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(67) Resumo: UM ETODO PARA CONTROLE DE DESENGATE
DE UMA EMBREAGEM AUTOMATIZADA EM UM VEICULO. A
presente invencao se refere a um método para controle de desengate
de uma embreagem automatizada (3) em um veiculo (1). Em
concordancia com a presente invengdo, uma diminuigdo de um
primeiro limite de velocidade rotacional de motor, no qual a
embreagem (3) é desengatada, € iniciada sobre sensoriamento de: -
viagem do veiculo (1) em uma encosta em declive; - deslocamento
zero do controle de acelerador (13). Referido primeiro limite de
velocidade rotacional de motor é diminuido para uma velocidade onde
um, no veiculo (1) disposto, regulador de velocidade sem carga de
motor (20) injeta uma quantidade de combustivel correspondendo aum
torque de motor positivo que iguala retardamento corrente de torque
de motor negativo de maneira que torque de saida total a partir do
motor de combustio interna (2) € aproximadamente zero. O efeito de
aceleracéo de veiculo devido a queda de torque de frenagem de motor
quando a embreagem ¢é desengatada ira ser eliminado.
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”"UM METODO PARA CONTROLE DE DESENGATE DE UMA EMBREAGEM

AUTOMATIZADA EM UM VEIcuLo“

CAMPO TECNICO DA PRESENTE INVENGAO

5 A presente invengdo se refere a um método para

controle de uma embreagem de disco automatica

concordancia com o preadmbulo da reivindicagdo de patente

independente 1 posteriormente, a embreagem de disco sendo

disposta em um veiculo a motor de maneira a transmitir

10 forca motriz a partir de um motor de combustdo interna para
uma transmissé&o.
A presente invengdo também se refere a um programa de
computador para realizacdo de referido método.
15 PANORAMA DO ESTADO DA TECNICA DA PRESENTE INVENCﬁO

Transmissdes automaticas ou semiautomdticas do tipo de

transmissao mecanica automatica [Automatic Mechanical

Transmission - (AMT)] tém se tornado mais e mais comuns em

veiculos mais pesados com o aumento de desenvolvimento de

20 sistemas de microprocessador, tornando isto possivel, com

um computador de controle e um numero de dispositivos de

controle, tais como servo motores, por exemplo, para

regulagem precisamente da velocidade de motor, engate e

desengate de uma embreagem de disco automdtica entre motor

25 e caixa de marchas, e membros de embreagem de caixa de

marchas relativamente uns para os outros, de maneira que

mudancas de marcha suavizadas s&do sempre conseguidas
velocidade de motor correta.

Uma AMT usualmente compreende um eixo de entrada,

30 eixo intermedidrio, gque possui pelo menos um entrosamento
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(malha) de engrenagem denteada com uma engrenagem denteada
sobre o eixo de entrada, e eixo principal com engrenagens
denteadas, entrosamento que possui engrenagens denteadas
sobre o eixo intermedidrio. O eixo principal ¢é entao
adicionalmente conectado para um eixo de saida acoplado
para as rodas de tragdo por intermédio de um eixo de
propulsdo, por exemplo. Cada par de engrenagens denteadas
possui uma diferente relacdo de marcha a partir de um outro
par de engrenagens na caixa de marchas. Diferentes relacdes
de transmissdo s&o obtidas naqueles diferentes pares de
engrenagens que transmitem o torque a partir do motor para
as rodas de tracéo.

O desenvolvimento de tecnologia de computador tem
também tido um impacto sobre controle eletrdnico e sistemas
de re-alimentacdo para um motor de veiculo, e estes
sistemas tém se tornado mais precisos, mais répidos e mais
adaptaveis para condicdes prevalecentes de motor e
ambientais. A integridade de processo de combustio pode ser
precisamente controlada em concordancia com qualquer
situagdo de operagdo. A alavanca de acelerador do veiculo
(um pedal de acelerador, por exemplo), que primordialmente
controla o suprimento de combustivel para o motor, controla
0 motor do veiculo por intermédio de um cabeamento elétrico
e sinais eletrdnicos. A alavanca de acelerador é,
consequentemente, equipada com sensores para deteccgdo da
posigdo da alavanca de acelerador, o que significa dizer
que abertura de valvula de regulagem é requerida.

Quando o motorista de um veiculo com uma embreagem e
transmissdo automatizadas traciona uma encosta em declive

sem pressionamento do pedal de acelerador e, por exemplo,
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com uma marcha reduzida engatada (alta relagdo de marcha),
a velocidade do motor ird terminar préxima da velocidade
sem carga de motor, se o motor proporciona uma determinada
quantidade de forca de frenagem de motor, suficiente para
determinar pelo menos um ligeiro retardamento do veiculo de
maneira que eventualmente a velocidade de motor ira se
tornar préxima da velocidade sem carga de motor, o que
normalmente ira iniciar .desengate de embreagem. Se a
embreagem nesta situacdo é desengatada sem ou com somente
um freio de servigo ligeiramente acionado, o veiculo ira
repentinamente acelerar devido para a queda de forca de
frenagem de motor. Nesta situacdo, com somente um freio de
servigo ligeiramente acionado, a maior parte da forca de
frenagem chega a partir do motor, o que provoca a repentina
aceleragao quando o motor estd desconectado a partir da
transmissdo e rodas de tragdo do veiculo. O motorista ira,
nesta situacdo, se sentir provavelmente desconfortéavel,
especialmente se o desengate da embreagem é disparado por
um ligeiro pressionamento do pedal de freio.

O objetivo da presente invencdo é o de eliminar a
possibilidade para que uma situacdo venha a acontecer onde
uma repentina aceleragdo de veiculo advém devida para
desengate de embreagem ou até mesmo desengate de embreagem

disparado por um ligeiro pressionamento do pedal de freio.

RESUMO DA PRESENTE INVENGAO

O método em concordancia com a presente invencdo é um
método para controle de desengate de uma embreagem
automatizada em um veiculo, onde a fungdo primaria da

embreagem € transmitir forca motriz a partir de um motor de
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combustdo interna disposto no veiculo para um eixo de
entrada de wuma transmissdo disposta no veiculo, e onde
velocidade rotacional de motor é controlada através de um
controle de acelerador. O método é caracterizado pelo fato
de que uma diminuigdo de um primeiro limite de velocidade
rotacional de motor, no qual a embreagem é desengatada, é
iniciada sobre sensoriamento de que o veiculo estéa viajando
em uma encosta em declive e deslocamento zero do controle
de acelerador.

A vantagem do método em concorddncia com a presente
invengdo é a de que a embreagem ira ser desengatada mais
tarde do que o normal de maneira que um regulador de
velocidade sem carga de motor ird ser ativado, fazendo o
motor produzir torque de saida positivo, o que diminui o
efeito da queda de torque de frenagem de motor quando a
embreagem vier a ser desengatada. O desconforto do
motorista ird ser diminuido.

Em concordancia com uma concretizacdo do método em
concordancia com a presente invencdo, referida ativacdo do
regulador de velocidade sem carga de motor é especificada.
Nesta concretizagdo da presente invengdo, referido primeiro
limite de velocidade rotacional de motor é diminuido para
uma velocidade de motor que estd abaixo de onde um, no
veiculo disposto, regulador de velocidade sem carga de
motor ¢é ativado e comega a injetar combustivel para
referido motor de combustdo interna. Isto diminui o efeito
desconfortédvel da queda de torque de frenagem de motor
quando a embreagem € desengatada.

Em concordédncia com uma outra concretizacdo do método

da presente invencéo, referido primeiro limite de
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velocidade rotacional de motor é diminuido para uma
velocidade onde um, no veiculo disposto, regulador de
velocidade sem carga de motor injeta uma quantidade de
combustivel correspondendo para um torque de motor
positivo, o que iguala retardamento corrente de torque de
motor negativo, de maneira que torque de saida total a
partir do motor de combustdo interna é aproximadamente
zero. O efeito de aceleragédo de veiculo, devido para queda
de torque de frenagem de motor quando a embreagem é
desengatada, ird ser totalmente eliminado.

Em concorddncia com uma concretizacdo adicional do
método em concordéncia com a presente invencdo, referida
diminuigcdo de um primeiro limite de velocidade rotacional
de motor é iniciada sobre sensoriamento adicional de que um
pedal de freio de servigo no veiculo é ligeiramente
pressionado ou ndo é pressionado nem um pouco. Isto ira
assegurar que o motorista do veiculo ndo ird experimentar
uma aceleragdo de veiculo quando o pedal de freio é
ligeiramente depressionado. Em concordancia com um
desenvolvimento adicional desta concretizacdo da presente
invencgdo, referido ligeiro pressionamento corresponde para
um deslocamento de até 25 % de um deslocamento total
possivel de referido pedal de freio de servico.

Concretizacdes vantajosas adicionais da presente
invengdo emergem a partir das reivindicagdes de patente
dependentes seguindo-se a reivindicacao de patente

independente 1 posteriormente.

BREVE DESCRIGCAO DOS DESENHOS DA PRESENTE INVENGAO

A presente invengdo 1ird ser descrita em maiores
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detalhes posteriormente, com referéncia para as Figuras dos
Desenhos acompanhantes, os quais, para o propdésito de
exemplificacédo, mostram concretizacdes preferidas
adicionais da presente invengdo e também do panorama do
estado da técnica. Nos Desenhos:

A Figura 1 mostra diagramaticamente uma concretizacéo
preferida de uma configuragdo de veiculo em concordancia
com a presente invencdo; e

A Figura 2 mostra diagramaticamente um dispositivo de
computador que é utilizado em concordé&ncia com uma
concretizacdo da presente invencéao.

As Figuras sdo somente representacdes esquemdaticas e a
presente invencdo ndoc estd limitada para as concretizacgdes

nelas representadas.

DESCRIGAO DA PRESENTE INVENCAO

Em uma concretizacdo da presente invencdo, o veiculo
(1) é equipado com um motor de combustdo interna (2), por
exemplo um motor a diesel, com um eixo de comando (21) que
€ acoplado para uma embreagem de placa seca de disco (3),
que € embutida em um gabinete (alojamento) de embreagem
(22) . O eixo de comando (21) é conectado, nao
rotativamente, para um eixo de entrada (ndo mostrado), que
é rotativamente montado no alojamento (23) de uma
transmissdo (4). Também rotativamente montado no alojamento
de transmissao (23), e ndo mostrados, estdo um eixo
principal e um eixo intermedidrio.

Uma unidade de controle de transmissdo (16) é& disposta
para controle de diferentes dispositivos de cilindro de

pistdao operados pneumaticamente para engate de diferentes
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relagles de engrenagens entre o eixo de entrada e o eixo de
saida (5) da transmissdo (4) em concordancia com regras
l6gicas programadas. A unidade de controle de transmissao
(16) é também disposta para controle da embreagem (3) para
engate/desengate do motor (2) a partir da transmissdo (4),
por exemplo, durante mudanca de marcha ou velocidade de
veiculo abaixo da velocidade sem carga de motor. O eixo de
saida (5) converte para um eixo de propulsdo e conecta a
transmissdao (4) com rodas traseiras de tracdo (6).

Como decidir quando desempenhar uma mudanca de marcha
e para qual marcha, é conhecido no estado da técnica, e nio
ird ser descrita em detalhes neste documento. A decisdo de
quando desengatar a embreagem (3) pode, em concordancia com
o estado da técnica, ser fundamentada sobre parametros tais
como, velocidade rotacional de motor, posicdo de pedal de
acelerador, velocidade rotacional de eixo de entrada e
retardamento de velocidade de motor.

O motor (2) é equipado com um regulador de velocidade
sem carga de motor (20) em concorddncia com o estado da
técnica, e em conseqientemente, existe uma velocidade sem
carga de motor, em que normalmente o regulador de
velocidade sem carga de motor (20) ndo possibilita que a
velocidade de motor venha a cair para baixo. O regulador de
velocidade sem carga de motor (20) ¢é preferivelmente
disposto em uma unidade de controle de motor (12). O
regulador de velocidade sem carga de motor (20) pode ser um
cdébdigo de programa na unidade de controle de motor (12)
projetada para desempenho de fungdo de regulagem de
velocidade sem carga de motor. Se a unidade de controle de

transmissd@o (16) sensoria um retardamento de velocidade de
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motor que diminui a velocidade de motor para baixo préxima
para velocidade sem carga de motor, entdo a unidade de
controle de transmissdo (16) pode iniciar um desengate de
embreagem para protecdo do motor (2) a partir de parada.

O torque entregue a partir do motor (2) é controlado
por um controle de acelerador (13) (preferivelmente um
pedal de acelerador) de uma maneira conhecida. A posicdo do
controle de acelerador é obtida a partir de um sensor de
dngulo e registrada por uma unidade de controle de
acelerador (14).

O veiculo (1) é também equipado com um sistema de
freio de servigo, compreendendo acionadores de freio de
servigco (8), dispostos em rodas dianteiras ndo tracionadas
(7) e rodas traseiras de tracdo (6), controle de freio de
servico (9) (preferivelmente um pedal de freio) e uma
unidade de controle de freio (10). A funcdo do sistema de
freio de servigo é em concordancia com o estado da técnica.

As diferentes unidades de controle no veiculo
preferivelmente se comunicam de uma maneira conhecida
através de um sistema de bus de dados (data bus) (15)
disposto no veiculo. Por conseqiliéncia, a unidade de
controle de transmissdo (16) pode ser disposta para
indiretamente controlar a injecdo de combustivel, (isto &,
a velocidade e torque de motor) dependendo da posicdo do
controle de acelerador, e controlar diretamente o
suprimento de ar para dispositivos de pistdo-cilindro
pneumaticos de um acionador de embreagem (17), por
intermédio do qual, por exemplo, referida embreagem (3) é
regulada.

Quando wuma alavanca de seletor de marcha (24) é&
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colocada em um modo de selegdo de marcha automatico,
sele¢cbes de marcha e decisdes de mudanca de marcha sao
feitas automaticamente pela unidade de controle de
transmissdo (16) fundamentada em determinadas mensuracdes
e/ou parémetros calculados, tais como velocidade de
veiculo, velocidade de motor, taxa de mudanca de velocidade
de veiculo, taxa de mudanga de velocidade de motor, posicéao
do controle de acelerador, taxa de mudanca de posicao do
controle de acelerador, acionamento de um sistema de
frenagem de wveiculo, relagdo de engrenagem engatada
correntemente, inclinacdo de estrada e os assemelhados s&o
conhecidos a partir do estado da técnica. A inclinacao da
estrada pode ser sensoriada de uma maneira conhecida, por
exemplo, por um sensor pilezelétrico fundamentado em
inclinagdo. Este sensor ¢é preferivelmente disposto na
unidade de controle de transmissdo (16).

A unidade de controle de transmissdo (16) no veiculo
(1) é, em concordancia com uma concretizacdo da presente
invencgao, programada para reconhecer uma determinada
condig¢do de veiculo, como descrita anteriormente, por
sensoriamento de:

- viagem de veiculo em uma encosta em declive; e

- deslocamento zero do controle de acelerador.

Quando referida determinada condi¢cdo é sensoriada,
referida unidade de controle de transmissdo (16) &, em
concordancia com a presente invengdo, programada para
diminuir um primeiro limite de velocidade rotacional de
motor, no qual a embreagem (3), em concorddncia com o
estado da técnica deve ser desengatada. Por conseqiiéncia,

em concordancia com a presente invencdo, o desengate da
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embreagem (3) durante referida condigcdo ird ser pés-
colocado para uma velocidade de motor mais baixa. Quando a
velocidade de motor diminui para uma velocidade mais baixa
Que € mais préxima para a velocidade sem carga de motor,
referido regulador de velocidade sem carga de motor (20)
ira ser ativado e comega a injetar uma quantidade de
combustivel para o motor (2) tentando interromper
retardamento adicional da velocidade de motor. o)
combustivel injetado provoca gque o motor (2) venha a
produzir uma determinada gquantidade de torque de motor
positivo, que contra-ataca um torque de saida negativo a
partir do motor (2) provocado por diferentes perdas no
motor (2) devido para, por exemplo, friccéao entre
diferentes partes do motor (2) e diferentes cargas
auxiliares, como um gerador e um compressor de ar.

Em uma concretizacdo preferida da presente invencéao,
referida unidade de controle de transmissao (16) é
programada para sensoriar e calcular quando referido torque
de saida positivo [controlado pelo regulador de velocidade
sem carga de motor (20)] a partir do motor (2) iguala
torque de saida negativo a partir do mesmo motor (2).
Quando referido torque de motor positivo e referido torque
de motor negativo s&o aproximadamente iguais, referida
unidade de controle de transmissdo (16) é programada para
iniciar desengate da embreagem (3). Na medida em que saida
de torque de rede a partir do motor (2) é zero, nenhuma
ﬁudanga em aceleracdo/retardamento do veiculo (1) iréa
ocorrer quando o motor (2) é desconectado a partir da
transmissdo (4) e das rodas de tracdo (6) do veiculo (1) .

O torque de saida de motor positivo pode ser calculado
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por conhecimento da quantidade de combustivel injetado no
motor de uma maneira conhecida. O torque de saida de motor
negativo pode, em concordancia com o estado da técnica, ser
estimado de diferentes maneiras. Uma outra possibilidade é
a de utilizar alguma espécie de sensor de torque sobre o
eixo de saida de motor. Quando o sensor de torque mensura
torque zero, entdo o torque positivo e o torque negativo
sdo iguais.

Em uma concretizagdo preferida da presente invencéao,
referido primeiro limite de velocidade rotacional de motor
€ diminuido para um valor abaixo de velocidade sem carga de
motor. Como um exemplo, em um caminhdo pesado, isto poderia
significar que o primeiro limite de velocidade rotacional
de motor deveria ser diminuido a partir de, por exemplo,
650 rpm para 600 rpm. O limite de velocidade de motor, em
concordancia com esta concretizacdo da presente invencio,
pode ser um valor pré-armazenado na unidade de controle de
transmissdo (16).

Em uma outra concretizacdo preferida da presente
invengdo, a magnitude da diminuicdo de referido primeiro
limite de velocidade rotacional de motor é determinado como
uma fung¢do de pelo menos o angulo de inclinacdo de referida
encosta em declive.

Em uma concretizacdo preferida adicional da presente
invencdo, a magnitude da diminuicdo de referido primeiro
limite de velocidade rotacional de motor é adicionalmente
determinado como uma funcdo do retardamento de velocidade
de motor.

Em uma outra concretizacdo preferida da presente

invencéao, referida fungdo para diminuicdo de referido
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primeiro limite de velocidade rotacional de motor é&
complementada por uma condi¢do no torque de motor
significando que a linha de tragdo é desengatada qguando a
saida de torque de rede estimada estd acima de um

determinado limite.

Em uma concretizagdo da presente invencdo, referida
fungdo para diminuigcdo de referido primeiro limite de
velocidade rotacional de motor é iniciada somente quando o
pedal de feio de servigo (9) no veiculo ndo é severamente
pressionado. Referido pressionamento severo poderia
corresponder para um deslocamento de mais do que 25 % de um
deslocamento possivel total de referido pedal de freio de
servigco (9).

A fungdo para diminuigdo de referido primeiro limite
de velocidade rotacional de motor em concordidncia com a
presente invengdo, pode ser utilizada em ambas as relacdes
de velocidade de engrenagem alta ou baixa engatadas.

A Figura 2 mostra um aparelho (500) em concordancia
com uma concretizagcdo da presente invencéo, compreendendo
uma memdéria ndo volatil (520), um processador (510) e uma
memdéria de leitura e de escrita (560). A memdéria (520)
possui uma primeira parte de meméria (530), na qual um
programa de computador para controle do aparelho (500) esta
armazenado. O programa de computador na parte de memdria
(530) para controle do aparelho (500) pode ser um sistema
operacional.

O aparelho (500) pode ser embutido em, por exemplo,
uma unidade de controle, tal como a unidade de controle de

transmissdo (16). A unidade de processamento de dados (510)
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pode compreender, por exemplo, um microcomputador.

A memdéria (520) também possui uma segunda parte de
memdria (540), na gqual wum programa para controle do
desengate de embreagem em concorddncia com a presente
invengdo é armazenado. Em uma concretizacdo alternativa da
presente invencdo, o programa para controle do desengate de
embreagem é armazenado em um meio separado de armazenamento
de dados ndo volatil (550), tal como, por exemplo, um CD ou
uma memdria semicondutora permutdvel. O programa pode ser
armazenado de uma forma executdvel ou em um estado
comprimido.

Quando é estabelecido abaixo que a unidade de
processamento de dados (510) roda uma funcido especifica,
deveria ser evidenciado que a unidade de processamento de
dados (510) estd rodando (executando) uma parte especifica
do programa armazenado em uma memdria (540) ou uma parte
especifica do programa armazenado no meio de gravacdo nao
volatil (550).

A unidade de processamento de dados (510) é delineada
para comunicagdo com a memdria (550) através de um bus de
dados (data bus) (514). A unidade de processamento de dados
(510) ¢ também delineada para comunicacdo com a memdria
(520) através de um bus de dados (data - bus) (512). Em
adigdo, a wunidade de processamento de dados (510) ¢é
delineada para comunicag¢do com a meméria (560) através de
um bus de dados (data  bus) (511) . A unidade de

processamento de dados (510) ¢& também delineada para
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comunicagdo com um portal de dados (590) pela utilizacdo de
um bus de dados (data bus) (515).

O método em concorddncia com a presente invencao pode
ser executado pela unidade de processamento de dados (510),
pela wunidade de processamento de dados (510) rodando
(executando) o programa armazenado na memdria (540) ocu o
programa armazenado no meio de gravagdo ndo volatil (550).

A presente invengdo foi descrita com referéncia para
concretizagdes especificas, e deverd ser observado por
aqueles especializados no estado da técnica que a presente
invengdo ndo é para ser considerada como estando limitada
para estas concretizagdes exemplificativas, preferidas e
vantajosas descritas anteriormente, mas certamente, um
numero de variacdes e de modificacdes é conceptivel, e a
presente invengdo pode ser livremente variada dentro do
escopo e do espirito de protegdo das reivindicagdes de

patente posteriormente.



10

15

20

25

30

1/2

REIVINDICAGOES

1. Um método para controle de desengate de uma
embreagem automatizada (3) em um veiculo (1), onde a funcéo
primaria da embreagem (3) ¢é transmitir forca motriz a
partir de um motor de combustdo interna (2) disposto no
veiculo para um eixo de entrada de uma transmissao (4)
disposta no veiculo, e onde velocidade rotacional de motor
é controlada através de um controle de acelerador (13),
referido método sendo caracterizado pelo fato de que uma
diminuicdo de um primeiro limite de velocidade rotacional
de motor, no qual a embreagem (3) é desengatada, é iniciada
sobre sensoriamento de que o veiculo (1) estd viajando em
uma encosta em declive e deslocamento zero do controle de

acelerador (13).

2. O método de acordo com a reivindicacdo 1,
caracterizado pelo fato de que referido primeiro limite de
velocidade rotacional de motor ¢é diminuido para uma
velocidade de motor que estd abaixo de onde um, no veiculo
(1) disposto, regulador de velocidade sem carga de motor
(20) ¢é ativado e comega a injetar combustivel para o

referido motor de combustdo interna (2).

3. O método de acordo com a reivindicacdo 1,
caracterizado pelo fato de que referido primeiro limite de
velocidade rotacional de motor ¢é diminuido para uma
velocidade onde um, no veiculo (1) disposto, regulador de
velocidade sem carga de motor (20) injeta uma quantidade de
combustivel correspondendo para um torque de motor positivo
que 1iguala retardamento corrente de torque de motor
negativo de maneira que torque de saida total a partir do

motor de combustdo interna (2) é aproximadamente zero.
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4. O método de acordo com a reivindicacdo 1,
caracterizado pelo fato de que referida diminuicdo de um
primeiro limite de velocidade rotacional de motor é somente
iniciado sobre sensoriamento adicional de que um pedal de
freio de servico (9) no veiculo (1) ¢ ligeiramente

pressionado ou ndo é pressionado nem um pouco.

5. 0 método de acordo com as reivindicacdes
precedentes, caracterizado pelo fato de que referido
pressionamento ligeiro corresponde para um deslocamento de
até 25 % de um deslocamento total possivel de referido

pedal de freio de servicgco (9).

6. Um programa de computador compreendendo um cddigo
de programa para execugdo do método conforme definido na
reivindicagdo 1, caracterizado pelo fato de que ¢é quando
referido programa de computador é executado em um

computador.

7. Um produto de programa de computador compreendendo
um cédigo de programa, armazenado sobre um meio (midia) de
leitura por computador, para execugdo do método conforme
definido na reivindicagdo 1, caracterizado pelo fato de que
€ quando referido programa de computador é executado no

computador.

8. Um produto de programa de computador diretamente
carregavel para uma meméria interna em um computador,
produto de programa de computador gque compreende um
programa de computador para execucdo do método conforme
definido na reivindicac&o 1, caracterizado pelo fato de que
€ quando referido programa de computador sobre o produto de

programa de computador é executado no computador.
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RESUMO
"UM METODO PARA CONTROLE DE DESENGATE pE UMA EMBREAGEM

AUTOMATIZADA EM UM VEICULO“

5 . A presente _invengdo se& referg a um método pai'ra:
. controle de desengate de uma embreégem‘ automatizada (3) em
um veiculo (1).
Em concordancia com a present';e invengao, uma
diminuig¢do de um primeiro limite de'velocidade _rotacional
10 d,e'r;lotor, no qual a embreagem (3) é desengatada, é in_iciada\
sobre sensoriamento de: ' - v1agem do Velculo (1) em-uma
encosta’ em -declive; - de-slocamento zero .do cont/role _dé
acelerador (lé)f. -
Referido primeiro limite de velocidade rotacional de
15 motor €& diminuido »parak. uma’ velocidade onde um, no veichlo
(1D)\ disposté,’ regulador de veloc1dade sem carga' de” motor
(20) injeta uma quantldade de, combustivel correspondendo a .
Qm torque de "lmotor posi’tivo que iguala, retardamento
. corrente de torque de motor negativo vde maneira que tbrque
20 de —saida,totai~a partir do motor de’ combustao’ int‘e'rna (2) é,

}

aproximadamente zero.
O efeito de aceleragdo de veiculo devido a «queda de

torque de frenagem de motor quando a embreagem é

=~ i
desengatada .ird ser eliminado.
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