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MODELO DE CUERPO LIBRE DE UN VEHÍCULO DE DOS EJES 
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CARGAS DINÁMICAS POR EJE
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REPARTO ÓPTIMO DE FRENADA
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CURVAS DE EQUIADHERENCIA
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DIAGRAMA DE FRENADO DE UN VEHÍCULO DE DOS EJES
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CURVAS DE EQUIADHERENCIA Y DE ACTUACIÓN DEL 

SISTEMA DE FRENOS CON COMPENSADOR DE FRENADA
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RENDIMIENTO DE FRENADO
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DISTANCIA DE FRENADO
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DISTANCIA DE FRENADO EN FUNCIÓN DE LA ADHERENCIA DISPONIBLE. RENDIMIENTO DE FRENADA 0,9. 
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TIEMPO DE FRENADO
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RESUMEN DEL SISTEMA
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BRAKE SYSTEM AND ABS HYDRAULIC

ABS ELECTRONIC
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PRESSURE BUILD UP
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PRESSURE MAINTAINED
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PRESSURE DECREASE
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