IGNIJET 2008 (verze 306)
- podrobny popis

Ridici jednotka Ignijet 2008 je uréena pro fizeni vstiikovaciho a zapalovaciho systému zazehovych spalovacich motorti pro
sportovni Ucely. Jednotka z aktudn¢ zméfenych velicin kalkuluje mnozstvi vstfikovaného paliva, thel pfedzapalu, polohu
servopohonii (napf. obsahuje i elektronické fizeni Skrtici klapky "drive by wire") a dal§i procesy potiebné pro chod
spalovaciho motoru. Jednotka obsahuje datové linky pouzivané na motocyklech (K-line, CAN) pro komunikaci mezi
jednotkou a palubnim pfistrojem. Jadrem jednotky je vykonny 32 bitovy mikrokontrolér Renesas SH 2.

Ovladaci software ma nazev Ignijet 2008.exe.

paliva a jednoducha ochrana proti neZadoucimu zrychleni (launch control). Jednotka dale umoziuje on-line nastavovani
pomoci lokalniho ovladaciho panelu pres sbérnici CAN.

1. Hardware

Zapojeni hlavniho konektoru (pohled na jednotku IGNIJET 2008):
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Jednotka pouziva konektor MULTILOCK se tfemi sekcemi 20+16+12 pint doplnény o kratky svazek zakonceny 4pinovym
konektorem. Tento svazek obsahuje vystupy pro ovladani krokového motoru fizeni volnob¢hu. Hlavni konektor 20+16+12
pinii ma stejné rozlozeni pint jako jednotka Ignijet 2007. Pro jednotlivé motocykly se vyrabé&ji kabelové redukce mezi
jednotkou Ignijet 2008 a konektorem na kabelovém svazku na motocyklu.

Pro nékteré motocykly se jednotka vyrabi s modifikovanym hardware (napf. pro motocykly Ducati je modifikovan vstup pro
snimac¢ polohy vackové hiidele). Pro konkrétni aplikaci vzdy kontaktujte vyrobce jednotky.

Nekteré Casto uzivané periferie jednotky jsou z propojovaciho svazku vyvedeny na 9pinovy konektor:

GEAR SHIFT LIGHT
N20

START LIMITER
POT

+5V

CLUTCH MASTER
TACHO/LAMBDA
LAMBDA

SENSE GND

1
2
3
4
5
6
7
8
9



Popis pinii jednotky :

1. Snima¢ polohy klikové hiidele CKPS.

Vstup je ptipraven pro standardni induktivni pick-up snimace pouzivané na motocyklech jako CKPS. CKPS se zapoji jednim
vyvodem do konektoru (1) a druhym vyvodem na SENSE GND (9). Polarita snimace je dilezita pro spravny chod snimaciho
systému. Standardni polarita je ta, kdyz snimac do vstupu CKPS produkuje kladné napéti pii pfiblizovani vystupku a zaporné
pfi jeho oddalovani. Opacnou polaritu je mozné nastavit v software Ignijet 2008.exe na zalozce Synchro.

Tento vstup je standardné pfipraven pro bézné systémy pouzivané na motocyklech, pouziti jiného snimaciho systému vzdy
konzultujte s vyrobcem !!!

2. Snimac rychlosti SPEED SENSOR.

Vstup je pfipraven pro standardni Hallovy snimace rychlosti pouzivané na motocyklech. SPEED SENSOR se napaji pomoci
referencniho napéti +5 V (10) a SENSE GND (9). Vystup snimace se pfipoji do konektoru (2). Konfiguraci méfeni rychlosti
Ize provést na zalozce Gear.

3. Snimac atmosferického tlaku APS.

Vstup je pripraven pro standardni typy snimac¢t atmosferického tlaku pouzivané na motocyklech. Je schopen akceptovat napéti
0 az 5 V. Vybér spravného snimace se uskutecni vybérem typu motocyklu v software na zalozce Motocykl. Charakteristiku
snimace Ize modifikovat v software na zalozce Cidla.

APS se napdji pomoci referencniho napéti +5 V (10) a SENSE GND (9). Vystup snimace se pfipoji do konektoru (3).

Tento vstup lze téZ pomoci software vypnout. V tomto piipad¢ je nastavena AP korekce tak jako by byl atmosfericky tlak
100kPa. Pokud v syst¢ému motocyklu APS chybi (napf. v pripadé vady snimace ¢i jeho vypnuti), funkci snimani
atmosferického tlaku prevezme snimac tlaku v sani IAPS (zméfi tlak v sani v dobé kdy motor stoji). Pokud chybi APS i IAPS,
jednotka nastavi atmosfericky tlak 100 kPa.

4. LAMBDA.

Vstup je pfipraven jak pro standardni lambda sondy (napéti pro stechyometrickou smés: 0, 4 az 0,8 V), tak pro linearni lambda
sondy s pfevodnikem (UEGO, Wideband). Je schopen akceptovat napéti 0 az 5 V. Napéti z lambda sondy mize byt pouzito
pro lambda-regulaci smési pfi samoladicim rezimu jednotky, pro zobrazeni napéti lambda sondy na monitoru software nebo
pro zobrazeni pomoci otaCkoméru.

LAMBDA sonda se zapoji jednim vyvodem do konektoru (4) a druhym vyvodem na SENSE GND (9). Charakteristiku
snimace Ize modifikovat v software na zalozce Cidla.

5. Snimac teploty motoru TWS.

Vstup je ptipraven pro standardni snimace teploty motoru pouzivana na motocyklech. Vybér spravného snimace se uskute¢ni
vybérem typu motocyklu v software na zdlozce Motocykl. Charakteristiku snimace lze modifikovat v software na zalozce
Cidla. Hodnota teploty motoru se pouziva pro korektury mnoZstvi paliva a predzapalu.

Jednotka také tento tdaj u n¢kterych motocykld posild pomoci K-line nebo CAN do palubniho pfistroje pro zobrazeni.

TWS se zapoji jednim vyvodem do konektoru (5) a druhym vyvodem na SENSE GND (9).

Tento vstup lze pomoci software vypnout. V tom piipad¢ se nastavi teplotni korekce pro teplotu 80° C.

Vnitini zapojeni vstupu je nasledujicim obrazku:
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6. Vstup blokovani BLOCK.

Signal BLOCK (napf. od spinace bo¢niho stojanku a spinace neutrdl) se zapoji jednim vyvodem do konektoru (6) a druhym
vyvodem na SENSE GND (9) nebo GND (12, 13, 14). Jednotka bude zablokovana pokud vstup BLOCH nebude uzemnén.
Uzeméni se na motocyklu realizuje bud’ spinacem boc¢niho stojanku (poloha ,,jizda*) nebo spinatem NEUTRAL (zapojenym
ptes diodu. Blokovani I1ze povolit ¢i zakazat na zalozce Motocykl.

7. Vstup STARTOVACI OMEZOVAC.

Spina¢ Startovaci omezovaé se zapoji jednim vyvodem do konektoru (7) a druhym vyvodem na SENSE GND (9) nebo GND
(12, 13, 14). Opacnou polaritu spinace Startovaciho omezovace lze nakonfigurovat v software na zalozce Motocykl.
Aktivujete-1i spina¢ Startovaci omezovac, jednotka zaktivuje bud’ funkci "Startovaci omezovac" nebo funkci ,,Pit speed
control®. Nastaveni startovacich omezovaci otacek je na zaloZce Launch control. Po deaktivaci spinace Startovaci omezovaé
jsou aktivovany Postartovni omezovace (zdlozka Launch control), popiipadé zpozdéni davkovani N2O (zalozka N20).



8. DASHBOARD.

Propojeni jednotky s palubni pfistrojem pomoci sériové komunikace typu K-line. Pomoci sériové komunikace se do palubniho
ptistroje posilaji n¢které provozni informace (teplota motoru - motocykly SUZUKI a YAMAHA, rychlost vozidla - motocykly
YAMAHA, zatazeny pievodovy stupen - motocykly Suzuki, Kawasaki). Tyto tdaje jsou poté palubni deskou zobrazeny.
Nastaveni spravného typu komunikace se uskutecni vybérem typu motocyklu v software na zalozce Motocykl. Jiny typ
komunikace lze vybrat na zaloZzce Motocykl. Vystup DASHBOARD (8) se propoji s palubni deskou dle tabulky.

Pro zajisténi funkénosti zobrazeni je nutné u motocyklti Yamaha odpojit c¢tecku imobilizéru !!!

9. Zem snimac¢ti SENSE GND.
Zem snimacti SENSE GND (9) je pouzivana pro pfipojeni a napajeni snimacti.

10. Referen¢ni napéti + 5 V.
Referencni napéti + 5 V (10) se pouZziva pro napdjeni snimacich prvka.

11. Korekéni potenciometr POT.

Napétim z korekéniho potenciometru Ize korigovat bud’ palivovou mapu nebo pfedstihovou mapu nebo nastavovat hodnotu
startovaciho omezovace nebo korigovat citlivost akceleracnich limitert (Launch control). Korekéni napéti mize byt 0 az 5 V.
Je nutné pouzit linearni potenciometr s hodnotou 1 - 10 kOhm. Konkrétni nastaveni korekei Ize nastavit v software na zélozce
Cidla. Napétova zavislost korekce je linearni s nulou uprostied drahy potenciometru (pro napéti 2,5 V se neprovadi zadna
korekce). POT se napaji pomoci referen¢niho napéti +5 V (10) a SENSE GND (9). Vystup potenciometru se pfipoji do
konektoru (11).

12. 13. 14. Zem (GND).
Silova zem (GND) se zapoji na vyvody (12, 13, 14).

15. Vystup pro otackomér TACHO.

Otackomérny vystup je kompaktibilni s vétSinou palubnich pfistroji pouzivanych na motocyklech. Pocet pulzii na otacku a
pripadna korekce se nastavuje v software zalozce Motocykl. Vstup otackomeéru se zapoji do konektoru (15).

Pii aktivaci funkce AFR mize byt pomoci otackoméru zobrazen palivovy pomér AFR pfepocitany z napéti lambda sondy.
Parametry zobrazeni AFR otackomérem se nastavuji na zalozce Motocykl. Funkce AFR muze byt aktivovana multifunkénim
vstupem SWITCH. Vstup SWITCH ma vice funkei, které jsou definovany na zalozce Ladéni.

16. Vystup pro relé palivové pumpy FUEL PUMP RELAY.

Palivové relé se zapne na cca. 4 s po zapnuti jednotky a je téz zapnuté po celou dobu chodu motoru. Ovladaci civka relé
palivové pumpy se zapoji jednim vyvodem do konektoru (16) a druhym vyvodem na zapinanych +12 V. Spinany okruh relé
palivové pumpy zapojime dle schématu. Pozor na polaritu palivové pumpy !!!

17. Vystup pro davkovani N20O.

Vystup pro ventil davkovani N20 je mozno proudové zatizit max. 10 A (pouze kratkodobé - cca. 30 s). Davkovani N20O je
podminéno nastavenim vykonového vystupu 2 (pin 17) jako N2O (zélozka Power out), ddle musi byt povolena funkce N20O
(zélozka N20) a musi byt splnény podminky TPS min a RPM min (zalozka N20).

Nastaveni nab&hu N20O, zpozdéni ndbéhu N2O po startu, ndbéhu retardace predstihu a zpozdéni ndbéhu retardace predstihu po
startu se nastavuji na zalozce N20.

Ventil (relé ventilu) pro davkovani N2O se zapoji jednim vyvodem do konektoru (pin 17) a druhym na zapinanych +12 V.
POZOR !!! POKUD JE ELEKTROMAGNETICKY VENTIL PRIPOJEN PRIMO NA TENTO VYSTUP, JE NUTNO
JEJ VZDY PREMOSTIT TZV. NULOVOU DIODOU S PROUDOVOU HODNOTOU ALESPON 5 A !!! VIZ.
NASLEDUJICi OBRAZEK:
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18. Kontrolka iazeni GEAR SHIFT LIGHT, POWER OUT 1, 2.
Pro fizeni kontrolky fazeni lze pouZzit vykonové vystupy 1 a 2. Vystup kontrolky fazeni je mozno kratkodobé (desitky sekund)
proudové zatizit max. 5 A (z&rovka do 50 W). Trvalé zatizeni je mozné do 2 A. Aktivace funkce kontrolky fazeni je



podminéna nastavenim vykonového vystupu 1 nebo 2 jako Kontrolka fazeni. Otacky Kontrolky fazeni se nastavuji na zalozce
Race ve dvou stupnich (prvni stupei blika, druhy trvale sviti).
Kontrolka fazeni se zapoji jednim vyvodem do konektoru (17 nebo18) a druhym vyvodem na zapinanych +12 V.

19. Snimac polohy va¢kového hiidele CMPS.

Vstup je pfipraven pro standardni induktivni pick-up snimace pouzivané na motocyklech jako CMPS. CMPS se zapoji jednim
vyvodem do konektoru (19) a druhym vyvodem na SENSE GND (9).

U nékterych motocykli je jako CMPS pouzit snima¢ typu Hall. Prizpusobeni jednotky pro tyto snimace je feSeno v
propojovacim svazku pro konkrétni motocykl.

Tento vstup je standardné€ pfipraven pro systémy pouzivané na motocyklech, pouziti jiného snimaciho systému vzdy
konzultujte s vyrobcem !!!

20. Snima¢ polohy skrtici klapky TPS.

Vstup je pfipraven pro standardni snimaée TPS pouzivané na motocyklech. Vybér spravného nastaveni snimace se uskuteéni
vybérem typu motocyklu na zalozce Motocykl. Charakteristiku snimade lze modifikovat na zalozce Cidla. Je schopen
akceptovat napéti 0 az 5 V.

TPS se napaji pomoci referen¢niho napéti +5 V (10) a SENSE GND (9). Vystup snimace se piipoji do konektoru (20). Tento
vstup lze téZ pomoci software vypnout. V tomto piipadé je tieba mit k dispozici ¢idlo IAPS.

21. Snimac¢ tlaku v sacim potrubi IAPS.

Snimace [APS jsou na motocyklech vétSinou shodné s APS, avSak neméfi atmosfericky tlak, ale tlak v sacim potrubi. U
atmosferickych motort je v sacim potrubi vzdy podtlak. U piepliiovanych motorech je v sacim potrubi podtlak (volnobéh,
malé a stiedni zatiZeni) ktery se se stoupajicim zatizenim motoru méni na pretlak (stfedni a vysoké zatizeni).

Meéfeni podtlaku v sacim potrubi u atmosferickych motort slouzi k urceni davky paliva pro volnob&éh a malé zatizeni,
poptipadé pro pripady kdy v systému chybi TPS. U piepliiovanych motort slouzi k uréeni davky paliva pro cely rozsah
zatizeni motoru. Pokud IAPS v systému chybi, jednotka mnozstvi paliva urcuje pouze z TPS.

Vybér spravného snimace se uskuteéni vybérem typu motocyklu na zalozce Motocykl. Charakteristiku snimace lze
modifikovat na zélozce Cidla.

IAPS se napaji pomoci referen¢niho napéti +5 V (10) a SENSE GND (9). Vystup snimace se ptipoji do konektoru (21).

Tento vstup Ize té€Z pomoci software vypnout. V tomto ptipadé je tieba mit k dispozici TPS.

22. Snima¢ polohy serva vyfukové privéry STPS.

Na nékterych motocyklech byva instalovana piivéra ve vyfukovém potrubi. Vstup je pfipraven pro snimace pouzivané v
standardnich piivérovych servech pouzivanych na motocyklech. Je schopen akceptovat napéti 0 az 5 V. Nastavovani serva je
obsazeno na zalozce Servo, podzalozka Servo EX.

STPS se napaji pomoci referen¢niho napéti +5 V (10) a SENSE GND (9). Vystup snimace se pfipoji do konektoru (22).
Vodic¢e motoru vyfukového serva jsou vyvedeny na pinech 47 a 48.

23. Snimac¢ teploty nasavaného vzduchu ATS.

Vstup je pfipraven pro standardni termocidla pouZivana na motocyklech. Zavislost odporu na teploté je u téchto ¢idel vétSinou
stejna jako v piipadé snimacu teploty vody. Vybér spravného snimace se uskutecni vybérem typu motocyklu na zalozce
Motocykl. Charakteristiku snimage 1ze modifikovat na zalozce Cidla.

ATS se zapoji jednim vyvodem do konektoru (23) a druhym vyvodem na SENSE GND (9).

Tento vstup Ize té€z pomoci software vypnout. V tom piipad¢ je nastavena AT korekce pro teplotu nasdvaného vzduchu 50°C.
Pozor !!! Kawasaki ZX12R pouziva jiny snimac¢ teploty nasavan¢ho vzduchu - je nutné ho vymeénit za jiny (z jiného typu
motocyklu) nebo ho nepouzivat (vypojit jej z konektoru nebo vypnout).

24. Vstup multifunkéniho spina¢e SWITCH.

Spina¢ SWITCH se zapoji jednim vyvodem do konektoru (24) a druhym vyvodem na SENSE GND (9) nebo GND (12, 13,
14). Funkce tohoto vstupu se nastavuje na zdlozce Ladéni. Polarita (odeménim nebo uzeménim) se nastavuje na zaloZce
Motocykl. Aktivujete-li tento vstup, jednotka za¢ne vykonavat funkci kterou miizete pfednastavit na zalozce Ladéni.

Funkce AFR - zméni otaCkomeérny signal na zobrazeni aktualniho palivového poméru AFR pomoci otdckoméru. AFR je uréen
z méteni napéti Lambda sondy. Proporce zobrazeni se nastavuje na zalozce Motocykl.

Funkce AFR + Autoladéni - zméni otackomeérny signal na zobrazeni aktualniho palivového poméru AFR pomoci otackoméru.
AFR je urCen z méteni napéti Lambda sondy. Proporce zobrazeni se nastavuje na zalozce Motocykl. Zaroven bude aktivovana
funkce Autoladéni. Proporce Autoladéni se nastavuji na zalozce Ladéni.

Funkce Autoladéni - bude aktivovana pouze funkce Autoladéni.

Funkce Block launch control - bude blokovat funkci Launch control.

25. Vstup CLUTCH MASTER.

Spina¢ CLUTCH MASTER se zapoji jednim vyvodem do konektoru (25) a druhym vyvodem na SENSE GND (9) nebo GND
(12, 13, 14). Aktivujete-li spina¢ CLUTCH MASTER, jednotka na definovanou dobu snizi vykon motoru pro snadné zatrazeni
vy§$iho rychlostniho stupné. Redukce vykonu se provede vypnutim zapalovani nebo sniZzenim thlu pfedzapalu nebo
vypnutimvstfikovani. Tato procedura umoznuje fadit vy$si rychlostni stupenn bez spojky a ubrani plynu a tim minimalizovat



Casové ztraty bdhem fazeni. Cas zablokovani pro jednotlivé prevodové stupné lze nastavit v software na zalozce Race.
Opacnou polaritu spinace CLUTCH MASTER lze nakonfigurovat v software na zalozce Motocykl.

26. PADOVY SENZOR.

Péadovy senzor se zapoji jednim vyvodem do konektoru (26) a druhym vyvodem na SENSE GND (9) nebo GND (12, 13, 14).
Aktivuje-li se padovy spinac, jednotka zablokuje zapalovani s prodlevou 1,5 s. Opa¢nou polaritu padového spinace lze
nakonfigurovat na zalozce Motocykl. Padovy sensor lze povolit ¢i zakazat na zalozce Motocykl.

Motocykly Honda nemaji padovy senzor piipojeny do jednotky, ale senzor ovlada pies relé napajeni jednotky.

27.28. 29. 30. Indukéni civky IC1, IC2, IC3, IC4.

Vystupy indukénich civek jsou piipraveny pro standardni indukéni civky pro induktivni zapalovani pouzivané na motocyklech
se vstfikovanim (odpor primarni civky cca. 1 az 2 Ohm).

Indukéni civky se zapoji jednim vyvodem na zapinanych +12 V a druhym vyvodem do pfislusného pinu v konektoru - IC1
(28), IC2 (27), IC3 (29), IC4 (30).

Konfigurace u fadovych motort plati pro motory s potadim valcti 4-3-1-2. U motorG dvouvalcovych je IC1 a IC4 piedni valec
a IC2 a IC3 zadni valec.

31. Vystup pro spinani ventilitoru COOL RELAY.

Vystup pro spinani ventildtoru je potieba propojit s relé ventilatoru dle schématu. Vstup relé se zapoji jednim vyvodem na
vystup chlazeni COOL RELAY (31) a druhym vyvodem na zapinanych +12 V. Spinany okruh relé zapojime dle schématu. Pfi
zapnuti jednotky se tento vystup na cca. 1 s sepne a roztoci tak ventilator. To slouzi pro kontrolu chodu ventilatoru. Teplotu
spinani ventilatoru lze nakonfigurovat v software na zalozce Motocykl.

32. Napajeci napéti +12 V.
Napajeci napéti je nominalné 14 V. Musi byt v rozmezi 8 az 16 V. V tomto rozmezi je jednotka schopna optimalné fidit
optimalné€ vSechny procesy. Napajeci napéti se zapoji na vyvod +12 V (32).

33. 34. 35. 36 Hlavni vstiikovace INJ1, INJ2, INJ3, INJ4.

Vystupy vstiikovacii jsou pfipraveny pro standardni vstfikovace pouzivané na motocyklech (odpor civky cca. 13 Ohm).
Vsttikovace se zapoji jednim vyvodem na zapinanych +12 V a druhym vyvodem do pfislusného pinu v konektoru - INJ1 (35),
INJ2 (36), INJ3 (34), INJ4 (33).

Konfigurace u fadovych motort plati pro motory s potadim valct 4-3-1-2. U motort dvouvalcovych je INJ1 a INJ4 piedni
valec a INJ2 a INJ3 zadni valec.

37. 38. 39. 40 Sekundarni vstfikovace INJ1B, INJ2B, INJ3B, INJ4B.

Vystupy vstfikovact jsou pfipraveny pro standardni vstfikovace pouzivané na motocyklech (odpor civky cca. 13 Ohm).
Vstiikovace se zapoji jednim vyvodem na zapinanych +12 V a druhym vyvodem do pfislusného pinu v konektoru - INJ1B
(40), INJ2B (39), INJ3B (38), INJ4 (37).

Konfigurace u fadovych motori plati pro motory s pofadim valct 4, 3 , 1, 2. U motort dvouvalcovych je INJ1B a INJ4B
predni valec a INJ2B a INJ3B zadni valec.

41. Snimac polohy sekundarni $krtici klapky STPS2.

Tento vstup je uren k napétovému snimani polohy sekundarni Skrtici klapky. Ta byva instalovand mezi hlavni klapkou a
sacim hrdlem) a je pohanéna bud’ krokovym nebo stejnosmérnym motorem.

Vstup je pfipraven pro snimace pouzivané v standardnich servech pouzivanych na motocyklech. Je schopen akceptovat napéti
0 az 5 V. Nastavovani saciho serva je obsazeno na zaloZzce Servo, podzalozka Servo IN.

STPS2 se napaji pomoci referen¢niho napéti +5 V (10) a SENSE GND (9). Vystup snimace se pfipoji do konektoru (41).
Vodic¢e motoru serva jsou vyvedeny na pinech 43, 44, 45, 46.

42. Snimac zaiazeného pievodového stupné GEAR POSITION SENSOR.

Slouzi k identifikaci zatazeného pievodového stupné (motocykly Suzuki, Kawasaki). Vstup je pfipraven pro standardni
snimace pouzivané na motocyklech. Vybér spravného snimace se uskutecni vybérem typu motocyklu na zalozce Motocykl.
Charakteristiku snimace lze modifikovat na zalozce Gear.

GEAR POSITION SENSOR se zapoji jednim vyvodem do konektoru (42) a druhym vyvodem na SENSE GND (9).

Vnitini zapojeni vstupu je nasledujicim obrazku:
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& & & &
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Gear positian input




43. 44. 45. 46. Vystupy serva saci privéry SM1A, SM1B, SM2A, SM2B.

Vystupy jsou jsou pripraveny pro stejnosmérny (vystupy 43, 44) nebo krokovy motor (jedna civka vystupy 43, 44 a druha
civka vystupy 45, 46) nebo kombinaci dvou stejnosmérnych motort (napf. Yamaha R6 2008 - skrtici klapka fizena
elektromotorem + prodluzovani a zkracovani sacich hrdel - intake port).

47. 48. Vystupy serva vyfukové piivéry.
Vystupy jsou jsou piipraveny pro stejnosmérny motor.

Standardni zapojeni systému vstrikovani pri pouziti jednotky IGNIJET 2008:
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2. Software IGNIJET 2008

1) Roletova menu

Soubor

Novy - nastavi default data (sériové nastaveni).

Pozor !!! Pii sepnuti polozky Novy se automaticky nastavi u vSech parametrti tzv. default hodnoty (sériové nastaveni)
vybraného motocyklu. Toto seriové nastaveni sice nastavi vétSinu parametril pro konkrétni motocykl spravng, ale nezarucuje
optimalni chod motoru. Zejména palivové mapy bude pravdépodobné nutné optimalizovat.



Novy pro aktualni zaloZku

Otevrit
Otevrit z exe dir

Otevrit pro aktualni zaloZku

Ulozit
Ulozit do exe dir

Tisk
Konec

Port

Com odpojen
Com Auto
Com 1...

Zapalovani
Cist
Verifikovat
Programovat
Reset

Vstiik 1234
Oddéleny
Spirazeny
1=2=3=4

Pomiicky
Minus

Plus

Zpét

Znovu

Ladéni Zap-Vyp
Interpolace

Externi monitor
Zobraz monitor
Nacti monitor
Uloz monitor
Sadal-3
Prazdny

- nastavi default data (sériové nastaveni) pouze pro aktudlni zalozku.

- otevieni souboru dat.

- otevieni souboru dat ve slozce ve které je umistén spustény ovladaci program IGNIJET
2008.EXE.

- otevieni souboru dat pouze pro aktualni zalozku.

- ulozeni souboru dat.

- ulozeni souboru dat do slozky ve které je umistén spustény ovladaci program IGNIJET
2008.EXE.

- tisk aktuélniho nastaveni.

- ukonceni programu.

- odpoji ptislusny seriovy port.
- vyhleda prislusny Com port automaticky pokud je k nému pfipojena aktivni jednotka.
- manualni nastaveni komunika¢niho portu (zobrazeny jsou pouze ziizené porty v PC).

- vycte data z jednotky.

- porovna data v PC a v jednotce.

- posle data do jednotky a provede jejich verifikaci.
- aktivaci dojde k HW resetu (restart jednotky).

- obsahuje volby nastaveni modu ovladani TP map.

- oddélené ovladani map pro vélce 1, 2, 3, 4.

- spfazené ovladani map vSech valcti pomoci mapy 1.

- rovnost map - pouzita mapa 1 (vSechny mapy jsou stejné dle mapy ¢.1).

- ubrani parametru o jednotku.

- ptidéani parametru o jednotku.

- vratit o krok zpét.

- provést krok doptedu.

- zapne vypne autoladéni.

- provede interpolaci (linedrni proloZzeni) oznac¢enych bunék v aktivni mapé nebo kfivce.

- zobrazi externi monitor.

- otevie dialogové okno k nadteni nastaveni monitoru ze souboru.

- otevie dialogové okno k ulozeni nastaveni monitoru do souboru.

- zapne monitorovaci sadu 1-3 (posano v manualu externi monitor).

- zapne vlastni monitorovaci sadu (posano v manuélu externi monitor).

Externi monitor je popsan v samostatném textu : Ignijet 2008 — Externi monitor.

Jazyk
anglic¢tina
némdéin
CeStina
Napovéda

Napovéda
O programu

2) Ikonové menu

- otevie Montazni navod z internetu (tento soubor).
- udaje o programu (verze, datum).

Ql - nastavi u vSech parametrti vychozi hodnoty pro vybrany motocyklu.

Pozor !!! Toto vychozi nastaveni sice spravné nastavi vétSinu parametrd pro konkrétni motocykl, ale nezarucuje optimalni

chod motoru. Zejména palivové mapy bude pravdépodobné nutné optimalizovat ladénim na brzdé.

El - otevieni souboru dat.

El - ulozeni souboru dat.



[y
- tisk aktualniho nastaveni.
2' EI - pomucky Zpét a Znovu.

Ciat | Werifikowat | Programowat | . , w
- viz roletové menu Zafizeni.

_ - informace stavu komunikace, pokud je zobrazen tento napis, neni jednotka pfipojena.

3) Zalozka Motocykl

Vybér motocyklu - vybér konkrétniho motocyklu, vybérem se nastavi mnoho veli¢in a vazeb mezi nimi, které souvisi
s nastavenim pro konkrétni motocykl. Pozor!!! Pfi vybrani nového typu motocyklu software
nabidne, Ze nastavi u v§ech parametri vychozi hodnoty.

Specialni nastaveni - zaskrtnutim tohoto polic¢ka je zviditelnéna zalozka Synchro, ktera umoziuje zménit konfiguraci
snimaciho systému a jeho parametra a také zmeénit buzeni indukénich civek.
Do tohoto nastaveni zasahujte pouze v ptipadé, ze jste si jisti svym konanim nebo po konzultaci s vyrobcem jednotky.

Poznamka - pole pro zapis uzivatelské poznamky.

Padovy sensor - definuje zda bude nebo nebude pouzit padovy sensor.

Blokovani povoleno - definuje zda bude nebo nebude pouzito blokovani od bo¢niho stojanku.

Aktivace sepnutim - nastaveni logiky vstupti. Je-li policko zaSkrtnuto, je pfislusna funkce aktivovana sepnutim
prislusného vstupu na kostru. Neni-li policko zaSkrtnuto, je funkce aktivovana odepnutim vstupu od
kostry.

Z vyse uvedeného vyplyva, ze odstanénim zaSkrtnuti policka je funkce automaticky aktivni dokud nebude pfislusny vstup
pfipojen na kostru !!!

Omezovace - vybér nastaveni hodnot pro omezovact otacek.

Omezovac zaZehem - hodnota otacek motoru nad niz bude aktivovan omezovac otacek vynechanim zapald.

Omezovac vstiikem - hodnota otacek motoru nad niz bude aktivovan omezovac otacek vynechanim vstriki.

Omezovac zpozdénim zaZehu - hodnota ota¢ek motoru nad niz bude aktivovan omezovac otacek snizovanim piedzapalu.

ZpoZdéni zaZehu - proporce s niz je snizovan predstih nad hodnotou omezovace otadek snizovanim

predzapalu.

Chlazeni - nastaveni teploty, nad kterou bude aktivovan vystup pro sepnuti ventilatorti chlazeni mototru.

RPM - vybér modu a nastaveni korekce vystupu pro otaCkomer.

Lambda na RPM - nastaveni citlivosti zobrazeni palivového poméru pomoci otackoméru.

Typ displeje - zde je definovano, jaky datovy protokol bude poskytovan pomoci sbérnice K-line do palubniho
pristroje. Kazdy zde uvedeny motocykl ma specificky protokol K-line sbérnice.

CAN - zde je definovano, jaky datovy protokol bude poskytovan pomoci CAN sbérnice (CAN je vyveden
do 9pinového programovaciho konektoru canon (pin 8 - CAN HI, pin 6 CAN LOW, pin 5 - kostra).
CAN je typu HI SPEED.

Display typ - kazdy zde uvedeny motocykl ma specificky protokol CAN sbérnice.

Rychlost - zde je mozno zvolit jinou komunika¢ni rychlost CAN sbérnice. Upozoriiujeme vsak, ze toto neni
mozné v piipad€ pouziti origindlnich palubnich pfistrojii nebot’ by byly nefunkéni.

Bez zaznamu - jednotka Ignijet 2008 neposkytuje CAN data pouze pro palubni pfistroje, ale i pro zdznamova

zafizeni (v soucasné dob¢é dataloggery firmy AIM). Tyto procesy maji jiny datovy protokol, ale
sdileji komunikacni rychlost s danym palubnim pfistrojem. Tuto c¢ast komunikace je mozno
vypnout zaskrtnutim policka "Bez zaznamu".

4) Zalozka Sychro

Nastaveni v zalozce Synchro je vzdy soucasti dodavky jednotky. Pokud to neni nutné, doporucujem do nastaveni v této zalozce
nezasahovat !!!

- tato zalozka je rozdélena na na pét ¢asti.

Cast 1 - Nastaveni synchronizace

1. - roletové menu které urcuje systém synchronizace klikového hiidele.
a) vynechané vystupky min 2 znamena, Ze snimaci systém ma n vystupkll o stejné thlové rozteéi a na definovaném misté jsou
vynechany nejmén¢ dva vystupky. Kazdy vystupek ma pocateéni a koncovou hranu. Jednotka hleda fazi (vzdalenost mezi




stejnymi hranami) kterd je nejméné 2 krate krat$i nez faze nésledujici. Podminka synchronizace je zobrazena iplné vpravo v
¢asti Synchro 1 specielni. Jako vystupek ¢islo jedna je oznacen prvni vystupek po nalezené synchronizacni podmince.

b) 1 vynechany vystupek znamena , Ze snimaci systém ma n vystupkl o stejné uhlové rozteci a na definovaném misté je
vynechan alesponl jeden vystupek. Kazdy vystupek ma pocateéni a koncovou hranu. Jednotka hledd fazi (vzdalenost mezi

stejnymi hranami) ktera je nejméné 3x krat$i nez 2x faze nésledujici. Podminka synchronizace je zobrazena uplné vpravo v
¢asti Synchro 1 specielni. Jako vystupek ¢islo jedna je oznaCen prvni vystupek po nalezené synchronizacni podmince.
¢) 1 vynechany vystupek ver 2 znamend, ze snimaci systém ma n vystupkt o stejné tthlové rozteci a na definovaném misté je
vynechan alespon jeden vystupek. Jednotka hleda vice podminek pro splnéni synchronizace jez jsou zobrazeny uplné vpravo v
¢asti Synchro 1 specielni. Jako vystupek ¢islo jedna je oznacen prvni vystupek po nalezeni synchroniza¢nich podminek.

d) Vacka znamena, Ze snimaci systém klikové hiidele je symetricky (nema zadny vynechany vystupek) , a je slozen ze dvou
snimacl - snimace klikové hiidele (CKPS) a - snimace vackové hiidele (CMPS). Jako vystupek ¢islo jedna je oznacen
vystupek jez v redlném Case nasleduje jako prvni po vystupku CMPS.

e) Vacka Honda znamend, Ze snimaci systém klikové htidele je symetricky (nemé zddny vynechany vystupek), a je slozen ze
dvou snimact - snimace klikové hiidele (CKPS) a - snimace vackové hiidele (CMPS). Jako vystupek ¢islo jedna je oznacen
vystupek jez v redlném case nasleduje jako prvni po dvou vlozenych vystupcich CKPS mezi dva blizké vystupky CMPS. Tento
systém pouziva pouze firma Honda (ne vSak vzdy).

f) 1palec znamena, Ze synchronizace pro zapalovani a vstiikovani je realizovano pouze jednim vystupkem na klikovém nebo
vackovém hiideli, jednotka hledd pouze vzestupnou a sestupnou hranu tohoto vystupku nebo obracené.

g) posunuty palec znamena, ze snimaci systém ma n vystupkd o stejné uhlové rozteci a Ze jeden z té€chto vystupkd je uhlové
posunut oproti ostatnim vystupkiim. Podminky synchronizace jsou zobrazeny uplné vpravo v ¢asti Synchro 1 specielni. Jako
vystupek ¢islo jedna je oznacen prvni vystupek po nalezeni synchroniza¢nich podminek.

h) vsunuty vystupek znamena, ze snimaci systém ma n vystupktl o stejné thlové rozteci a na definovaném misté je mezi tyto
vystupky vsunut vystupek synchronizaéni. Podminky synchronizace jsou zobrazeny uplné vpravo v ¢asti Synchro 1 specielni.
Jako vystupek ¢islo jedna je ozna¢en prvni vystupek po nalezeni synchroniza¢nich podminek.

i) specialni nastaveni synchronizace - tato volba umoziii libovolné zménit synchronizaéni podminky (viz Cast 5).

2. - roletové menu které urcuje synchronizaci vackové hiidele (urcuje zda bude systém plné sekvencni a jakym
zpusobem toho bude dosaZeno.
a) Vyieseno synchro 1 znamena, Ze systém je pln¢ sekvencni jiz nastavenim z roletového menu 1. (napf. systém Vacka nebo
Vacka Honda).
b) Vacka znamena, Ze systém urcuje polohu klikového hiidele dle roletového menu 1. (napt. vynechané vystupky min 2) a plné
sekvenénim se stava tim, ze v kazdé druhé otacce bude zaznamenan vystupek na vacce. Jako vystupek ¢islo jedna je oznacen
prvni zub po mezefe na klikovém hfideli s tim, Ze v téZe (nebo piedchozi) otacce byl zaznamenan signal CMPS.
¢) Kyvani znamena, ze systém urcuje polohu klikového htidele dle roletového menu 1. (napf. vynechané vystupky min 2) a
plné sekvencnim se stava tim, ze vybrané useky (napf. tsek pted kompresi, pti kompresi, v expanzi) na klikovém htideli budou
Casoveé zméfeny a mezi sebou porovnany. Dle vzajemné délky techto usekti bude vyvozeno zda probéhla otacka kompresni
nebo vyfukova. Tento systém nelze pouzit u sekvencné symetricky fungujicich motort (napt. fadovy ctyivalec).
d) Kyvani 1 valec znamena, Ze systém urcuje polohu klikového hiidele dle roletového menu 1. (napf. vynechané vystupky min
2) a plné sekvencnim se stava tim, ze vybrany usek na klikovém hfideli bude Casové zméten v jedné otacce a tentyz Usek
bude zméfen v otadce nasledujici. Casovym porovnanim téchto dvou usekd bude vyvozeno zda probéhla otatka kompresni
nebo vyfukova. Tento systém nelze pouzit u sekvenéné symetricky fungujicich motorti (napft. fadovy Ctyfvalec) .
e) Neni znamena, Ze systém bude pracovat semisekvencné (skupinove), nebude rozliSovan kompresni a vyfukovy cyklus.
Zapalovaci systém bude pracovat kazdou otacku klikové hridele (i do vyfuku - ztracend jiskra). Vstfik bude téz provadén
kazdou otacku.
f) IAP znamen4, ze systém urcuje polohu klikového htidele dle roletového menu 1. (napf. vynechané vystupky min 2) a plné
sekvenénim se stava tim, ze ve vybranych usecich klikového htidele (napf. tisek pfed sacim cyklem, béhem saciho cyklu, po
sacim cyklu) budou zméteny podtlaky v sacim potrubi jednoho z valcti. Tyto hodnoty budou porovnany a dle toho bude
vyvozeno zda probéhla otacka kompresni nebo vyfukova. Tento systém muZe pracovat i na symetricky fungujicim motoru za
predpokladu, ze je podtlakové ¢idlo pfipojeno pouze na jeden valec.
g) IAP jednovalec znamend, ze systém urcuje polohu klikového hiidele dle roletového menu 1. (napf. vynechané vystupky min
2) a plné sekvencnim se stava tim, ze ve vybraném useku na klikovém hiideli bude zméfen podtlak v sacim potrubi v jedné
otacce a v témze useku bude zméten podtlak v sacim potrubi v otacce nasledujici. Hodnoty budou porovnany a dle toho bude
vyvozeno zda probéhla otdcka kompresni nebo vyfukova. Tento systém miZze pracovat i na symetricky fungujicim motoru za
predpokladu, ze je podtlakové ¢idlo pfipojeno pouze na jeden valec.

3. - roletové menu definujici kolik zapalovacich a vstFikovacich cykli bude provedeno za otacku klikové hiidele.
a) 1 zapal za 2 otacky (vackovy hfidel) znamena, synchroniza¢ni podminka (viz. roletové menu 1.) je registrovana jednou za
dve otacky klikového hiidele, systém je implicitné sekvencni.

b) 1 zapal za otdcku znamena, Ze synchroniza¢ni podmimka (viz. roletové menu 1.) je registrovana jednou za otacku
klikového hridele, systém mize byt sekvencni nebo semisekvencni.

c) 2 zapaly za otd€ku znamena, ze synchronizacni podmimka (viz. roletové menu 1.) je registrovana dvakrate za otacku
klikového hiidele, systém mize byt sekvencni nebo semisekvencni.

d) 3 zapaly za otacku znamena, Ze synchronizacni podmimka (viz. 1 roletové menu) je registrovana tfikrate za otacku
klikového hiidele, systém mize byt sekvenéni nebo semisekvencni.




Palec piedani hodnot - uruje na kterém vystupku snimaciho kotouce budou piedavany naméfené hodnoty k vypoctim.
Synchro max rpm [rpm] - ur¢uje do kolika otacek za minutu bude provadéna synchronizace z roletového menu 1.

Pocet vystupku - urCuje definuje pocet vystupkli snimaciho kotouce.
Zapal po synchro 1. - umoziuje pln¢ sekvennimu systému fungovat semisekvencné (zapalovat a vstfikovat kazdou
otacku). Tato volba vétSinou usnadiiuje start plné sekvencniho systému.
Vynechani kazdého 2. vstiiku - umoziuje ve specifickych pfipadech (napf. pii pouziti semisekvenéniho systému) vypnout
kazdy druhy vstiik.

Opacna polarita snimace kliky - definuje polaritu snimace klikové hiidele.
Opacna polarita snimace vacky - definuje polaritu snimace vackové hiidele.

Standardni polarita znamend, Ze pii pfiblizovanim vystupku ke snimaci bude snimacem do jednotky produkovéano kladné
napéti a pii oddalovani vystupku zaporné (do vstupu CKPS (pin 1), resp. CMPS (pinl9) proti SENSE GND (pin 9)). Pfi
opacné polarité jsou napé€ti opacna.

Cast 2 - Kanaly - tento oddil definuje pocet valcl, pocet vynechanych resp. posunutych vystupki na rozdélovacim
kotou¢i a ptifazeni jednotlivych kanalti 1 - 4 k vystupkiim na rozdélovacim kotouci a jejich umisténi
na konci nebo zacatku vystupku. Nastavované parametry :

Pocet valcu - definuje pocet pouzitych vystupti zapalovani a vstiikovani (pocet valcii motoru).

Pocet vynechanych vystupki - definuje pocet vynechanych vystupku v piipadé synchronizace klikové hiidele systémem
vynechanych vystupkd.

Pocet posunutych vystupki - definuje pocet posunutych vystupkd v piipad€é synchronizace klikové htidele systémem
posunutych vystupkd.

Vystupek - definuje vystupek na kterém bude realizovan startovaci predstih pfislusného valce.

2. Hrana - definuje hranu vystupku na které bude realizovan startovaci ptedstih ptislusného valce. Zaskrtnuti znamena

pouziti koncové hrany vystupku.

Cast 3 - Kyvani, Kyvani jednovilec, IAP, IAP jednovilec - tento oddil ma &tyfi rizné mody synchronizace vadkové hiidele
dle vybéru synchronizace v roletovém menu 2. v ¢asti 1. - Nastaveni synchronizace. Kazdy z moédt ma svoje parametry.

a) Kyvani - umozinuje nalézt synchronizaci vackové hiidele analyzou nerovnomérnosti chodu motoru. Porovnava se
Cas tii vybranych useki béhem otaceni klikové hridele. Nastavované parametry :

Sti‘edni usek - definice toho zda bude stiedni Gsek ze tii porovnavanych nejdelsi nebo nejkratsi.

Sledované useky - definice sledovanych useku (Cisla vystupk).

Piedchozi otacka - definice toho zda sledovany tsek byl v pfedchozi otdcce nebo v aktudlni.

Otacka pii spInéni - definice toho zda synchroniza¢ni podminku splituje lich4a nebo suda otacka.

Min RPM - minimalni otacky pro hledani synchroniza¢ni podminky.

Pocet otacek min. - pocet otacek od startu po nichz se zacne hledat synchronizac¢ni podminka.

b) Kyvani jednovilec - umoziluje nalézt synchronizaci vackové hiidele analyzou nerovnomérnosti chodu motoru.

Porovnava se Cas vybraného useku béhem otaceni klikové hiidele ve tiech po sobé jdoucich
otackach motoru. Nastavované parametry :

Stiedni usek - definice toho zda bude tsek v prostfedni otacce ze tii porovndvanych nejdelsi nebo nejkratsi.

Sledovany tsek - definice sledovaného useku (Cisla vystupkt).

Otacka pri splnéni - definice toho zda synchroniza¢ni podminku spliiuje licha nebo sudé otacka.

Min RPM - minimalni otacky pro hledani synchroniza¢ni podminky.

Pocet otacek min. - pocet otacek od startu po nichz se zacne hledat synchroniza¢ni podminka.

c) IAP - umoziuje nalézt synchronizaci vackové hiidele pomoci analyzy zmén tlaku v sacim potrubi. Porovnava se
tlak ve tfech vybrany usecich béhem otaceni klikové htidele. Nastavované parametry :

Stiedni hodnota - definice toho zda bude tlak ve stfednim useku ze tii porovnavanych nejveétsi nebo nejmensi.

Sledované useky - definice sledovanych tseki (Cisla vystupki).

Piedchozi otacka - definice toho zda sledovany tsek byl v pfedchozi otacce nebo v aktualni.

Otacka pfi spInéni - definice toho zda synchroniza¢ni podminku spliuje licha nebo suda otacka.

Min RPM - minimalni otacky pro hledani synchroniza¢ni podminky.

Pocet otacek min. - pocet otacek od startu po nichz se zacne hledat synchroniza¢ni podminka.

b) IAP jednovalec - umoziuje nalézt synchronizaci vackové hiidele pomoci analyzy zmén tlaku v sacim potrubi.

Porovnava se tlak ve vybrandm tuseku behem otaceni klikové hiidele ve tfech po sobé& jdoucich
otackach motoru. Nastavované parametry :

Stiredni usek - definice toho zda bude usek v prosttedni otacce ze tii porovnavanych nejdelsi nebo nejkratsi.
Sledovany tsek - definice sledovaného useku (Cisla vystupk).

Otacka pfi splnéni - definice toho zda synchroniza¢ni podminku spliuje licha nebo suda otacka.

Zdroj - definice zdroje méfeni podtlaku pro synchronizaci. Zda bude zdrojem vstup méfeni podlaku v sani

(IAP - pin 21) nebo vstup méfeni atmosferického tlaku (AP - pin 3). V pfipadé pouziti AP bude



méfen atmosfericky tlak jako v ptipadé nepfitomnosti ¢idla AP — zméfenim pomoci IAP v okamziku

kdy motor stoji.
Min RPM - minimalni otacky pro hledani synchroniza¢ni podminky.
Pocet otacek min. - pocet otacek od startu po nichz se za¢ne hledat synchroniza¢ni podminka.
Cast 4 - Buzeni - V této casti se nastavuji parametry buzeni induk¢ich civek. Pro indukéni civky s nizkou rezistenci

1-2 ohmy se budici ¢as zpravidla nastavuje 1500 - 2000 us, pro indukéni civky s rezistenci 2-4 ohm
se zpravidla nastavuje 2500 - 4000 microsekund.

Dynamicka sloZzka buzeni % - je procentni thlovy (kolik uhlovych procent z jedné otacky) ptidavek jenz je ptipo€itan k
zéakladnimu ¢asu buzeni.
Max rpm pro buzeni palcem - definuje pocet otaek do kterych nebude buzeni kalkulovédno, ale bude se odvozovat

fyzicky od vystupkll snimaciho systému.
Je tieba vzdy dodrzet piedpis vyrobce indukénich civek . Nedodrzeni ¢asu buzeni miize mit za nasledek zniceni fidici jednotky
nebo indukéni civky.

Cast 5 - Synchro 1 specielni - V této casti je mozné volné nastavovat synchroniza¢ni podminky synchronizace klikové
hiidele pii modu Specialni nastaveni synchronizace v roletovém menu 1. v ¢asti Nastaveni
synchronizace.

Hrana vyhodnoceni - definuje hranu na které se vyhodnocuje synchroniza¢ni podminka. 1. znamené pocatecni hranu

vystupku, 2. znamena koncovou hranu vystupku.
Pocet sledovanych hran - definuje zda bude pro definici Gisekii pro vyhodnoceni synchroniza¢ni podminky pouzita pouze
jedna hrana vystupku nebo ob¢ hrany.

5) VSeobecné pokyny k ovladianani nastavovacich map.

s RPM 1000 2000 3000 4000 6000 7000 8000 9000 10000 11000 12000 13 000 14 000 15 000 16 000 '

0% 1.25 085 065 063 063 063 063 063 063 0615 06 0615 063 063 063
2% 162 1,15 09 093 09 088 086 08 08 0825 079 08 081 081 081
5% 218 159|128 1.39 121 126 1.21]1215 122 1.15 1.08 1.085 1.09 1.09 1.09
10 % 3.1 2,33 1.9 215 198 1.88 1.78| 1.79 1.8 1675 1.55 155 1.55 155 1.55
20 % 3 243 | 2.28 3 2.6 2.5 24 12375 235 2225 21 2075 205 205 205
30 % 3 24 1 228 353 348 3255 303 | 299 295 2825 27 2665 263 263 263
40 % 3.05 238 23 38 3.85 3.765 3.68: 3.68 3.68 3505 333 329 325 325 325

60 % 3.05 238 25 42 403 419 435 _|_4.4 445 4.35 425 415 405 4.05 4.05
a0 % 3.1 238 258 433 398 4305 463 4715 48 4775 475 474 473 473 473
100 % 3.08 258 263 435 395 4315 468 489 51 5125 515 505 495 495 495

Ovladani map je velmi obdobné tabulkovym procesorim (MS Excel, Open Office Calc). Funguje zde standardni oznacovani,
kopirovani a vkladani jednotlivych bunék i celych ¢asti mapy. Oznacené bunky lze téz pomoci piikazi CTRL+C a CTRL+V
vkladat do jinych ¢asti mapy nebo do tabulkového procesoru.

V rohu oznacenych bunék jsou zobrazeny zelené trojihelnicky jez slouzi po aktivaci kurzorem k interpolaci (linedrnimu
prolozeni) mezi levou respektive horni krajni buitkou a pravou respektive dolni krajni buitkou, akce musi byt potvrzena
kliknutim do trojtihelnicku nebo piikazem CTRLA+I.

Najetim kurzoru do pravého dolniho rohu se objevi kiizek. Tim pak aktivaci levym tlacitkem mysi Ize oznacenou buiiku
(bunky) rozkopirovat do bun¢k na kteroukoliv stranu. Jednotlivé buiiky nebo oznacena pole 1ze povySovat nebo ponizovat
rolovacim koleckem, Sipkami jeZ se vyskytuji pobliz kurzoru, dvojSipkou nad mapou nebo klavesami F4 (ubira) F5 (pfidava).
Jeden krok na ptedstihové mapé€ je 1° piedstihu, u map palivovych je to vzdy jedno procento z aktualni zobrazené hodnoty.
Pokud je zobrazeni mapy prepnuto na zobrazeni kiivek, je mozno posunovat body kfivky pfimo kursorem. Za chodu motoru je
pti spojeni PC s jednotkou zvyraznén aktivni segment v palivové mapé. Za chodu motoru lze aktivni segment povySovat nebo
ponizovat klavesami F4 a F5. Pokud chceme, aby byly hodnoty programovany do jednotky pfi kazdé zméné parametru, je
tteba zaskrtnout policko Programovani po zméné.

6) ZaloZzka Predstih

Mapa piedstihu obsahuje 15 nastavitelnych bodi otacek x 10 bodl otevieni skrtici klapky.

Zakladni predstih -definuje mechanicky dany zékladni (minimalni, startovaci) predstih.
Korekce pro valec 1,2,3,4 - slouzi pro korekci predstihu jednotlivych valci.
Pick-up korekce - slouzi k fazové-kmitoctové korekei snimaciho systému. Snimaci vstup klikového htidele je

kmitoctoveé zavisly. Pokud neni vstup spravné zkorigovan, vykazuje otaCkové zavislou odchylku



nastavené a skutecné hodnoty predstihu. Kmitoctova zavislost u snimaciho systému s malym poctem
vystupkd je jind nez u snimaciho systému s velkym poctem vystupd.

7) Zalozky Vstrik 1, Vstrik 2, Vstrik 3, Vstrik 4

TP mapa slouzi k nastavovani dodavky paliva v oblasti stfedniho a velkého zatizeni (oblast C na obrazku nize). IAP mapa
slouzi k nastavovani dodavky paliva v oblasti malého zatizeni a volnob&hu (oblast A). Pfechodova oblast B je definovana
pomoci Etyf hodnot (TPS min, TPS max, RPM min a RPM max). V pfechodové oblasti slouzi k nastavovani dodévky paliva
obé mapy vazenym pramérem.

RPM [1/min]

o] 1000 2000 3000 4000 5000 6000 7000 8000 9000 10000

0

TPS [%.

V ptipad¢, Ze neni ptipojen snima¢ podtlaku v sani IAPS slouzi mapa IAP k nastavovani dodavky paliva v celé oblasti 0 + 100
% TPS). Nastaveni dodavky paliva v této oblasti pomoci TP mapy vykazuje stabilnéjsi parametry nez nastaveni pomoci IAP

mapy.
TP mapa obsahuje 15 nastavitelnych bodi otacek x 10 bodh otevieni skrtici klapky.

8) Zalozka Vstiik B

Mapa B slouzi k nastavovani poméru dodavky paliva pomoci hlavniho a sekundarniho vstiikovace. Hodnota 0 az 100 [%] v
jednotlivych bunkach definuje jak velka ¢ast celkové davky paliva bude realizovana pomoci sekundarniho vsttikovace.

9) Zalozka Vstrik IAP

IAP mapa slouzi k nastavovani dodavky paliva v oblasti malého zatiZeni a volnob&hu. Oblast malého zatizeni je definovana v
zalozce Vstiik 1. V pfipadé€, Ze neni pfipojen snimac polohy skrtici klapky TPS, slouzi mapa IAP k nastavovani dodavky
paliva v celé pracovni oblasti. Nastaveni volnob&hu pomoci IAP mapy vétsinou vykazuje stabilngjsi parametry nez volnob&hu
nastaveni pomoci TP mapy.

10) Zalozka Poloha

Zde se definuje poloha vstiiku. Kfivka obsahuje 15 nastavitelnych bodt polohy vzhledem k otackam. Poloha se definuje ihlem
ptred horni uvrati kompresniho zdvihu. Lze volit polohu zacatku, stiedu nebo konce vstfiku. Polohu Ize definovat samostatné
pro obé¢ skupiny vstfikovaci.

Pro nastavovani kiivek plati stejné moznosti jako u map piredstihu nebo paliva.

11) Zalozka Korekce

Korekce po startu - zde lze navolit postartovni obohaceni pfi "studeném" startu. Lze modifikovat jak ¢asovou kiivku

(Cas), tak kiivku obohacovacich hodnot. Hodnoty postartovniho obohaceni jsou udévany pro teplotu vody -10 °C. Pro teploty

vyS8i se hodnoty postartovniho obohaceni linearné zmenSuji a pro teplotu vody vétSi nez 80 °C jsou rovny 100% (zadné

obohaceni).

Akceleraéni pristrik - pti prudkém otevieni Skrtici klapky dochazi k prudkému zvétSeni tlaku v sani. Palivo dodavané
synchronnimi vstfiky vlivem zvétSeni tlaku ulpiva ve zvétSené mire na sténach saciho potrubi.
Nasledkem je ochuzeni smési dodavané do motoru. Proto se v okamziku pozadavku akcelerace (pii
prudkém zvétSovani otevieni Skrtici klapky) provadéji asynchronni pfistfiky do vSech valca.

AKkec. prah [%/s] - minimalni rychlost pohybu skrtici klapky pro spusténi akceleracnich pristiikt. Je definovan
ktivkou vztazenou k poloze skrtici klapky.
Velikost [ms] - mapa velikosti (doby) akceleracnich pfistiikti opakovanych s periodou 10 ms. Tyto pfistiiky jsou

realizovany po dobu pohybu skrtici klapky pokud je rychlost pohybu klapky vétsi nez hodnota Ake.
prah. Mapa je definovdna otaCkami versus poloha Skrtici klapky.
Velikost asynchronnich akceleracnich piistiikt je dale teplotné kompenzovana na zalozkach teplotnich korekci (Akc.vstrik).
Akcelera¢ni obohaceni / ochuzeni vstiiku - zde se definuji parametry akcelera¢ni korekce synchronnich vstiikl
(citlivost a doba odezvy) pti prudké zméné zatizeni motoru (pii prudkém pohybu Skrtici klapky) a bezprostfedné potom.
Situace pti prudkém otevieni Skrtici klapky byla popsana vyse. Situace pii prudkém uzavieni Skrtici klapky je obdobna s
opacnym ucinkem - vlivem poklesu tlaku dojde k obohaceni smési. Doba ustaleni nového stavu mtize byt az né€kolik sekund.



Akceleracni korekce maji za ukol tyto nezadouci dynamické zmény korigovat. Tyto jevy se vyznamé projevuji hlavné v nizsi
urovnich zatizeni motoru. Akceleracni korekce se provadéji jiz v dob€ pohybu klapky, ale zejména v dobé bezprostiedné po
ukonceni jejiho pohybu. Velikost akceleracniho obohaceni je déle teplotné kompenzovano na zélozce teplotni kompenzace
Akec. kor. (kompenzovany jsou pouze hodnoty pro obohacent).

Teplotni korekce - zélozky pro nastaveni jednotlivych teplotnich korekci od teplot vzduchu a chladiciho media.
Vstiik - procentni korekce vstfikovciho ¢asu teplotou chladiciho media.

Vstiik/V. - procentni korekce vstfikovciho ¢asu teplotou nasavaného vzduchu.

Piedstih - uhlova korekce piedzapalu teplotou chladiciho media.

Predstih/V. - uhlova korekce piedzapalu teplotou nasavaného vzduchu.

Akec.vstiik - procentni korekce asynchronnich akceleracnich piistiiki teplotou chladiciho media.

Akc.kor. - procentni korekce akceleraéniho Obohaceni / Ochuzeni synchr. vstiiki teplotou chladiciho media.
Start. vstrik - ktivka ¢asovych hodnot asynchronniho startovaciho pfistiiku zavisla na teploté chladiciho media.

Korekce vstrikovani:

Starting corr. - postartovni korekce.

U correction - korekce vstfiku od napéti.

TW correction - korekce vstiiku od teploty vody.

AT correction - korekce vstiiku od teploty vzduchu.

AP correction - korekce vstiiku od atmosférického tlaku.

POT correction - korekce vstfiku od korekéniho potenciometru.

ACC correction - akceleraéni korekce vsttiku.

Korekce predstihu:

TW correction - korekce predstihu od teploty vody.

AT correction - korekce predstihu od teploty vzduchu.

POT correction - korekce predstihu od korekéniho potenciometru vstiiku.
IDLE correction - korekce predstihu od regulatoru volnobéznych otacek.

V plose zalozky jsou zobrazeny dalsi korekce které 1ze vyuzit na monitoring chodu jednotky zejména v procesech akcelerace a
teplotnich zmén.

Treshold - aktualni hodnota Akc. prah v zavislosti na aktualni poloze TPS [%/s].
ACC corr - aktualni hodnota akceleracni korekce synchronnich vsttikd poteplotni korekei [%].
Size - aktualni hodnota asynchronniho pfisttiku po teplotni korekci [ms].
Start inj. - aktualni hodnota asynchronniho startovaciho pfisttiku [ms].
ACC TW corr - aktudlni hodnota Obohaceni synchronnich vttikii po teplotni korekci (Ake. kor.).
ACC Inj. corr - aktudlni Korekce po startu po teplotni korekei [%].
12) Zslozka Cidla
TPS - zde je mozno nastavit krajni hodnoty napéti TPS [mV] pro 0 % a pro 100%. Sensor lze vypnout zaskrtnutim
policka vlevo nahote.
Set TPS 0 o . . . . .
— | -zméfianastavi 0 % TPS (zapnuté napajeni, jednotka propojena s PC, bez plynu, poté nutno programovat)
m - zm¢éfi a nastavi 100% TPS (zapnuté napajeni, jednotka propojena s PC, plny plyn, poté nutno programovat).

Sensor atmosferického tlaku - zde Ize pomoci dvou bodl definovat tlakove napétovou charakteristiku ¢idla atmosferického
tlaku. Sensor Ize vypnout zaskrtnutim poli¢ka vlevo nahote.

Sensor tlaku v sani - zde lze pomoci dvou bodi definovat tlakové napétovou charakteristiku ¢idla tlaku v sani. Sensor
1ze vypnout zaskrtnutim policka vlevo nahofte.

Sensor teploty vody - zde lze pomoci 9 bodové kiivky definovat teplotné napétovou nebo odporovou charakteristiku
¢idla teploty vody. Sensor Ize vypnout zaskrtnutim policka vlevo nahote.

Sensor teploty vzduchu - zde Ize pomoci 9 bodové kiivky definovat teplotné napétovou nebo odporovou charakteristiku
¢idla teploty vzduchu. Sensor 1ze vypnout zaskrtnutim poli¢ka vlevo nahote.

Lambda sensor - zde Ize pomoci 6 bodové ktivky definovat charakteristiku lambda sensoru (Napéti na AFR ).
- Pfedvolba UEGO (linearni Sirokopasmova lambda sonda — Ignitech WB1 a Bosch LSU4.9).
- Pfedvolba Standard (standardni lambda sonda)
- Pfedvolba CAN ID 802, hodnota AFR je ¢tena z CAN sbérnice v procesu ID 802.

Sensor lze vypnout zaskrtnutim policka nahote.

POT - vybér mo6du a velikosti maximalni korekce od korekéniho potenciometru
Nevyuzit - bez korekce.



Vstrikovani - korekce vstiiku. Napéti 0 az 5 V odpovida korekei paliva v rozsahu -Range az +Range [%]. Pro 2,5V je
korekce nulova.

Piedstih - korekce predstihu. Napéti 0 az 5 V odpovida korekei pfedstihu v rozsahu -Range az +Range [°]. Pro 2,5V
je korekce nulova.
Startovaci omezovac - korekce Startovaciho omezovace. Napéti 0 az 5V odpovidad korekcei Startovaciho omezovace v

rozsahu -Range az +Range [RPM], pro 2,5V je korekce nulova.
Launch control - korekce Launch control viz. zalozka Launch control.

12) Zalozka Saci servo

Servo povoleno - softwarova aktivace kontroleru serva.

Procent - zde lze volit zda servo bude najizdét na pozadované napéti nebo na pozadovana procenta otevieni. Pro mod
procent je nutné aby servo mélo definované dorazy.
Mod mapy - volba mdédu mapy - otacky a TPS.
- pouze otacky.
- pouze TPS.
Hystereze - zde Ize volit pfesnost dojizdéni serva. !!!Pozor!!! - pokud nastavime pfili§ nizkou hodnotu, hrozi rozkmitani

polohy serva (nedoporucujeme nastavovat pod 200).

Krokovy motor - zde Ize volit zda saci servo pouziva krokovy nebo stejnosmérny motor.

Perioda - volba rychlosti krokového motoru (vétsi ¢islo znamena mensi rychlost) zobrazeno pouze kdyz je navolen
krokovy motor.

PID regulitor nastaveni parametry PID jsou zobrazeny pouze neni-li navolen krokovy motor

1/P - proporcionalni pfispévek PID regulatoru-pfevracend hodnota.

I - integracéni prispévek PID regulatoru.

D - derivacni prispévek PID regulatoru.

I Vyp - milivoltova hodnota pfiblizeni k nastavené hodnoté pod niz bude vypnuta I slozka regulatoru.
D Vyp - milivoltova hodnota pfiblizeni k nastavené hodnoté pod niz bude vypnuta D slozka regulatoru.
(0] - procentni vykonovy posun pro jeden smér chodu ss motoru.

Polarita tato volba slouzi k nastaveni sméru chodu servophonu.

Plus pohon se pohybuje jednim smérem bez ohledu na to zda ptirtstky ve zpétné vazbé maji souhlasny smér.

Minus - pohon se pohybuje opacnym smérem nez pii volbé plus bez ohledu na to zda pfirtstky ve zpétné vazbé maji
souhlasny smer.

Auto - pohon se vyda jednim smérem hledd maximum, poté se vyda opacnym smérem a hledd minimum, jsou-li smér a
prirstky ve zpétné vazbé v opozici, je polarita vystupu automaticky prepnuta tak, aby byl smér a piirustky ve zpétné vazbé
byly souhlasné. Polarita je poté ulozena do datové paméti v fidici jednotce pro pristi start pohonu.

Funkce "drive by wire" - saci servovopohon je ve specifickych ptipadech pouzivan pro fizeni hlavni skrtici klapky.
Tohoto 1ze dosanout vybérem nékterych motocykli na zalozce motocykl. Jsou to motocykly které tento systém maji originalné
(YZF-R1 od roku 2007 a YZF-R6R od roku 2006). Tento motocykl nema mechanickou vazbu mezi rukojeti plynu a Skrtici
klapkou. Pohyb klapky je realizovan servomotorem na zéklad¢ pozadavku zadavaciho potencimetru rukojeti plynu dle mapy
napétovych pozadavki na zalozce Serve IN nebo ze zalozky Volnobéh. Realizovana je vyssi hodnota z téchto dvou
pozadavku. Z vySe uvedeného vyplyva, ze pozadovany thel Skrticich klapek nemusi byt totozny s thlem plynové rukojeti .
Priklad nastaveni :

1) Na zalozce ¢idla se nastavi napétové meze zadavaciho potenciometru pro nulovy thel rukojeti plynu a pro plné otevieni
rukojeti plynu.

2) Na zalozce Servo IN se nastavi mapa nebo kfivka napétovych pozadavku tak, aby vyhovala pozadavkiim uzivatele. Mize
to byt napriklad mensi otevieni klapek pfi nizkych otackach motoru (mékéi nabéh vykonu), nebo pootevieni klapek pii
deceleraci (Ize tim modifikovat brzdéni motorem pfi deceleraci) atd. Dale treba provéfit zda nejvyssi pozadovana napétova
hodnota v mapé¢ odpovida plnému otevieni klapek. Bude-li pozadavek mensi nebudou se klapky plné¢ otevirat, bude-li vétsi nez
maximalni dosazitelny budou klapky narazet do dorazi a jednotka bude proudové pretézovana !!!

Dale je tfeba mit na zfeteli, Ze napétovy pozadavek pro nulovou zatéZ na zalozce Servo IN by mél mit niz§i hodnotu nez
pozadavek v zalozce Volnobéh, nebot’ z téchto dvou pozadavki je vzdy realizovan pozadavek s vyssi hodnotou.

Konstanty PID regulatoru je nutno nastavit tak, aby pohon mél co mozna nejrychlejsi prebeh bez prekmiti.

3) Na zélozce Volnobéh se nastavuji napétové pozadavky hlavni klapky pro volnobéh motoru pro rtizné teploty.

Na monitoru on-line veli¢in je na pozici TPS zobrazovano napéti potenciometru servopohonu. K zobareni stavu zadavaciho
potenciometru je pro tento systém vytvoien vpravo dole samostatny bargraf a stupnice.

Intake port - prodluzovani nebo zkracovani sacich hrdel je zafizeni, které je rovnéz definovano pro nékteré motocykly napf.
YZF-R6R 08. Slouzi ke zméné délky sacich hrdel za chodu motoru. Dé&je se tak pritisknutim sacich hrdel ke klapkovisti
(prodlouzena hrdla), nebo oddalenim sacich hrdel od klapkovisté (kratka hrdla). Saci hrdla jsou po startu jednotky kratkym
chodem servopohonu pfitisténa ke klapkovisti. Tam setrvaji az do hodnoty otacek "Saci hrdla" na zalozce "Motocykl". Poté
jsou kratkym chodem servopohonu odtazena, tam setrvaji dokud otacky neklesnou pod vySe uvedenou hodnotu.



Pfi instalaci vzdy zkontrolujte zda po zapnuti jednotky jsou hrdla pfitisknuta ke klapkovisti. Je-li tomu naopak je tfeba zménit
polaritu servopohonu v kabelovém svazku !!!

13) Zalozka Vvfukové servo

Servo povoleno - softwarova aktivace kontroleru serva.

Procent - zde 1ze volit zda servo bude najizdét na pozadované napéti nebo na pozadovana procenta otevieni. Pro mod
procent je nutné aby servo mélo definované dorazy.
Moéd mapy - volba mdédu mapy - otacky a TPS
- pouze otacky
- pouze TPS
Hystereze - zde 1ze volit pfesnost dojizdéni serva !!!Pozor!!! - pokud nastavime pfili§ nizkou hodnotu, hrozi rozkmitani

polohy serva (nedoporucujeme nastavovovat pod 200).

Krokovy motor - zde Ize volit zda saci servo pouziva krokovy nebo stejnosmérny motor.

Perioda - volba rychlosti krokového motoru (vétsi ¢islo znamena mensi rychlost) zobrazeno pouze kdyz je navolen
krokovy motor.

PID regulitor nastaveni parametry pid jsou zobrazeny poze neni-li navolen krokovy motor.

1/P - proporcionalni pfispévek PID regulatoru-pfevracend hodnota.

I - integracni pfispévek PID regulatoru.

D - derivacni ptispévek PID regulatoru.

I Vyp - milivoltova hodnota pfiblizeni k nastavené hodnoté pod niz bude vypnuta I slozka regulatoru.
D Vyp - milivoltova hodnota pfiblizeni k nastavené hodnoté pod niz bude vypnuta D slozka regulatoru.

PID konstanty se musi nastavit tak, aby pohon mé¢l co mozna nejrychlejsi pfebéh bez prekmiti.

14) Zalozka volnobéh

Regulace volnobéhu - zde Ize navolit zplsob regulace volnobéznych otacek.

Neni - neni provadéna zadna regulace volnobézného obtokového vzduchu.

Saci servo - regulace je provadéna pomoci servopohonu sacich sekundéarnich klapek. V tomto modu je tfeba definovat

pozadavky polohy sekundarnich klapek pro jednotlivé teploty chladiciho média.

Krokovy motor bez potenciometru - krokovym motorem se reguluje pomoci Skrticiho ventilu mnozstvi obtokového
vzduchu tak aby motor bézel v pozadovanych otackach. Cilové otacky se nastavuji
dle teploty chladiciho média. Pro tento mdd je téz nutné nadefinovat podminky za
kterych se regulace volnob&hu neprovadi (od urcité velikosti TPS a otacek).
Regulace se provadi pouze pokud je rychlost vozidla nulova.

Krokovy motor nastavuje TPS min - v tomto médu krokovy motor pohybuje bud’ s dorazem Skrticich klapek nebo se
Skrticim ventilem obtokového vzduchu. Zde je tfeba nadefinovat pocet kroki
servomotoru pro jednotlivé teploty.

Inverzni chod motoru - meéni smér otaceni krokového motoru.
Perioda krokového motoru - nastavuje rychlost piebihani krokového motoru.
Start - ¢as po ktery bézi krokovy motor po zapnuti jednotky (mirné ptidani vzduchu pfi startu).

Funkéni pouze v médu krokovy motor bez potenciometru.

Regulace volnobéhu predstihem - zde je mozno provadét regulaci volnob&hu zménou piedzapalu. Cilové otacky se nastavuji
dle teploty chladiciho média. Pro tento modd je téZ nutné nadefinovat podminky za kterych
se regulace volnobéhu neprovadi (od urcité velikosti TPS a otacek). Regulace se provadi
pouze pokud je rychlost vozidla nulova.

Rozsah [rpm] - hodnota otacek do které je provadéna regulace volnobéhu.
Regul range TPS x10 [%] - hodnota v desetinach % TPS do které je provadéna regulace volnob&hu.
Hystereze [rpm] - urCuje pasmo necitlivosti na regulaéni odchylku.

15) Zalozka Power out

Vykonovy vystup 1.

- multifunkéni vystup (typoveé otevieny kolektor), ktery je mozno nastavit softwarem k vykonavani jedné z preddefinovanych
funkci. Spotiebic se ptipoji jednim koncem na vyvod 18 a druhym koncem na + 12V.

Vykonovy vystup 1 je defaultné preddefinovan jako spinac¢ kontrolky fazeni.

Moédy Vykonového vystupu :

Off - vykonovy vystup nebude ni¢im aktivovan.

Ohfev lambda - vykonovy vystup bude vykonavat zhaveni lamda sensoru.

Pilot light - vykonovy vystup bude aktivni budou-li otdcky vétsi néz nastavend hodnota.

Special - vykonovy vystup bude aktivni dle pravdivostni tabulky, dvé arovné TPS, tfi trovné otacek.

Hystereze - pasmo necitlivosti na zménu otacek které je nutno prekonat, aby se vystup navratil do pfedchoziho stavu.

Vykonovy vystup 2 .



- multifunkéni vystup ktery je plné shodny vystupem 1, ma vSak navic funkci pro fizeni N20. Spotiebi¢ se pfipoji jednim
koncem na vyvod 17 a druhym koncem na +12V. Pozor !!! V piipadé pouziti pro N20O je nutno vystup chranit - viz oddil
Hardvare - pin 17.

16) Zalozka Race

Clutch mode - definuje zptsob clutch masteru (vynechdnim zapalu nebo snizenim piedstihu).

Min clutch RPM - minimalni otacky nad kterymi je realizovan clutch master.

Clutch inj. - procentualni mnozstvi paliva béhem vykonavani clutch masteru.

Clutch advance - predstih béhem vykonavani clutch masteru.

Nastaveni dle zaiazeného pievodového stupné - zde Ize nastavit hodnoty nékolika parametrti v zavislosti na zafazeném
prevodovém stupni.

Kontrolka Fazeni - dvoustupiiova kontrolka fazeni (pfi prvnich otackach zacne blikat a pii druhych kontinudlné sviti).

Clutch master - nastaveni ¢asu clutch masteru.

Clutch master pauza - nastaveni doby béhem které po aktivaci clutch masteru tento nelze opétné aktivovat.

Dislplej na motocyklu - u vybranych typd (tam kde je pomoci k-line komunikovano s pfistrojovou deskou) je mozno misto
zobrazeni rychlosti vozidla zobrazovat teplotu.

Pit speed control - zde se nastavuje regulator omezeni rychlosti snizenim ptedzéapalu pfi prijezdu boxovou uli¢kou.
Tato funkce se aktivuje vstupem Startovaci omezovac (je funkéni az kdyz je prekroCena hodnota
»~Maximalni rychlost pro launch control* na zalozce Launch control.

Rychlost - Pozadovana maximalni rychlost.

SniZeni piedstihu P - Proporciondlni zisk regulatoru (o kolik stupiii na 1km/h ptekroceni pozadované rychlosti ma byt
degradovan predzapal).

SniZeni piedstihu I - Integracni prispévek regulatoru (o kolik stupiiti za sekundu bude degradovan ptedzapal pii
prekroceni pozadované rychlosti).

Min piedstih - Minimalni povoleny ptedzapal pii aktivni funkci Pit speed control ( -20° znamena 20° za horni
uvrati).

Min RPM - Minimalni otacky pod nimiz nebude funkce Pit speed control aktivni.

17) Zalozka Prevod

Urceni rychlostniho stupné - definuje zptisob uréeni zatazeného pievodového stupné.

Napéti - uréeni pomoci ¢idla (GPS - gear position sensor).

Pomér RPM/rychlost - uréeni pomoci spocteni poméru RPM/rychlost s manudlnim zadavanim.

Automaticky pomér RPM/rychlost - uréeni pomoci spocteni poméru RPM/rychlost s automatickym hledanim.

Pocet pi‘evodovych stupni - zde je nutné zadat pocet pfevodovych stupnd motocyklu (mimo neutralu).

Napéti GPS - zadavani napéti GPS pro jednotlivé prevodové stupné, setovaci policka po pravé strané slouzi k

manualnimu sejmuti napét'ovych hodnot.

Pomér RPM/speed - zadavani poméru RPM/rychlost pro jednotlivé pievodové stupné, setovaci policka po pravé strané
slouzi k manudlnimu sejmuti hodnot poméru.

Automaticky pomér RPM/rychlost - parametry pro automatické hledani poméru RPM/rychlost.

Speedometr - nastaveni ¢idla rychlosti.

Pocet pulzi - poCet pulzt za 1s pro 100 km/hod (vhodné pro vétsi pocet pulzl - napi. ¢idla v ptevodovce).

Distance - vzdalenost mezi jednotlivymi pulzy v mm (vhodné pro maly pocet pulzl - napf. jeden za otacku kola).
Korekce - v zavislosti na zafazeném pievodovém stupni lze korigovat predstih a vstfikovani a akceleracni prah pro

akcelerac¢ni limiter (zalozka launch control).

18) Zilozka N20O

aby byla tato zlalozka viditelnd musi byt na zaloZce Power out zapnuta na pinu 17 funkce N20.

N20O povolen - softwarova aktivace kontroléru davkovani N20O.
N20 N201 - pocateéni procentni prutok N2O.
N202 - koneény procentni pritok N20O.

Nabéh - doba nabéhu od pocatecniho do koncového pritoku plynu.



Zpozdéni - doba zpozdéni po pouZiti startovaciho omezovace otacek.

Korekce vstiik 1 - pocatecni korekce vsttiku od N20O pozadavku.
Korekce vstrik 2 - konecna korekce vstiiku od N20O pozadavku.
SniZeni piedstihu SniZeni predstihu 1 - pocatecni snizeni predstihu.
SniZeni predstihu 2 - konec¢né snizeni piedstihu.
Nabéh - doba nab¢hu od pocatecniho do koncového snizeni predstihu.
Zpozdéni - doba zpozdéni po pouziti startovaciho omezovace otacek.

19) Zalozka L.adéni

Je urcena pro nastaveni parametrii pii automatickém nastavovani palivovych map pomoci zpétné vazby na lambda sondu.
Tento méd slouZi pouze pro nastavovani palivovych map na stolici nebo i za jizdy motocyku. V Zadném pripadé ho v§ak
nelze doporudit pro trvaly provoz na motocyklu !!!

Lambda sonda musi byt fadné namontovana do vyfukového potrubi dle nésledujiciho obrazku cca 300-700mm od vyfukového
ventilu.

Aby mohlo spravné fungovat automatické ladéni, musi byt signal z lambda sondy zaveden do fidici jednotky. Signal z lambda

sondy muze byt mezi jednotkou a sondou dale zpracovavan prevodnikem, napfiklad jedna-li se o sondu typu UEGO

(wideband). Podle typu lambda sondy je tfeba v zaloZce ¢idla nastavit typ lambda sondy. Hodnoty, které jsou v pfedvolbach
Standard“ a ..Uego‘, je nutno upravit podle konkrétni sondy kterou pouzivame tak., aby hodnoty V_a AFR (pomér_

Vzduch/Palivo) byly pravdivé. V piipadé, Ze bude AFR signal dodan pomoci CAN bus ID 802, odpadaji problémy s pfevodem
nebot’ data maji format AFR rovnou.

V pravé &asti zalozky se nachazi mapa "Pozadovaného AFR".

|| 2| 4 [TAE /20/sgD-|

RPM 1000 2000 4000 8000 16000

TPS
2% 14,2 14 13.6 13.6 13.6
5% 13.8 13.8 13.6 13.6 13.6
20% 13.6 13.6 13.6 13.6 13.6
60 % 13.6 13.6 13.6 13.6 13.6

100 % 13.6 13.6 13.6 13.6 13.6

Mezi jednotlivymi body je provadéna interpolace. Dle aktualnich otacek a polohy Skrtici klapky (déle jen TPS) je vypocitdvan
aktualni pozadavek vduch / palivo.

Ladéni zapnuto - oznac¢ime-li toto policko, v jednotce se po dobu spojeni s PC zaktivuje funkce ,,automatické ladéni®. T otéz

docilime stiskem klavesy F6 na PC. Deaktivace automatického ladéni se provede odznacenim policka nebo opétovnym stiskem
klaves F6. Aktivni stav je vyznacen rudym podbarvenim napisu policka.

Nastaveni vstupu multifunkéniho vstupu SWITCH

Funkce AFR - aktivaci vstupu se zobrazi palivovy pomér pomoci otdckomeéru. Proporce zobrazeni se
nastavuje na zalozce Motocykl.
Funkce AFR + Autoladéni - aktivaci vstupu se zobrazi palivovy pomér pomoci otakomeéru. Proporce zobrazeni se

nastavuje na zalozce Motocykl. Zaroven s touto funkci bude aktivovana funkce autoladéni.
Proporce autoladéni se nastavuji na zalozce Ladéni .



Funkce Autoladéni - aktivaci vstupu se bude aktivovat pouze funkci autoladéni. Proporce autoladéni se nastavuji na
zélozce Ladéni.

Funkce Blokovani launch control - aktivaci vstupu budou deaktivovany vSechny funkce launch control (zalozka
Launch control).
Zpisob ladéni  V bodech - v tomto modu se provadi ladéni jen jednoho bodu v aktivni palivové mapé za prepokladu,
ze neni splnéna ani jedna z omezujicich podminek (viz. popis nize).
Vsude - v tomto moédu jsou doladovany ctyfi sousedici body v aktivni palivové mapé a to s

takovou proporci, ktera odpovida piiblizeni bodu a skute¢né hodnoty a za prepokladu, ze
neni splnéna ani jedna z omezujicich podminek (viz. nize). Podminky ,,Rpm tolerance* a
,»Ips, lap tolerance® se v tomto modu nepouzivaji a jsou zneviditelnény.

Omezujici podminky - Automatické ladéni mize byt omezeno nékolika podminkami :

Rpm tolerance Im_ﬂ Ace, 00 Kor max [£]
Tpz, lap tolerance I'Iﬂ_ﬂ AFR min

Ivjl AFR tolerance Im_jl AFR max

20 jl DOtatek pro krok Iﬂ_ﬂ TPS min

E ﬁ Frok [%/8FR] 800 ﬁ RPM min

|4U ﬂ Teplata min

105 jl Teplota max

Rpm tolerance - jsou-li ota¢ky motoru vzdaleny od aktivniho otackového sloupce o vice nez (v naSem piipade 200 Rpm),

nebude vykonavano automatické dolad’ovani. Toto omezeni plati pouze pro zpusob ladéni ,,V bodech®.

Tps, Iap tolerance - je-li poloha TPS, respektive tlak IAP (absolutni tlak v sacim potrubi) vzdalen o vice nez (v naSem
piipad¢ 2%, respektive 2 kPa), nebude vykonavano automatické doladovani. Toto omezeni plati
pouze pro zpiisob ladéni ,,V bodech®.

AFR tolerance -je to hodnota odchylky aktudlniho AFR od pozadovaného AFR (v desetinach AFR), kdy je ladéni jiz

vypnuto (hystereze).

Acc Kor . max - je-li hodnota akceleraéni korekce (viz zalozka ,, Korekce™) vyssi neZ uvedena hodnota (v nasem piipadé

10%), nebude provadéno automatické dolad’ovani.

AFR min - je-1i aktualni hodnota AFR mensi neZ (v nasem piipadé 10 AFR), nebude provadéno automatické ladéni.

AFR max - je-1i aktualni hodnota AFR vé&tsi nez (v naSem ptipadé 20 AFR), nebude provadéno automatické ladéni.

TPS min - je-li aktudlni hodnota TPS mensi nez (v naSem piipade 0 %), nebude provadéno automatické ladéni.

RPM min - jsou-li aktudlni otdcky motoru mensi nez (v nasem piipadé 800 RPM), nebude provaddéno automatické
ladéni.

Teplota min - je-li aktuélni hodnota teploty motoru niz$i nez (v nasem pripadé 40°C), nebude provadéno automatické
ladéni.

Teplota max - je-li aktualni hodnota teploty motoru vyssi nez (v nasem piipad¢ 105°C), nebude provadéno automatické
ladéni.

Regulacni proporce
Otiacek pro krok - tato hodnota fika po kolika otdckdch motoru budou provadény regulacni zasahy do palivovych

map. V nasem piipad¢ bude provadén regulacni zasah vzdy po 20 otackach motoru. Z praktického hlediska zhruba plati, ze
krok 10 - 30 otacek, je mozno pouzit je-li lambda sonda umisténa v kolektoru vyfukovych svodu. Je-li lambda sonda pouze
zastréena nasavaci trubickou do koncovky vyfuku, je nutno brat v ivahu dopravni zpozdéni méfeného plynu a nastavit hodnotu
v rozmezi zhruba 40 - 100 otacek. Konstalace s méfici trubi¢kou v koncovee vyfuku neni pfili§ vhodnd, nebot’ prodluzuje dobu
nezbytn€ nutnou pro nastavovani palivovych map a vnasi riziko nezadouciho ovlivnéni métfeni AFR okolnim vzduchem a to
zvlasté u jedno a dvouvalcovych velkoobjemovych motord, zejména pak pii nizkych pracovnich otackach. Dale je tfeba mit na
paméti, ze prili§ maly pocet otacek pro krok bude mit za nasledek ,,rozkmitani* ladiciho procesu, a pfilis velky pocet otacek
pro krok bude mit za nésledek zdlouhavy proces dolad’ovani.

Krok [%/AFR] - tato hodnota fika o kolik procent na rozdil jednoho AFR bude provedena korekce za jeden krok. V nasem
pfipadeé je tato hodnota 6% na rozdil jednoho AFR. Z vySe uvedeného plyne, ze ¢im vétsi odchylka tim vétsi skok. Toto ma za
nasledek velké zrychleni nastavovaciho procesu.

To znamena bude-li pozadovana hodnota AFR 13 a aktualni hodnota AFR 14, bude v budoucim ladicim kroku v pfislusné
bunice aktivni palivové mapy ptidano 6 % vstiikovciho Casu.

Dalsi ptiklad - bude-li poZzadovana hodnota AFR 13 a aktualni hodnota AFR 12,5, bude v budoucim ladicim kroku v pfislusné
burice aktivni palivové mapy odebranno 3% vstfikovciho ¢asu (rozdil -0,5 AFR x 6% = -3%).



Z praktického hlediska plati, ze konstanta Krok [%/AFR] bude nabyvat hodnot 3-6% / AFR. Teoretickd maximalni hodnota je
7% / AFR. Je tfeba mit na paméti, ze pfiliS§ mald hodnota konstanty ,,Krok* bude mit za néasledek zdlouhavy proces
dolad’ovani, a piili$ velkd hodnota bude mit za nasledek ,,rozkmitani“ procesu dolad’ovani.

Dolad’ovani map jednotlivych valci - systém automatického dolad’ovéani palivovych map umoziuje téZ nastavovani
map pro jednotlivé valce. V zahlavi ,,Vstiik 1234 je nutno nastavit ,,Vstiik oddéleny®, poté se objevi v zalozce ,,Ladéni* pod
polickem Krok policko ,,Kanal“, jez definuje pro ktery kanal se bude funkce ,,Ladéni* vztahovat. Je tfeba mit na paméti, aby
lambda sonda byla umisténa v pfislu§ném vyfukovén svodu.

20) Zalozka Launch control

Tato zalozka ma dva zakladni oddily :
A) Funkce souvisejici s eliminaci nezadouciho zrychleni (prokluzu)
B) Dalsi funkce souvisejici s fizenym rozjezdem vozidla

A) Funkce souvisejici s eliminaci nezadouciho zrychleni

Jednotka umoznuje nastavit dva druhy ochrany pied nezddoucim zrychlenim, které se 1isi zdrojem pro vyhodnoceni zrychleni.
Zrychleni vozidle I1ze vyhodnotit bud’ ze zmény otacek motoru nebo ze zmeény rychlosti zadniho kola. Metodu vyhodnoceni
zrychleni z otacek motoru je mozné pouzit pouze ve specifickych piipadech kdy dochéazi béhem zavodu pouze ke zvySovani
zafazeného pievodového stupné (napf. pii sprintovych sportech - Drag race).

a) Vyhodnoceni zrychleni ze zmény otacek motoru.

Zrychleni je méfeno a vyhodnocovano kazdych 50 ms. Je-li piekrocena hranice ,,Akcelera¢ni prah® [RPM/s], je proveden
zasah vedouci ke snizeni krouticiho momentu motoru (snizeni pfedzapalu). Velikost zmény pfedzépalu je pfimo umérna
rozdilu hodnoty aktualniho zrychleni a hodnoty Akceleraéniho prahu. Déle je pfimo umérna hodnoté ,,Proporcionalni vlivnost
[°/1000RPM/s].

b) Vyhodnoceni zrychleni ze zmény rychlosti zadniho kola.

Zrychleni je méfeno a vyhodnocovano kazdych 50 ms. Je-li ptekrocena hranice ,,Akceleracni prah* [km/h/s] je proveden zasah
vedouci ke sniZzeni krouticiho momentu motoru (snizeni pfedzéapalu). Velikost zmény piedzapalu je piimo umérna rozdilu
hodnoty aktualniho zrychleni a hodnoty Akcelera¢niho prahu. Dale je pfimo umérna hodnoté ,,Proporcionalni vlivnost
[0,1°/km/h/s].

Pokud zrychleni poklesne pod hranici ,,Akceleraéni prah“, dochazi k fizenému ndvratu pfedzédpalu rychlosti ,,Rychlost
navratu“ [°/s] az na hodnotu pozadovanou z mapy predstihu nebo do doby nez se opét vyskytne zrychleni vétsi nez hodnota
,,2Akceleracni prah®.

Akceleraéni omezova¢ ma tyto vstupni veli¢iny :
Zalozka Launch control
Akceleraéni prah [RPM/s] respektive [km/h/s] - je hodnota zrychleni pod kterou neni provadéno zmenseni ptredzépalu.
Tato hodnota muize byt procentné korigovana pro jednotlivé rychlostni
stupné v zalozce Pfevod nebo absolutné Korekénim potenciometrem -
prednastaveni v zalozce Cidla.
Rychlost navratu [°/s] - hodnota udava jakym tempem se bude navracet predzapal k hodnoté vypoétené z mapy predstihu.
Proporcionalni vlivnost [°/1000RPM/s] respektive [0.1°/km/h/s] - proprcionalni konstanta, které je umérny regulacni
zasah pifi nezadoucim zrychleni, jenz bylo vétsi nez
povoleny Akceleraéni prah. Jeji absolutni hodnota muze
byt korigovana Korekénim potenciometrem - zéalozka

Cidla.
TPS min [%] - procentni hodnota TP klapky pod kterou nebude aktivovan akcelera¢ni omezovac.
TPS max [%] - procentni hodnota TP klapky nad kterou nebude aktivovan akceleraéni omezovac.
RPM min [RPM] - hodnota otacek pod kterou nebude aktivovan akcelera¢ni omezovaé, plati pouze jsou-li zdrojem
pro vyhodnoceni zrychleni zrychleni otaCky motoru
Rychlost min [km/h] - hodnota naméfené rychlosti pod kterou nebude aktivovan akceleraéni omezovac, plati pouze je-li

zdrojem pro vyhodnoceni zrychleni rychlost vozidla.

Minimalni predstih [°] - hodnota mnimalniho pfedzapalu (vztazeno k horni tvrati) béhem snizeni pfedzapalu v procedute
Launch control. Pozor - vétSina motord ma hranici zapalitelnosti na cca. 20° za horni uvrati. Dalsi
snizovani predstihu vede k nezapaleni smési a moznému rozkmitani regulace zrychleni.

Zalozka Pievod
Akceleraéni prah [%] - sloupec hodnot procentnich korekei pro jednotlivé rychlostni stupné pro konstantu Akcelerac¢ni
prah (zalozka Launch control).

Zalozka Cidla



Poteciometr ovlada Launch control - je-li zvolena korekce hodnot launch control korekénim ponteciometrem, mohou
byt korigovany hodnoty Akcelera¢niho prahu a Proporcionalni vlivnosti najednou
nebo kazda zvlast’.

Stfed napéti z potenciometru (2,5V) znamenda nulovou korekei pro obé veliciny.
bude zvySena o nastavenou hodnotu v zalozce ¢idla), a pro proporcionalni vlivnost
mensi proporcionalni zasah (hodnota bude sniZena o hodnotu nastavenou v
zélozce ¢idla). Vysledné hodnoty jdou proti sobé.

Prava krajni poloha (5,0V) znamena pro Akceleracni prah vyssi citlivost (hodnota
bude sniZzena o hodnotu nastavenou zélozce c¢idla), a pro Proporcionalni vlivnost
vétsi proporciondlni zésah (hodnota bude zvySena o hodnotu nastavenou v zalozce
¢idla). Vysledné hodnoty jdou opét proti sobé, ale obracené.

Z vyse uvedeného vyplyva, e je-li jedna z predvoleb (zalozka Cidla) rovna nule, nebude pro tento parametr

provadéna korekce potenciometrem. Dale z vySe uvedeného vyplyva, ze je mozné numericky rizné nastaveni obou konstant a

z toho vyplyvajici rozdilné ovlivnéni obou veli¢iny Potenciometrem.

Zalozka Ladéni - na zaloZzce ladéni lze definovat funkci Multifunkéniho vstupu (pin 21) tak, ze jeho aktivaci dojde k
zablokovani funkce akceleracni limiter. Podrobné¢ je toto popsano na zalozce ,,Ladéni®.

B) DalSi funkce souvisejici s Fizenym rozjezdem vozidla

Jednotka méni nékteré své vlastnosti je-li aktivovana funkce ,,Startovaci omezovac* a bezprostfedné po skonceni této aktivace.
Funkce Startovaci omezova¢ mize byt aktivovana stejnojmennym vstupem. Tento vstup mize byt aktivovan uzeménim nebo
odzeménim (pozorné ctéte na zalozce ,,Motocykl®). Tento vstup ma dvé funkce, které spolu nekoliduji a to Startovaci
omezovaé a Pit seed control - viz zalozka Race. To jestli vstup zaktivuje funkci Startovaci omezovac nebo Pit speed control
rozhoduje velikost aktualni rychlosti.

Je-1i aktudlni rychlost mensi nez nastavena konstanta ,,Maximalni rychlost pro launch control* (zalozka Launch control), pak je
vykonana funkce Startovaci omezovac. Je-li tomu naopak, pak je vykonana funkce Pit speed control.

Startovaci omezova¢ ma tato nastaveni :

Startovaci omezovac¢ vynechianim zapalu - hodnota otacek za minutu pii jejimz prekroceni budou vypnuty zapaly bude-li
aktivni funkce startovaci omezova¢. Chovani startovaciho omezovaée vynechdnim zapalu je totozné s funkci ,,omezovac
zazehem viz zalozka ,,Motocykl*.

Startovaci omezovac predstihem - hodnota otacek za minutu pfi jejimz piekroceni bude proveden zasah do velikosti
predzapalu s proporci, kterd je urcena konstantou ,,Zpozdéni zazehu* [°/100rpm]
na zéalozce Motocykl. Chovani startovaciho omezovace predstihem je totozné s
funkei ,,Omezovac zpozdénim zapalu® - viz zalozka motocykl.

Maximalni rychlost pro launch control - hodnota rychlosti pfi jejimz ptekroceni pfestane byt vykonavana funkce
»Startovaci omezovac® a zaéne byt vykonavana funkce ,,Pit speed control®.

Minimalni predstih - minimalniho hodnota ptedzapalu béhem chodu funkci Launch control.

Nastaveni serva IN pfFi start limiteru - zde je mozno nastavit polohu servopohonu klapky v sani na hodnotu
pozadovanou béhem pouziti funkce ,,Startovaci omezovac*.

Nastaveni serva EX pfi start limiteru - zde je mozno nastavit polohu servopohonu vyfukové klapky na hodnotu

pozadovanou béhem pouziti funkce ,,Startovaci omezovac*.

Postartovni omezovace - zde se nastavuji dvé kiivky které méni chovani jednotky po skonéeni funkce
»Startovaci omezovac®.

Postartovni retard - Casova kiivka kde Ize navolit ¢asovy pribéh retardace predstihu po startu (po
skonceni funkce ,,Startovaci omezovac*).

Cas - ¢asova osa pro urceni hodnot Postartovniho retardu.

SniZeni - hodnoty snizeni pfedzapalu pro jednotlivé casové useky.

Postartovni omezova¢ piedstihem - Casova kfivka kde lze navolit casovy pribéh hodnoty Postartovniho omezovace
predstihem po startu (po skonceni funkce ,,Startovaci omezovac®).

Cas - ¢asova osa pro urceni hodnot Postartovniho omezovace predstihem.

RPM - hodnoty Postartovniho omezovace piedstihem pro jednotlivé ¢asové tiseky.

21) Zalozka Monitor

Na zaloZce monitor jsou zobrazeny jednotlivé akéni veli¢iny , stavy vstupt stavy funkeci atd.

22) Zalozka Testy

Zalozka testy slouzi k testovani akénich Clentl je-li jednotka on-line.
Akeni Cleny lze testovat pouze pfi stojicim motoru !!!
Pozor, vstiikovaci ventily popiipadé i indukéni civky jsou u vétSiny motocyklll napajeny pouze kdyz bézi palivova pumpa.



23) Monitor

Monitor je umistén v dolni ¢asti programu - zde je mozno sledovat hodnoty snimact a provozni veli¢iny motoru.

RPM - otacky motoru [1/min]

TP - poloha skrtici klapky [%]

LAMBDA - zméteny palivovy pomér [AFR]

™ - teplota motoru [°C]

AT - teplota vzduchu v sani [°C]

AP - atmosfericky tlak [kPa]

IAP - tlak v sacim potrubi [% AP]

U - napajeci napéti vstiikovact [V]

Piedstih - ptedstih zazehu [°]

Max vstrik - zobrazeni Cinitele Casového plnéni vstiikovaciho cyklu [%]
Vstiik A - doba vstiiku priméarniho vsttikovace [Hs]

Vstiik B - doba vstiiku sekundarniho vstiikovace [s]

Simaé¢ CKPS - detekce pulzt ¢idla polohy klikové hiidele

Snima¢ CMPS - detekce pulzt ¢idla polohy vackového hiidele

Padovy sensor - signalizace aktivace padového sensoru

Blokovani - signalizace aktivace blokovani

Rychlost - zobrazeni aktualni rychlosti

Programovani po zméné - volba automatického programovani jednotky

Zakaz ¢teni - volba zakazu ¢teni z jednotky

Pi‘evodovy stupen - zobrazeni aktualné zafazeného ptrevodového stupné

Saci servo - pozadovana/métend hodnota na snimaci polohy saciho serva [mV]
Vyfukové servo - pozadovand/meétend hodnota na snimaci polohy vyfukového serva [mV]
Chlazeni - zobrazeni aktualniho stavu vystupu chlazeni

24) Upresnujici informace pro montiz na jednotlivé druhy motocykli :
Pii pouziti jednotky IGNIJET 2008 na motocyklech YAMAHA je nutné pro funk¢nost zobrazeni nékterych parametrii na
palubnim pfistroji (teplota motoru, otacky motoru, rychlost motocyklu apod.) odpojit ctecku immobilizeru.

25) Uzivatelské verze jednotek :

Jednotka se vyrabi v n€kolika verzich liSicich se vybavenosti :

Verze A - neobsahuje zavodni funkce (CLUCH MASTER, START LIMITER, GEAR SHIFT LIGHT, PIT SPEED
CONTROL, LAUNCH CONTROL, N20).

Verze B - obsahuje funkci CLUTCH MASTER.

Verze C - obsahuje funkci CLUTCH MASTER, GEAR SHIFT LIGHT a PIT SPEED CONTROL.

Verze D - obsahuje vSechny funkce popsané v tomto dokumentu.

Jednotlivé verze se lisi pouze softwarem - jednotku lze z upgradovat na vyssi verzi za doplatek rozdilu ceny mezi verzemi. Pro
upgrade jednotky je nutné jednotku zaslat k vyrobci jednotky pro vyménu firmware.

V diivéjsich vydanich jednotky Ignijet 2008 (verze softwaru niz$i nez 306) byly omezené maximalni nastavitelné otacky pro
jednotlivé motocykly a jednotka neobsahovala funkci Launch control. Od verze 306 jsou otiacky volné nastavitelné (pro
vSechny verze) a jednotka obsahuje funkci Launch control (ve verzi D).

Jednotky vyrobené od 1.1.2011 obsahuji tzv. ,,.bootloader”. U téchto jednotek lze vymeénit firmware uzivatelsky. U jednotek
vyrobenych pied timto datem lze firmware vyménit pouze u vyrobce jednotky. Vymeénou firmware neni dotéena verze
(A,B,C,D) jednotky.




