu “Valores Atuais”.

Exercicio 09 Executar a ativagao da luz de freio através do Star Diagnosis.

Exercicio 10 Com auxilio do Star Diagnosis, verificar os sinais de “Entrada marcha-a-ré” e “Ativagdo do relé
da marcha-a-ré” através do menu “Valores Atuais”.

Exercicio 11 Executar a ativagao da luz de marcha-a-ré através do Star Diagnosis.
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8.2 Pedal do acelerador

Exercicio 12 Com auxilio de um diagrama elétrico e um multimetro, completar a tabela abaixo:

)? Veiculo com caixa automatizada.

Todas as medigdes deverao ser realizadas com veiculo parado, freio de
estacionamento aplicado e ignigdo ligada.

Condigéo Pino Tensdo (V),coma  Tensdo (V),com a
condi¢do atuada condi¢cdo nao atuada

1

2

3

4

A/M

8.2 Pedal do acelerador

Exercicio 13 Com auxilio de um diagrama elétrico e um multimetro, completar a tabela abaixo:
Tensdode Tensdaodo Frequéncia Tensdode Tensdaodo Frequéncia
alimentagdo Sinal PWM 1 PWM 1 alimentacdo Sinal PWM 2 PWM 2
sensor 1 sensor 2

Pontos de
medicao

Pedal do
acelerador
em repouso

Pedal do
acelerador
em plena
carga
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8.3 Imobilizador eletronico de partida.

8.3 Imobilizador eletronico de partida.

Exercicio 14 Com aignicado ligada, medir a tenséo do sinal de partida do mddulo FR, anote o conector e
pinos do modulo para fazer as medicdes.

Exercicio 15 Medir a frequéncia do sinal.

Exercicio 16 Retirar o transponder da chave e repetir as medi¢des acima.
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9.2

9.1 Informagdes Gerais

Painel de instrumentos 2014

Informacoes Gerais

O conjunto de instrumentos (INS) é a unidade de controlo electrénico responséavel pelas
informagdes que devem ser fornecidas ao condutor, e também a interface de comunicagao
entre todas as unidades de comando electrénico, e o equipamento de diagnostico (Star
Diagnosis).

Existe uma linha exclusiva de comunicagdo CAN entre o painel de instrumentos e o tacdgrafo.
Por esta linha, é transmitida toda a informagao sobre relégio, quilometragem parcial e total.

E importante notar que as informagdes de quilometragem exibidas pelo painel de instrumentos
sdo fornecidas pelo tacografo, desta forma, se o conjunto de instrumentos for substituido, o
novo conjunto de instrumentos assumira automaticamente a quilometragem armazenada no
tacdgrafo.

O reldgio pode ser ajustado em qualquer uma das unidades de controlo electrénico que estao
automaticamente sincronizadas, isto é, se o relégio, por exemplo, é ajustado no painel de
instrumentos, o tacégrafo é atualizado automaticamente e vice-versa.

O painel de instrumentos 2014 ¢ utilizado nos veiculos Mercedes-Benz, produzidos no Brasil. O
conceito operacional permaneceu inalterado.

Painel de instrumentos 2014

Caracteristicas de design
Novo display (4” Color TFT),

Novo design de mostradores,
Luz de fundo branca,
Novos ponteiros,

Experiéncia de condugao otimizada.
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9.3 Indicadores do painel de instrumento

9.3 Indicadores do painel de instrumento
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9.4 Computador de bordo

9.4

Computador de bordo

® Menus principais

1) Informacgéo de viagem

2) ECO & Driver feedback
3) Informacé&o do veiculo

4) Audio, Alarme & Telefone
5) Eventos & Diagndstico
6) Manutencéo

7) Ajustes & Configuragdes

9.5 Rede do volante multifunc¢oes

As teclas de fungdes estdo conectadas ao médulo INS, conforme representacéo abaixo.

o ]
LY IH"H. L
144 Siddal Sriss1  §145 "'f‘
L e, B
=i = 5:
. i, e,
- ~N=
Rede do volante multifungbes
P2 Painel de instrumentos (INS) $144s2  Teclas de selegdo de sistema (Ml e U)
P2p1 Dlsplay do sistema de informagdes ao S145 Grupo de :ceclas direito do volante
motorista (FIS) multifungbes
S144 Grupp de ~tec|as esquerdo do volante S$145s1 Teclas de + e - para fungéo especifica
multifungdes
S§$144s1  Teclas de paginagdo para frente/para tras S$145s2 Teclas de receber/terminar chamada

telefonica
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9.6

9.6 Diagndstico on-board no painel de instrumentos

Diagnostico on-board no painel de instrumentos

As mensagens de evento sdo exibidas para o motorista no FIS, e sdo mostradas com um fundo
vermelho ou amarelo, dependendo da gravidade da mensagem de evento. "Display stress" é
reduzido, mostrando apenas os eventos relevantes para o motorista.

Os eventos sao ordenados de acordo com os seguintes critérios:
Exibi¢des exigidas legalmente
Exibicdo é relevante para a seguranca

O problema pode levar a danos consequentes

Eventos & Diagnodstico

kel -
[ selecionar
maédulo...
BS
FM
FR
etc...

@ Eventos
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10.1 Sistema de informagdes ao motorista FIS

10 Trabalho pratico 3

10.1 Sistema de informacoes ao motorista FIS

Trabalhe nos exercicios a seguir - dependendo da tarefa - usando o manual do operador,
manuais de oficina ou o Kit XENTRY como meios auxiliares no veiculo.

Exercicio 17 Quais informagdes que o menu de diagndstico apresenta para as unidades de controle
individuais?

Exercicio 18 Leia o valor analégico 01 e 02 da unidade de controle FR.

g Facga 3 visualizagdes com o pedal do acelerador em repouso, meia carga e plena
carga.

Exercicio 19 Leia o valor bindrio 01 da unidade de controle FR. Quais sdos as 4 informacgdes contidas no
valor binario?

g Faca 2 visualizagdes com a chave de ignigdo ligagdo (somente KL15), e com o
motor em funcionamento.
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10.1 Sistema de informag6es ao motorista FIS

Exercicio 20 Leia o valor binario 02 da unidade de controle FR. Quais séos as 4 informagdes contidas no
valor binério?

g Facga as ativagdes do freio de servigo, freio de estacionamento e interruptor do
Temposet.

E anote as alteragdes dos valores binarios.

Exercicio 21 Nivel de 6leo do motor. Trabalhe com os 2 pontos seguintes. Tome nota.

Leitura do nivel de 6leo.

Qual unidade de controle fornece o valor?

Exercicio 22 Que informag6es o motorista pode acionar no menu "Computador de bordo"?

Exercicio 23 O que significa o c4digo de falha 01329 referente ao Médulo INS?

Cite a classificacdo de prioridade de falha, interprete o codigo de falha.

Prioridade da falha:

Cédigo da falha:
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10.2 Teclas do volante no veiculo

10.2 Teclas do volante no veiculo
Exercicio 24 As teclas do volante estdo conectadas ao moédulo INS com 4 cabos.
Na tabela, insira a atribuigao dos pinos no médulo bésico correspondente as tarefas.

Atribuicao dos pinos  Tarefa

Alimentagéo de massa do volante para iluminagéo de fundo.
lluminagdo de fundo para as teclas do volante

Linha de sinal das teclas esquerdas do volante (fonte de tensao do grupo de
teclas da direita)

Linha de sinal das teclas direitas do volante (fonte de tenséo do grupo de
teclas da esquerda)

Exercicio 25 Mecga com o multimetro a tensdo e as frequéncias na linha de sinal para os grupos de teclas
esquerdo e direito no moédulo INS.

g Acione as teclas, uma apds a outra, mantenha acionada e anote os valores.
INS X INS X
Grupo de teclas Grupo de teclas
esquerdas nao direitas ndo acionadas
acionadas

+

o EE N

)

Frequéncia (Hz): Frequéncia (Hz):
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11.1 Informacdes Gerais

11 Sistema de monitoramento da pressao e temperatura dos
pneus.

11.1 Informacoes Gerais

65A04 1
1 1 1
65A04 .|,. Jx \_X-
65W23 - | 65W25

Localizagédo e visdo geral dos componentes de um veiculo 6x2

65W21
65W22
1 Sensores de pressdo dos pneus 65W23 Antena
65W24
65W25

Unidade de controle do sistema de
65A04 monitoramento da pressao dos pneus
(TPMS)

O sistema de monitoramento da pressado e temperatura dos pneus oferece uma opgao simples
para checar a seguranga do veiculo. Também oferece uma maneira relativamente simples de
garantir uma operagéo econdmica do veiculo. Isso porque a pressao dos pneus tem que ser
ajustada corretamente para minimizar o consumo de combustivel e gasto dos pneus.

Esse sistema esta disponivel como opcional nos veiculos rodoviarios. O sistema de
monitoramento da pressao e temperatura dos pneus verifica todos os pneus do veiculo. Isso é
feito através dos sensores de pressao dos pneus, que enviam sinais as antenas. As antenas
convertem os sinais e transmitem informacgao a unidade de controle (65A04) do sistema de
monitoramento da pressao dos pneus (TPMS). A unidade de controle, por sua vez, envia sinais
ao barramento CAN e os sistemas em rede. Alguns eventos ativam uma mensagem de aviso na
tela multifun¢des do painel de instrumentos.

A presséo individual dos pneus pode ser mostrada via tela multifungdes.
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11.1 Informagdes Gerais

Controle pres. pneu ¥

125 Hv=AN 125 G-9

110 110 ¥ W4 110|110
100 M { 100

Tela de monitoramento das pressédes dos pneus

E Controle pres. pneu E

& 57 Hy=A 55 )

60 | 60 W= W 61 | 62
56 | | 56

Tela de monitoramento das temperaturas dos pneus

. Controle pres. pneu .

Tela de monitoramento das baterias dos sensores dos pneus




11 Sistema de monitoramento da pressao e temperatura dos pneus.

1
2
3
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11.1 Informacdes Gerais

Eletronica nas rodas.

Um sensor de pressao € instalado dentro de cada roda. Valvulas especiais séo usadas nos
pneus para detectar o uso de sensores de pressao dos pneus a partir da parte externa do
veiculo. Os bicos tém a marca de um anel vermelho abaixo da tampa.

Além do sensor de pressao, o conjunto do sensor de pressdo dos pneus conta com um sensor
de temperatura e componentes eletronicos que avaliam os sinais do sensor. Os componentes
eletrdnicos sdo alimentados por uma bateria de litio do tipo CR2450. A bateria tem vida (til de
aproximadamente quatro a cinco anos. O sensor de pressao dos pneus é uma pega selada, o
que significa que nem os componentes nem a bateria podem ser substituidos individualmente.
Para evitar defeitos, é importante garantir que o sensor nao entre em contato com a
pasta de montagem do pneu durante a troca!

Eletrénica do sensor de pressdo dos pneus

1 Roda 3 Vélvula do pneu

2 Sensor de pressao dos pneus 4 Aro

Funcionamento do sensor de pressao dos pneus

Dependendo do estado de operagao dos pneus, os componentes eletrdnicos nas rodas enviam
uma sequéncia de dados, via frequéncia de radio de 433 MHz, para a antena. A sequéncia de
dados contém:

Componentes eletrénicos da roda e ID

Pressao atual dos pneus

Temperatura

4) Nivel de carga da bateria

Mensagens de erro
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11.1 Informagdes Gerais

Condicoes de operacao do sensor de pressao dos pneus

Quando uma velocidade de rotacdo é detectada, o sensor de pressdo do pneu sai do modo de
espera e envia um "estouro" de dados. Esse "estouro" sdo transmissbes multiplas e
consecutivas de dados em sequéncia. Isso permite que a unidade de controle do TPMS (65A04)
detecte quaisquer alteragdes nas configuragdes de fabrica do veiculo, desde a dltima viagem
(programacéao automatica). Se os IDs sdo reconhecidos como inalterados, vérias cadeias de
dados sdo enviadas via radio nos primeiros 20 minutos.

Se nenhuma mudanga no estado dos pneus for determinada, os sensores mudam para
"temporariamente inativos". E entdao enviam sinais na forma de cadeia de dados somente para
comunicar que ainda estdo ativos e que nenhum defeito ocorreu. Nessa condi¢cdo de operacao,
uma cadeia de dados é enviada a cada 60 s.

Se houver variagao nos valores de pressdo e temperatura, os componentes eletronicos da roda
mudardo automaticamente para uma maior taxa de medig¢do e transmisséo. Esse € o "modo
rapido de transmissao". Este modo permite a detecgao de mudancas rapidas de presséo ou
temperatura. Os componentes eletrénicos da roda também transmitem cadeias de dados
quando o veiculo esta parado. Nesse caso, o ciclo de transmissao corresponde ao modo
"temporariamente inativo". A taxa de transmissao é configurada para garantir que a vida (Gtil
especificada da bateria seja alcancada.

Os componentes eletronicos da roda sé comegam a transmitir dados ap6s a pressurizagao
inicial. Esse ponto marca o inicio de uma transferéncia de cadeia de dados. Um “estouro” sé é
enviado apds se atingir uma velocidade de 7 km/h. O mesmo se aplica ao modo de
transmissao. Nao hd monitoramento do estepe. A posigao correspondente é programada
automaticamente uma vez que o estepe com sensor de pressao tenha sido instalado.
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12.1 Sistema de monitoramento da presséo dos pneus

12 Trabalho pratico 4

12.1 Sistema de monitoramento da pressao dos pneus

Trabalhe nos exercicios a seguir - dependendo da tarefa - usando o manual do
operador, manuais de oficina ou o Kit XENTRY como meios auxiliares no veiculo.

Exercicio 28 Leitura da pressao dos pneus (TPMS)

a) Consulte os valores da leitura do modulo TPMS no painel de instrumentos. Quais
valores podem ser verificados?

b) Faca a verificagdo utilizando a ferramenta especial TPMS - Test Tool - MB 3000 e gere
um relatério final.

c¢) Qual fusivel é usado para proteger os componentes eletronicos do TPMS (65A04)?
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12.1 Sistema de monitoramento da pressao dos pneus

d) Quais mensagens o TPMS pode ativar na tela do painel de instrumento?

e) Quais atividades devem ser realizadas dentro do escopo do trabalho de manutencéo
do sistema TPMS?

f) Com o auxilio do diagrama elétrico verifique a ligacdo do sistema TPMS com o veiculo
disponivel, sinais de entrada, saida, alimentacdo e comunicacao.
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13 AEBS - Sistema de frenagem de emergéncia.

13.1 Informacoes Gerais

O AEBS é um sistema de assisténcia ao condutor para situagées criticas de
conducgdo. Este sistema pode ajudar a minimizar o perigo de uma colisdo eminente
com objetos em movimento ou parados, ou para reduzir as consequéncias de um
acidente.

Para fazer isso, o AEBS avalia permanentemente a situagao do transito a frente do
préprio veiculo. As distancias entre os veiculos e as diferentes velocidades, sao
registradas e suas modificagdes sao avaliadas em relagé@o ao risco de colisdo por
alcance. Este risco é considerado mais critico quando menos tempo o motorista tiver
que reagir a situagdo correspondente.

Um radar emite ondas de radio continuamente, e detecta as reflexdes causadas por
objetos em sua trajetéria. Dois parametros principais sdo analisados nesta reflexao: o
tempo de retorno, que permite determinar a distancia, e a frequéncia, que permite
determinar a velocidade relativa (efeito Doppler).

onda emitida (f conhecida)

onda refletida (Af, At) ﬁ

O sistema é projetado de tal forma que, no primeiro momento, o motorista é
informado sobre a existéncia de uma situagéo critica. Assim, o préprio motorista tem
a possibilidade de mitigar esta situagao critica travando ou evitando o risco. O AEBS
avalia para isso todas as "atividades de conducao relevantes" que o condutor pode
lidar de acordo com a situagdo. Desta forma, garante que o motorista possa manter o
controle do veiculo em todos os momentos. Se uma reagao nao for detectada por
parte do condutor, o préximo passo é a desaceleragdo automatica do veiculo com a
ajuda do gerenciamento de freio.
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13.1 Informagdes Gerais

Funcionamento do Sistema

BLERTAL FREEMAGEM FPARCIAL FREMAGEM TOTAL

—_ - — e e e

& 7 Om X 7 m
Aol cda Lindburog s Aol = Db | | oo + P Ol Pt i
200m Frenagem Parcial Fremnagem Total

Sistema identifica risco de colisdes, alertas visuais e sonoros sao dados ao motorista.

2. Se a situagao fica mais critica, a frenagem parcial é acionada.

3. Pouco antes de uma colisado inevitavel, o AEBS executa automaticamente a frenagem

total.

O tempo até a colisdo é o valor determinante para a decisdo do médulo eletrénico,
entre ativar ou ndo o freio de emergéncia. De acordo com a diretiva ECE R131, deve
haver ao menos 1,4s do alarme dptico, mais 0,8s do alarme tatil (frenagem parcial)
antes da frenagem de emergéncia.

Se neste tempo ndo houver reagdo do motorista, a frenagem total de emergéncia é
aplicada.

Aviso
Perigo de acidente!

O AEBS nao protege contra negligéncia ou erros. E simplesmente um recurso de
ajuda disponivel para o condutor. No caso ideal, o sistema reage tanto aos veiculos
que conduzem a frente como a obstéaculos que estdo na estrada, como a cauda de um
engarrafamento ou um veiculo danificado.

O AEBS néo isenta o motorista de manter um estilo de condugao apropriado para a
situagdo do transito. E possivel que a desaceleracdo produzida pelo AEBS ndo seja
suficiente para evitar uma colisdo com o veiculo anterior. O condutor é sempre
responsavel pela velocidade a que se conduz, o inicio no tempo de uma frenagem ou
manobra evasiva, e a distancia de seguranga a ser respeitada. Se o AEBS nao puder
estimar com precisdo uma situagéo de transito, ele sempre deixa 0 motorista
responsavel pela frenagem do veiculo. Por este motivo, o sistema de frenagem de
emergéncia nunca deve ser responsabilizado pela frenagem do veiculo. N&o espere o
AEBS iniciar uma frenagem brusca.
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13.2

13.2 Descrigdo do Radar

O veiculo deve ser freado com o freio de servigo nas seguintes situagdes:
Quando o pictograma de adverténcia de distancia aparecer no visor.
Quando escutar sinal sonoro intermitente no painel.

Quando o aviso intermitente passar a continuo, e a frenagem automatica comegou.

Aviso
Perigo de acidente!

O sistema de frenagem de emergéncia, avisa e freia em reagao a veiculos a frente,
mas nao ao transito na direcdo oposta ou a obstaculos imobilizados na estrada, como
veiculos danificados ou o fim de uma retengdo com veiculos parados. Se, em uma
situagao critica, nenhum aviso éptico e / ou acustico for recebido, significa que o
sistema de frenagem de emergéncia, ndo reconheceu o risco da situagéo, que esté
desconectado ou que falhou. Em seguida, acione o veiculo com o freio de servigo. O
sistema de frenagem de emergéncia nem sempre reconhece situagdes de condugao
complexas. Se, em uma situagao néo critica, um aviso 6ptico e / ou acustico ou
frenagem parcial ocorrer, o sistema pode ser desligado ativando

a alavanca do sinal de mudanca de direcao,
o pedal do freio,
o pedal do acelerador ou

o0 botao Assistente de travagem ativo

Descri¢ao do Radar

O radar utilizado opera na faixa de 77GHz, e possui capacidade de deteccdo de 15
objetos a até 60m, mais 17 objetos a até 200m. Um algoritmo embarcado determina
qual deles é mais relevante, isto €, 0 que tem mais possibilidade de colidir com o
veiculo.
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13.3 Posicionamento do radar

- Capa polarizada

"

kddulo RF

= Maca reflecicra

S,
= Motor para apusta

da ﬂ-n-.'m;.r'lch — Guia

Urndads SE cibrdrg —] e T L e [

imotor inclubde) - Cansalar

Mambrana impermodvel ___ - Contracapa

13.3 Posicionamento do radar

O radar deve ser posicionado no centro do veiculo, em uma altura entre 300mm e
850mm em relagdo ao solo. A parte plana do radar (traseira) deve estar perpendicular

ao solo, com tolerancia de montagem de +/- 3°.

|3I'.IIZI| Tm

BSOrmm
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13.4

13.4 Calibragéo do Radar (RDF)

Calibragao do Radar (RDF)
Verifique se a ligagcdo do Radar estd conforme esquema elétrico.

Certifique-se junto ao encarrogador se a montagem do Radar esta conforme manual
de encarrogcamento.

Procedimento deve ser iniciado com o veiculo parado e freio de estacionamento
acionado.

Acessar “Adaptac¢des de médulos de comando.

. A b 19 8]
Wiz ubka {0500 RF 834001 Midulo de comasce ROFOET

ROFD1T (10A30)

oo de takas

[Vaicrwy phum

W Lhcligenctos u rreduites e copurda

ﬂj 2 2 "
i (3.4 Fi —F!E Ll Fi1

Acessar “Ajustagem de servigo do sensor do radar por meio de viagem de ajustagem.

= RN rmide bk BLEV(E 2] |
Vezuko {0500 RF 834001 Médulo de comassy RDFOTT
Adaptagies de mddulos de comanda

-'-.l.u.l.li-.' 1o L DO e i i o Fre de e S apaslage

~
-
a %
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13.4 Calibragdo do Radar (RDF)

Ler toda informacao.

F7 para mais informagdes.

Selecionar F2 para continuar.

WM SR OO0 eabe e bt 712 ¥ 3 o 8 I"_:

Veiculo 0500 RF 634.071 Midulo de comando |ROFO1T

[Ajustagem de senigo do sensor de radar por maio de viagem de ajustagem
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Finuisiins pan uma visgem de ajfusie ideal:
| Aveiccidede 0 wiculo # supanior 8.30 km (19 meh) ¥
Durante o peocedmanta de sjuste siertar par um parfl ce echo com suficnbes ohistos B,
Mo twihd b anconiram seiculbd i Barms S winda no satds tidlning

Copragds mpriants:
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T

Cuiras indicagBes airrds da becla FT
Contnyat com @ weila Fl |
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- i
Vol 000 RF s38011 Midulo de cominge RDFOTT
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13.4 Calibragéo do Radar (RDF)

Responder a pergunta.
el e Bl L 3 W RTINS e e bl TIARE L @) <]
Wesculo [ Midulo & cominde ROFIHT .
Apastagem de sansgo do sensor da mdup-:rrrrraiu-lhﬁagunduipahg&m

ey =
ﬂ 5 e S Gk bR Gk ool

gl | nhey |
Executar a calibragao.
Selecione F5 para iniciar.
Gl Sl W RN VO e e ek TLAV( L B -
W | Midulo e comanss RDFOIT

Apustagem de senica do sencor de radar por meso de viagem de ajustagem

Woltar srwade ca lecia F1
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13.4 Calibragdo do Radar (RDF)

Aguarde até terminar o processo de calibragao.
s B | RNV Trmsle dubemis TRV (3 . 8] |
Vil [ Midulo de comanss ROFOMT
0 peccadmente pocks e ineciac o cancalds o ol FE I*
Erspon 5 iwca B sen neecte 8 vagem de aEnis s o aseenG de dagrisin |

& g dy wave ey e e ulacs igen |
bz do srecesimems i asiagen = ESTA SERDO EXECUTADA |

e
ie

Ll 1 Biskepas LS VI MRV rwude i bnis TIS W . 8] <]
Vil [ Midulo de comanss ROFOMT
0 peccadmente pocks e ineciac o cancalds o ol FE I*
Erorron 3iwc §1 zen ussculs 5 vegen de gl BT 0 BCEEhG de Sagroshon |

— =

& g dy wave ey e e ulacs igen |
bz do srecesimems i asiagen = ESTA SERDO EXECUTADA |




13 AEBS - Sistema de frenagem de emergéncia.

13.4 Calibragéo do Radar (RDF)

Proceder conforme instrugdo da tela.

Parar o veiculo.

Desligar a ignigéo.

Retirar a chave de ignigao.

Separar o equipamento de diagnostico da tomada de diagnéstico.
Aguardar até que apague a indicagéo no instrumento combinado.
Ligar a ignicao.

el s L] v MRTIONSNT  resdeds benie TUAY(E . @) |

Voizule Midulo de comasss ROFGHT
Ajustanam de sandgn oo sencor de radas par medo de viagam de ajustagem
 O'sensor o radar fol austada cam sucesso.

Eppursd & efuparanio 58 dagradaos db el fe dagrdes
i wﬂmmlm-;nmm:m
L & igripke
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13.5 Verificagdo do sistema (RDF)

13.5 Verifica¢ao do sistema (RDF)

E possivel verificar se o sistema esta funcionando com o aparelho de diagnéstico.

Acessar “valores atuais”.

el e Bl L VRN Irede i bemis TRV . @) |
Vol [ Médulo d comasds RDFOTT '
ROF0T [104°50)

sl dh sl e corurdds

Eﬁlm

pAdapiac g o medsion dp comasco

F11

a%

1K

Acessar “Informacéo do sistema”.

Vi RTINS rwsde ds beimiat TP (S . 8] |
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Midulo de comasce RODFOLT

Vit ule |
Grupes de valores atuas
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13.6 Ativar a fungao AEBS no VRDU

Se a calibracdo do sistema foi concluida com sucesso, podemos visualizar os valores

atuais do sistema.
Gl Sl m VMR ONET Oresdedn benis TUAVE . 8] |
W | Midulo e comanss RDFOIT

=g Ol R G O

TI0 Souko os ausigem o s [ %
TH  Dmtioch o e cbiioas a3 m
TH  Weescelachs rdaia O3 SOERc-ED FDITiNCES a7 L%
TIZ Do devicdio v el Tefegards na frente pars o propria ilhe o m
TIY  Dealscarinss 32 vilods gue il refegends i Benli Sann & shs prindipel 80 ieasr &5 Mo 47 m
B5S  Wlar pess ciomeg ot esiondede prigre a3 %

a %

2l i

13.6 Ativar a fun¢ao AEBS no VRDU

Acessar “Adaptagdes de médulos de comando.

[T W RNV Vel ds benis TSV L 8] 4|
Vet ule [ Modulo de comande VRDUTIT .
10831 Madufo de comando do sistema caniral da assishéncia a0 motorista VROU
[Versde g el 0 cormands o
Codgas du talras
b
Fangles de wengo

¥ t v 3 &

(114 [ [} i Fi




13 AEBS - Sistema de frenagem de emergéncia.

13.6 Ativar a fungdo AEBS no VRDU

Acessar “ABA Active Brake Assist”.

Cal mr Pl W RV Trwsde i b TIOV(S . 8] 4|
Adaptagies de modulos de comanda

<
=
v

7]

2l g H,

Acessar “Ativar o sistema ABA Active Brake Assist”.

el s i RTINS Trwsde ds beimiat T2V (E . B |
ARA Acies Brake Assist

e ]

Fpugar n mwory de tefus mema Codgo de fefu permucenie

~
-
a %




13 AEBS - Sistema de frenagem de emergéncia.

13.6 Ativar a fungao AEBS no VRDU

Ativar o sistema.

Continuar com a tecla Fb5.

el s v RTINS resdeds benie TUIT(E L8] |

Miaziiba Miédils da comands WRDUGT

Colocar em operacdo

Ataro sistema ‘ABA'
i 4 t o) b
pec " " au

Calcar o veiculo, acionar o freio de estacionamento, e em seguida selecione “Sim”
para continuar.

el s L] v RTINS resdeds benie TUIT(E L8] |

Miaziiba Miédils da comands WRDUGT

Tasta de Bincionamanta

LU R e T

ﬂ 10 i S ki TR el ST
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13 AEBS - Sistema de frenagem de emergéncia.
13.6 Ativar a fungdo AEBS no VRDU

Aguardar até que aparega a mensagem de ativacdo bem sucedida.
Ti Gad gy rlappds V! HRAETVHOET  Tresde dw beinia TIPS . 8
Witk Midulo de comands | VROUDET
Colocar em operacda
Ativar o sistema ‘ABA"
A ativacio foi bam sucedida.

-

Aviso
; Ao final da ativagao, realizar um ciclo de chave (KL15), esperando a rede CAN cair.

Se o Radar néo calibrar, ou gerar uma falha de comunicagao “8.600.0”, favor verificar a
perpendicularidade do Radar junto ao encarrogador e certificar que a montagem esté
conforme o manual de encarrogamento, e realizar o procedimento de calibragao
novamente.

Para ter certeza que o Radar foi calibrado devera aparecer a leitura dos valores no
aparelho de diagnostico.




14 Trabalho pratico 5
14.1 AEBS - Sistema de frenagem de emergéncia.

14 Trabalho pratico 5

14.1 AEBS - Sistema de frenagem de emergéncia.

Trabalhe nos exercicios a seguir - dependendo da tarefa - usando o manual do
operador, manuais de oficina ou o Kit XENTRY como meios auxiliares no veiculo.

Exercicio 29 Quais informagdes sobre este sistema podemos encontrar no sistema de literatura
(WIS)?

Exercicio 30 Quais informacdes sobre o sistema AEBS podemos encontrar no Xentry Diagnosis?




14 Trabalho pratico 5

14.1 AEBS - Sistema de frenagem de emergéncia.

Exercicio 31 Leia 0 passo a passo da apostila, e ative a fungdo AEBS no VRDU?

Exercicio 32 Com o auxilio do diagrama elétrico verifique a ligagdo do sistema AEBS com o veiculo
disponivel, sinais de entrada, saida, alimentacdo e comunicacéao.

Faga suas anotagdes:




15 LDWS - Sistema de aviso de faixa.

15

15.1

15.1 Informagdes Gerais

LDWS - Sistema de aviso de faixa.

Informacoes Gerais

O sistema de aviso de faixa (LDWS) é um sistema de conforto que, por meio de uma
camera localizada atras do para-brisas, monitora permanentemente a posi¢do do
veiculo em relagdo as faixas laterais da pista. Quando o sistema de aviso de faixa,
detecta que o veiculo entra ou ultrapassa as faixas da pista, um aviso sonoro ou de
vibragdo (opcional), juntamente com uma luz de adverténcia localizada no painel de
instrumento, avisa o condutor sobre a dire¢éo indevida do veiculo.

Aviso

Se o sinal de mudanga de diregado estiver ativado, o sistema de aviso de faixa (LDWS)
assume que se esta planejando mudar as pistas, e desativa a fungao de aviso por um
maximo de 60 s. A frenagem do veiculo também é interpretada como uma manobra de
condugao consciente e, portanto, também causa uma desativacéo da fungdo enquanto

dura o processo de frenagem.

Fatores que influenciam negativamente o funcionamento do sistema de aviso de
faixa.

Tenha em mente que a operagéo do sistema de aviso de faixa é limitada:

se ndo for possivel detectar perfeitamente a pista (por exemplo, neve, areia ou
cascalho na estrada),

em caso de sombras,

se as marcas rodovidrias sdo confusas ou dificeis de reconhecer (por exemplo, em
trechos em construgao) ou em curvas ingremes.




15 LDWS - Sistema de aviso de faixa.

15.2 Posicionamento da cadmera no veiculo

¥

15.2

Aviso

Nestas circunstancias, o sistema de aviso de faixa ndo pode avisa-lo quando o veiculo
avanga ou ultrapassa as marcas laterais da estrada. O motorista deve ter em mente que
0 para-brisas deve estar sempre limpo na drea da camera.

A camera utilizada neste sistema é dotada de um algoritmo de reconhecimento de
imagens. Ela tem a capacidade de reconhecer faixas em diversos padroes (faixa
simples, dupla e tripla, continua ou tracejada), nas cores branca, amarela e azul.
Também pode operar em qualquer condigdo climatica.

Resolugao

752x480 (0,4 megapixel)
Angulos de visdo
Horizontal: 35°

Vertical: 20°

Comprimentos de onda

410...720nm

Posicionamento da camera no veiculo

Horizontalmente, a cdmera deve estar no ponto mais préximo possivel do centro do
veiculo. Na impossibilidade desta montagem, um desvio de até 50 cm é permitido
para qualquer um dos dois lados.

Verticalmente, a cdmera tem que estar posicionada de 1,10 metros até 3 metros em
relagdo ao solo, e estar em uma posi¢ao atendida pelo limpador, sem bloqueio
permanente da sua visibilidade

0,5m




15 LDWS - Sistema de aviso de faixa.

15.3

15.3 Calibragé@o da cadmera (MPC)

Calibragao da camera (MPC)
Verifique se a ligacdo da Camera esté conforme esquema elétrico.

Certifique-se junto ao encarrogador se a montagem da Camera estd conforme manual
de encarrocamento e se os valores de Angulo informado estéo corretos.

Procedimento deve ser iniciado com o veiculo parado e freio de estacionamento
acionado.

Acessar o médulo da camera MPC.

Acessar “Adaptac¢des de médulos de comando”.

Ll @ Mabpds Wl RO Vrede dubeds TLAY(E O 8

Vecubky Midulo de comasds MPCHT
MPC Cameara mulifuncional

T T A—

Cisgos de i

VACR Y B

elserie Sad On reddJot 08 (oEarde




15 LDWS - Sistema de aviso de faixa.
15.3 Calibracéo da cadmera (MPC)

Acessar “Parametrizagfes”.
Cal mr Pl V! HRETVHOE  Trwsde b beindal TIAW(3 . 8] <]
i 5 ot o
Adaptagies de modulos de comanda
Psiiciten |
Lolocar wm oparacio
¥ \ B \ v L 3 »
I- E3C F1 L2 -! ch Fi F11
Acessar “Gravar o parametro”.
el e Bl L 3 W RNV OIS i e bl TRV . A <)
i 5 o
Parametrizacias
L & parkadrn
¥ t v &
L] F11




15 LDWS - Sistema de aviso de faixa.

15.3 Calibragé@o da cadmera (MPC)

Acessar “Outros parametros”.

el e Bl m W RN IHONEEN  rededsbenis TILY(E @)
Vo | Midulo e comanda MPCHT
Gravar o paramalte

e ) o BN D BT 10 00 B QEOTRITCE il o velis

¥ \ + \ v @
1T 1 i Mool Fi1

Acessar “Altura de instalagao da camera”.

| 045 empomues n VIN: SEMIBTIB1CEIN000  Tensda da hateria: 275W (D _ | &) x|
Veiculo | Médulo de comando |MPCOAT
J Parametrizages
L nsta mera
[laillle Distancia da posiglo central horizontal dopargoise 021
1200.05 Angulo de inclinagao transversal 15°
1200.10 Waming Output Configuration Extemel Waming Device /icuc
R 4 : 3 v
ESC F1 F3




15 LDWS - Sistema de aviso de faixa.
15.3 Calibracéo da cadmera (MPC)

Inserir a altura da lente da cdmera até o chao.

Valor em metros, podendo variar entre 1,1 e 3 metros.

(Gaki wm Pty ST ) (R h‘hlﬂiﬂlf-ﬂ-_ﬁtug
. — — = o
Paramsinzactes
|| 0008 Akee de irstaiag o da cirmera 1 BE |
I
[
i
5
E: =]
1
4 t v &
EsC L] L] Fia

Acessar “Distancia da posigdo central horizontal do para-brisa”.

'Bms-nn-h VIN:SOMIG2181CBI00000  Tensio da batera: 275V - |5
Veiculo | Médulo de comanda |MPCO1T
J Parametrizacdes
1200.00 Altura de instalacio da cdmera 1.66m
1200.05 Angulo de inclinagdo transversal 15"
1200.10 Wanming Output Configuration Extemal Waming Device Icuc




15 LDWS - Sistema de aviso de faixa.

15.3 Calibragé@o da cadmera (MPC)

Inserir a disténcia da lente até o centro do para-brisa.

Valor em metros, podendo variar entre -0,5 e +0,5 metros.

(Gaki wm Pty L] ST ) (R thﬂiﬂlf-ﬂ-_ﬁ&ﬂ!
Weauls Wédilo ds comands MPCIHT

|Paramatnizac Ses
I | T T Crwtincae da poascio ¢ enial Rorasnial & pa-bena ] Fifs] |

Acessar “Angulo de inclinagdo transversal”

JB 0z emPodués VIN: SEMIG2161CB000000  Tensha da bateria: 275¥ (D |5 =]
Veiculo | Médulo de comando |MPCO1T
J Parametrizacdes
1200.00 Altura de instalacio da cdmera 1.66m
1200.02 Disténcia da posicdo central horizontal do para-brisa 021 m
1200.05 Angulo de inclinagio transversal
1200.10 Waming Output Configuration Extemal Waming Device /lcuc
¥ 1 v @
ESC F1 F3 Fi1




15 LDWS - Sistema de aviso de faixa.

15.3 Calibracéo da cadmera (MPC)

Inserir angulo horizontal da lente da cdmera no para-brisa.

Valor informado pelo encarrogador, podendo variar entre -5° e +5°.

Pt T O e b et AV 8 |
Veails Midulo de comandy MPCIHT
|Parametnzagies
11803 05 Anguio de nesrmclle Tarnvenal [ A5

CE :
EsC i  Fabebecis Fin

Acessar “Warning Output Configuration External Warning Device”.

s Pl WK ORI 1 M l—l--_-uni_.._'r_'ﬂ_l
Veiculs | Midulo de comands MPCHT




15 LDWS - Sistema de aviso de faixa.

15.3 Calibragé@o da cadmera (MPC)

Abrir a lista e selecionar “Non-monitored Warning Device”.

‘EII-FM T ST RN Trenlle dobatorin TRAVD  #) -
Veiculo Médulo de comando MPCHT
4 Paramatnzagdes

Warning Ouipud Confguration External Waming Dwece

Non-mondoned Yemeng Device

2y oa :
ESC Fi ﬂh Fi1

Verificar valores inseridos e voltar.

W BORET I DN rwade da e 21 ANE L -

| = e

=12 £ 2

# Se a camera for instalada ao lado do motorista, tanto a distancia central do para brisa
quanto o Angulo de inclinagéo transversal, devem ser positivos, caso a mesma seja
instalada ao lado do passageiro os valores acima devem ser negativos.




15 LDWS - Sistema de aviso de faixa.
15.3 Calibragdo da camera (MPC)

Acessar “Parametrizagdo de Angulo de balango em torno do eixo geométrico
transversal do veiculo.

el s L] VNI  resde ds benie DUV (R ..;l|=||

[ B

Velculo | Midulo e comisse MPCINT

4 e

Inserir o valor do angulo.

Aviso
% Utilizar um gonidmetro digital para efetuar a medigao.
O valor pode variar entre 3° e 17°.

— IO Srme dn bt LIV 8|
Wenubs :ﬂﬂﬂmlﬂ Widulo de comandy MPLOHT

|Parametrizacda de Angulo de batango em lomo do eno geomesice ransversal do veiculo
instrugdes:
Irvtm 5 duguam e s rem b medads f3 parsbras

ST T

daguin de nciraghs oo paraEnisa fgraul: HTER

‘Iﬂi
= -
Z v
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15 LDWS - Sistema de aviso de faixa.

15.3 Calibragé@o da cadmera (MPC)

Célculo interno da Camera

el s ¥ MRV rwsde ds beimia T2V (3 __II-|!

; . o
Parametrizag3a de Angulo da balango em tome do e gecmétrics trensversal do veiculo

Cn gt vale e oo menrwdon
Anguia de ncEnagds engiensl 102
[grau]:

: 2

Voltar e acessar “Colocar em Operacéo”.

P4 -1 I :




15 LDWS - Sistema de aviso de faixa.

15.3 Calibragdo da camera (MPC)

Acessar “Calibragéo”.

b

¢
LA

Selecione F5 para continuar.

=k




15 LDWS - Sistema de aviso de faixa.

15.3 Calibragé@o da cadmera (MPC)

Aguardar
i Vil RV OSTE  rwede dw sl TL2V (5 . 8] ¢
B Peke | . ety — -
Calibragio realizada com sucesso. §

=

Proceder conforme instrugao

il P W RV Trws e i bk TII (3 . 8] |

e e e i e e e

Vit ke | Midula de comanss MPCTT
OBSERVAGOES
£650a° 03 HIQUITeD pOBS o SRqUENG |
_Tomburolhpiske.

: = = -.m- —
& cherarn mutiune onal denve eatar fgedd, ana meree; o de dsima deres el nos doss ledos & 3 velocidads dese sar maer gue & krvh

i gl vind eeeentd re (NG Balo:




15 LDWS - Sistema de aviso de faixa.

15.3 Calibracéo da cadmera (MPC)

Voltar e acessar “Valores atuais”

| P —— R P T i e — T T
Vol I Midulo de comands MPCHT a
MPC Cames muliduncional
ﬁ_ 0 e e e

5 talraa
Al G Pl de CoRndy

¥ + v b »
| B3 F1 L} F Fi1
Acessar “Reconhecimento de trilha”
m Wil RO l-mhhlﬁl-'l'!ﬂ--_l!'\-l
oo [. = e -t

alores atuais




15 LDWS - Sistema de aviso de faixa.

15.3 Calibragé@o da cadmera (MPC)

Aguardar calibracdo da cdmera até a alteracdo da frase “NAO DISPONIVEL”.

el s "

W RV T S l-m.l-nhu-:-lnl- l.'\-l

Medula de comaess MPCHT

! U sisgotecamimic 2 miEcacss da lars de rolimantt saguenda

z:mmzwumummmm Eﬂ-ﬁl:ﬂ:lﬂ"
TMORT Dashoci a0 marcagio whauerce oo faa e rolemenic MAD DISPONVEL
11004 Detlocis e o maeiqls doata O3 o S8 rolasanis MAC DISPOMVEL

i e ce mavcepio wegeenta da e Se rolamenio M D SROMNVEL
JTORT Larganh 2 macteg o Sowta da fec S rlemests

o B ke e )

MAG DISPOAIVEL
T10AZ Wwiocidach e MG DISPONIVEL
10000 3 ramrptor Apasiecke da maatenc s S basiica WS ATILASA

d ol :

Camera calibrada.

Wil R 1 l-mhillﬁl-l.l'l. I|'\-|

Medula de comaess MPCHT

camiEmis i miriEsdc di lers de rolimants sageeda

ZUNDL0D 2 S v ok O Pt r b b L 4 PPt Sk )
| | Gmbminenk | {
1002 Deddoow s a rmarcegdo sgeends da feo de rolemanic 153 m
IR0 Disthocs 8 0 mercig o dowia e feie e rednanis ! A= | o |
21 Larpure s maenerBe M Bl T 56 riamanis [ m
TTI0AT Lassure dn maccaslo drefa da et e rolemesis -5 H m
T Weisgidads wnw Lzt i
215000 2 inteeruptor Aussteris da man.seag o Se bejeldna Ml ATAD
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15 LDWS - Sistema de aviso de faixa.

15.3 Calibracéo da cadmera (MPC)

g

Aviso

Informagdes adicionais sobre a cdmera nos encarrogadores.

Angulo
Altura da Camera Lateral da Angulo Vertical | Transversal da

Encarrocadores (m) Camera (m) da Camera Camera
Mascarello (Passageiro) 1,66 -0,26 7 -3
Marcopolo (Passageiro) 1,49 -0,18 6 -4
Comil (Passageiro) 1,72 -0,43 12 -3,5
Irizar (Motorista) 1,94 0,17 15,5 2
Neobus (Passageiro) 1,7 -0,11 9 -3

Ao final da calibragao, realizar um ciclo de chave (KL15), esperando a rede CAN cair.

Se a Camera nao calibrar em 5 minutos, numa rodovia que possui faixas bem definidas

nos dois lados, rever os valores de angulo e deslocamento inseridos via Star junto ao
encarrocador e refazer todo o procedimento desde o comego.

Para ter certeza que a camera foi calibrada devera aparecer a leitura dos valores no

Star.




16 ACC - Piloto automatico com controle de distancia. (Adaptive Cruise Control)

16.1 Informagdes Gerais

16 ACC - Piloto automatico com controle de distancia.
(Adaptive Cruise Control)

16.1 Informacoes Gerais

O controle de distancia regula a velocidade e auxilia 0 motorista a manter
automaticamente a distancia em relagé@o a um veiculo detectado que estiver
trafegando a frente. Se ndo houver nenhum veiculo trafegando a sua frente, o
controle de distancia funciona, como o piloto automéatico (TEMPOMAT), na faixa de
velocidade entre 15 e 90 km/h.

Quando o controle de distancia detecta um veiculo trafegando mais devagar a sua
frente, ele reduz a velocidade do seu veiculo para manter a distancia ideal
selecionada.

O controle de distancia reduz a velocidade do veiculo com o freio auxiliar se:
e o0 veiculo exceder a velocidade ajustada, por exemplo, em declives.

o for detectado um veiculo mais lento trafegando a sua frente.

. oy . ’ Ve . . ~ o
Quando o freio auxiliar estiver freando o veiculo, ocorrera uma indicacdo 'E"“-‘i' no
painel de instrumentos.

O controle de disténcia ndo é ativado ou sera desativado automaticamente quando:
e avelocidade do veiculo for inferior a 15km/h
e o freio de servigo for acionado

¢ nos veiculos com pedal da embreagem, acionar o pedal da embreagem e manté-lo
acionado por mais de 5 segundos, por exemplo, durante uma mudanga de marcha

e se mudar a caixa de mudangas para o ponto-morto ou engatar a marcha a ré

e desativar o ABS
O controle de distédncia permanecera ativado, quando:
e o freio auxiliar for acionado

Se o veiculo estiver acelerando e o pedal do freio for acionado, o controle de
distancia sera automaticamente desativado.

g O controle de disténcia ndo reage a:

* pessoas ou animais

* obstaculos parados na faixa de rodagem, por exemplo, veiculos parados ou
estacionados

¢ veiculos no contra fluxo

Por esta razao, o controle de distancia nao podera avisa-lo nem intervir nessas
situagoes. Risco de acidente!




16 ACC - Piloto automatico com controle de distancia. (Adaptive Cruise Control)

16.1 Informagdes Gerais

Observe sempre atentamente as condigbes de transito e esteja preparado para frear.

O controle de distdncia nem sempre detecta claramente outros usuérios da estrada e
nem situagdes de trénsito complexas.

Nestes casos, o controle de distancia pode:

* nao manter distancia do veiculo a frente.

* retomar velocidade em situagdes indesejadas.
Risco de acidente!

Conduza sempre com toda a atencéo e esteja pronto para frear, em especial quando for
avisado pelo controle de distancia.

O controle de distadncia ndo consegue diminuir o risco de acidente resultante do estilo
de conducéo inadequado ou desatento, nem anular limites fisicos. O controle de
disténcia ndo é capaz de avaliar as condi¢gbes da estrada, nem as condi¢des
climaticas ou de transito. O controle de distancia é apenas um meio auxiliar. A
responsabilidade em manter a distancia segura do veiculo a frente, manter a
velocidade adequada, efetuar a frenagem em tempo habil e manter a trajetéria do
veiculo é do motorista. Adapte sempre o seu estilo de condugéo as condi¢des
climaticas e de estrada atuais.
Considere sempre as seguintes situagdes de condugao:

e Curvas, entradas e saidas de curvas

e Condugdo desalinhada devido ao préprio veiculo ou aos veiculos que trafegam a sua
frente

» Veiculos estreitos que circulam a frente, por exemplo, motocicletas
¢ Mudanga de faixa de outros veiculos
¢ Veiculos que saem da via
o Ultrapassagens
¢ Curvas opostas
e Obstaculos e veiculos parados
A deteccdo pode ser especialmente limitada em caso de:
e Sensores sujos ou cobertos
¢ queda de neve ou chuva intensa
« falha devido a outras fontes de radar

« forte reflexdo do radar, por exemplo em estacionamentos cobertos




16 ACC - Piloto automatico com controle de distancia. (Adaptive Cruise Control)

16.2

w N

16.2 Visdo geral da alavanca multifun¢des

Nao utilize o controle de distancia:

em situagOes de transito que ndo permitam uma condug¢do a uma velocidade
constante, por exemplo, transito intenso, estradas com curvas ou terreno nao
pavimentado.

em estradas escorregadias. As rodas motrizes podem perder a aderéncia ao frear ou
acelerar e o veiculo pode derrapar.

em caso de pouca visibilidade, por exemplo, nevoeiro, chuva intensa ou neve.

Se o controle de distancia ndo reconhecer um veiculo trafegando a frente, o sistema
podera acelerar o seu veiculo até a velocidade armazenada. Esta velocidade pode ser
muito alta em uma faixa de saida ou em uma via de desaceleragéo.

Limpe regularmente o sensor do controle de distancia.
Leia sempre as informagdes de seguranga relativas as situagdes de condugao em que

poderdo ocorrer problemas na detecgao de veiculos.

Visao geral da alavanca multifunc¢oes

. Ativar o controle de distancia
. Ativar o piloto automatico/aumentar a velocidade ajustada
. Ativar o piloto automatico/diminuir a velocidade ajustada

. Desativar o piloto automatico

Né&o é possivel ativar o controle de distancia, se:
outro sistema de condugdo de segurancga estiver ativado, por exemplo, ABS
houver uma falha no sistema de freios

houver uma falha no sistema eletrdnico.

Se nao for possivel ativar o controle de disténcia, sera exibida no mostrador, durante
aproximadamente 3 segundos, a informacédo —,- km/h.




16 ACC - Piloto automatico com controle de distancia. (Adaptive Cruise Control)

16.3 Indicagdes no Painel

16.3 Indica¢oes no Painel

Day information

25.10.2015
®© 11:58 pm

E 235 -°C

.@“,

e 3 -
| A 1:58 prn

o m | km

Se o controle de distancia estiver ativado, sera exibido no mostrador:

e adistancia real atual (1) em relagdo ao veiculo que estéa trafegando a frente

e simbolo (2)

¢ velocidade atual (3)

16.4 Ativacgao do sistema

e Selecione o controle de distancia.
%-r
L& |

e Conduza a uma velocidade superior a 15 km/h.

O mostrador exibe o simbolo

e Pressione brevemente a alavanca multifun¢des no sentido da seta (1)

O controle de distancia estara ativado e ajustado para a velocidade atual.

ou

¢ Pressione brevemente a alavanca multifun¢des no sentido da seta (2).

O controle de distancia estara ativado e ajustado para a Ultima velocidade

armazenada.

¢ Solte o pedal do acelerador.

O veiculo adapta a velocidade ao veiculo que trafega a frente, no maximo até a

velocidade desejada e ajustada.
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16.5 Aumentar/diminuir a velocidade

16.5 Aumentar/diminuir a velocidade

16.6

Em escala de 0,5 km/h: pressione repetida e brevemente a alavanca multifungdes no

sentido da seta (1) ou (2), até que o computador de bordo indique a velocidade
desejada.

ou

Em escala de 5 km/h: pressione a alavanca multifungdes no sentido da seta (2) ou
(3), mantenha-a nesta posigao, até ser indicada a velocidade desejada no computador
Ajustar a distancia ideal em relagao ao veiculo que estiver
trafegando a frente

Respeite sempre a distancia minima exigida por lei em relagédo ao veiculo da frente.
Se necessario, ajuste a distancia ideal em relagao ao veiculo da frente.

Se funcionar novamente o motor, a distancia ideal média estara disponivel.

Ativar o controle de distancia:

com o piloto automatico ativo, empurre o botao giratério (3) no sentido da seta (4).

Diminuir a distancia ideal:

gire o botao giratério (3), no sentido da seta (1) ou (2).
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16.6 Ajustar a disténcia ideal em relagdo ao veiculo que estiver trafegando a frente

Durante a alteracdo da distancia, o mostrador exibe a imagem abaixo:

Solte o botao giratério (3).

A distancia ideal ajustada estd armazenada.




