Idle Open Duty

Idle Open Steps
Idle Valve Closed Duty

Idle Valve Closed Steps
Idle Activation Adder

Idle Activation TPS Threshold
Dashpot adder

Dashpot Adder Steps
Close Delay

Leave Valve Closed Above
For This Number Of Seconds
Min Duty For PID

Min Steps For PID

RPM With Valve Closed
RPM With Valve Open
PID delay

Crank to run taper

PID ramp to target time
PID control Intervall

PID Proportional Gain

PID Integral Gain

PID Derivative Gain

PID Lockout rpmDOT threshold

OD Lockout max decel load

PID disable RPM Dot

%-Satz der Ansteuerung, wenn das Leerlaufregelventil voll gedffnet ist.
Mit (PWM-Warmup) ausprobieren wann das der Fall ist.

Nicht verfiigbar.

%-Satz der Ansteuerung, wenn das Leerlaufregelventil zu ist. (genauer
gesagt, der Beginn des Offnens) Wieder mit PWM-Warmup ausprobieren.
Nicht verfiigbar.

Leerlaufdrehzahl + ,,Idle Activation Adder” = Drehzahl, ab welcher die
Leerlaufregelung aktiv wird. (Zum sanften Einleiten der Regelung)
%-Satz der Drosselklappendffnung, ab welcher die Leerlaufregelung aktiv
wird. Je nach DK-Poti-Prézision unter 1%.

%-Satz liber der Ansteuerungsrate bei der letzten Leerlaufregelung.
(Verbessert Regelung durch grobes Voreinstellen des Reglers) Ca. 5%
Nicht verfiigbar.

Zeit in Sekunden um den LLR verzdgert abzuschalten. (beim Losfahren
aus dem Leerlauf) Normalerweise 1-2 sek.

Drehzahl, ab welcher der Regler beim Gaswegnehmen zu bleibt.

Zeit, die in etwa fiir einen Gangwechsel im untertourigen Drehzahlberich
bendtigt wird. (1-2 sek) Regler bleibt fiir diese Zeit zu

Mindest-%-Satz der Ansteuerungsrate fiir PID-Regelung. Knapp unter die
Leerlaufdrehzahlansteuerungsrate setzen

nicht verfligbar

Leerlaufdrehzahl bei geschlossenem Regler. z.B.: 500

Leerlaufdrehzahl bei voll ge6ffnetem Regler z.B.: 2000

(Spielen mit diesen Werten dndert die Aggresivitit von den P und I Werten)
Zeit, bis die PID-Regelung aktiv wird. (wenn Vorraussetzungen 1.0.)
Zeit, die direkt nach dem Starten bis zur PID-Regelung verstreicht.

Zeit, die die PID-Regelung brauchen darf, bis die Solldrehzahl erreicht
wird. So kurz wie moglich, kann aber wenn zu kurz zum “sdgen” neigen.
Abtastrate fiir Regelung. Etwa 100ms

Bestimmt die Geschwindigkeit der Reaktion auf einen erkannten Fehler
z.B.:Drehzahl zu niedrig) Ca. 5-50% Wenn hoher, evtl. “Ségen”

Wenn zu niedrig dann “zu trage”

Bestimmt die Reaktionstirke fiir den Regeleingriff. Ca. 100-

140% Wenn zu hoch, dann “Uberreaktion”. Wenn zu tief wird
Zieldrehzahl nicht sofort erreicht

Dampft die Reaktion. (fiir evtl. Regelschwinger) 0-5%

Erkennt Unterschied zwischen Motorbremse und “Drehzahlhdnger”.
Aktiviert PID wenn Drehzahl zu hoch “héangt” ca. 50.100

Wert sollte knapp iiber den natiirlichen RPM-Schwankungen sein. ca. 40-100
Deaktiviert LLR beim Ausrollen mit eingelegtem Gang um anschlieende
Regelfehler zu vermeiden. Ca. 5 kpa unter Leerlauf-kpa

Stoppt PID -Regelung , wenn Drehzahl pldtzlich oberhalb des
einegebenen Wertes verdndert wird (Treten der Kupplung im Leerlauf mit
Last) ca. 200-400



