QE81STs 12 Patentskrift w0 SE 538 893 C2

&
(J\Z\ ?,
o hid bdd -
e o
\z/ w ;_" (21) Patentansdkningsnummer: 1351186-0 (51) Int.Cl.:
“Z _ *2:7 (45) Patent meddelat: 2017-01-31 B60W 40/06 (2012.01)
y,/b, ,)>ﬁ\ (41) Ansokan allmant tillganglig: 2015-04-09 B60W 30/02 (2012.01)
d e ) (22) Ingivningsdag: 2013-10-08 B60W 50/14 (2012.01)
. (24) Lopdag: 2013-10-08
Sve”ge (30) Prioritetsuppgifter:
(73) Patenthavare: Scania CV AB, , 151 87 Sddertélje SE
(72) Uppfinnare: Emil LUNDGREN, Stockholm SE
(74) Ombud: Eva Frendh, Scania CV AB, 151 87, Stdertélje SE
(54) Benamning: System samt forfarande for anpassning av ett fordons framfart till

underlagskaraktéristika

(56) Anférda publikationer: WO 2009037715 A1 - US 6202020 B1 - GB 2448385 A - US 20100282209 A1
- DE 102012017569 A1 - WO 2011054363 A1 - US 20070208484 A1 - WO
2013122065 A1

(67) Sammandrag:

Uppfinningen hanfor sig till ett férfarande fér anpassning av ett fordons
framfart till underlagskaraktéristika.

Férfarandet innefattar stegen att:
- avkénna en vagbanestruktur, och

- i beroende av den salunda avkanda végbanestrukturen vidtaga atminstone
en atgard fér anpassning av fordonets framfart.

Uppfinningen avser ocksa en datorprogramprodukt innefattande programkod
(P) for en dator (200; 210) fér att implementera ett forfarande enligt
uppfinningen. Uppfinningen avser ocksd ett system anpassning av eft
fordons framfart till underlagskaraktaristika och ett motorfordon som &r
utrustat med systemet.
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System samt forfarande for anpassning av ett fordons framfart till

underlagskaraktiristika

TEKNISKT OMRADE

Foreliggande uppfinning avser ett forfarande for anpassning av ett fordons
framfart till underlagskaraktéaristika. Uppfinningen avser ocksa en
datorprogramprodukt innefattande programkod fér en dator for att
implementera ett forfarande enligt uppfinningen. Uppfinningen avser ocksa
ett system for anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika

samt ett motorfordon som &r utrustat med anordningen.

BAKGRUND

Vissa fordon framférs ibland pa undermaliga vagar. Detta kan t ex gélla
fordon som framfors i skog, i gruvor eller pa daliga vagar som har delar av

vagbanan tackt av haligheter eller ojamnheter.

Da ett fordon framfors pa en undermalig vag finns stor risk for att delar av
fordonet gar sénder pa grund av de krafter fordonet utsatts for. Detta medfor

kostnader i tid for underhall.

Det finns aven risk for att en férare upplever obehag da fordonet fardas pa en
undermalig vag.

GB 2445836, US8050839, DE102008042550 beskriver olika metoder for att
detektera en dalig vag.
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SAMMANFATTNING AV UPPFINNINGEN

Ett syfte med foreliggande uppfinning ar att tillhandahalla ett nytt och
fordelaktigt forfarande for anpassning av eft fordons framfart till

underlagskaraktaristika.

Ett annat syfte med uppfinningen ar att tillhandahalla en nytt och férdelaktigt
system och ett nytt och fordelaktigt datorprogram for anpassning av ett
fordons framfart till underlagskaraktaristika.

Yiterligare ett syfte med uppfinningen ar att tilhandahalla ett forfarande, ett
system och ett datorprogram for att astadkomma en tillférlitlig anpassning av

ett fordons framfart till underlagskaraktaristika.

Vissa syften uppnas med ett férfarande och eft system enligt de bifogade
oberoende kraven igp_aﬂpassnmg—av——eﬁ—ie%de%—imaﬁ——ﬂ“

N ata J A No udaVa 4 Ac mad af

system—enligt—patentkrav—14-—Fordelaktiga utforingsformer anges i de
beroende patentkraven.

Enligt en aspekt av foreliggande uppfinning tilhandahalls ett forfarande for
anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika innefattande
stegen att:

- avkanna en vagbanestruktur, och

- i beroende av den salunda avkénda vagbanestrukturen vidtaga atminstone

en atgard fér anpassning av fordonets framfart.

D& fordonets framfart anpassas efter en avkand véagbanestruktur skyddas
fordonet fran att utsattas for krafter som kan orsaka att delar av fordonet gar
sonder eller slits pa ett odnskat sétt. Fordonets hastighet kan harvid minskas
till en hastighet som ar anpassad till vagbanans ojamnheter. Enligt ett
exempel kan fordonets hastighet istéllet Gkas for att pa sa satt utsatta
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fordonet for sa sma krafter som mojligt. En 6kning av hastigheten kan vara
lampligt da vagbanestrukturen ar av den typen att en hogre hastighet medfor

att fordonet haller sig ovanfor ojamnheter.

Enligt en aspekt av foéreliggande uppfinning tillhandahalls ett forfarande for
anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika, varvid den
salunda avkanda vagbanestrukturen laggs till grund fér en klassificering av

vagbanestrukturen utvisande en vagbanans ojamnhet.

Genom att klassificera vagbanestrukturen kan en noggrann styrning av
fordonets framfart erhdllas, och fordonets framfart kan anpassas pa ett
sadant satt att fordonet inte utsétts for stora krafter, men samtidigt anpassas

framfarten sa att tidsforlusten blir sa liten som maijligt.

Enligt en aspekt av foéreliggande uppfinning tillhandahalls ett forfarande for
anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika, varvid namnda
atminstone en atgard inbegriper atminstone en av atgarderna:

- avge varningssignal till fordonets operatér;

- reducera fordonets hastighet;

- 6ka fordonets hastighet.

Enligt en utforingsform far féraren en varningssignal om fordonet framférs vid
en olamplig hastighet. Enligt en utféringsform far foraren direktiv angaende
vilken hastighet som ska hallas. Enligt en annan utféringsform reduceras
fordonets hastighet automatiskt till en forutbestamd niva. Enligt en

utforingsform dkas fordonets hastighet automatiskt till en forutbestamd niva.

Denna styrning av hastighet kan ske genom att begransa motorns maximalt
tillgangliga moment. Hastighetsstyrningen kan enligt en utféringsform tvinga
en automatisk vaxellada att vaxla ner till en forutbestamd véaxel vilken tillater

en forutbestdmd maximal hastighet. Enligt en utféringsform kan ett
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bromsande moment appliceras pa fordonet med hjalp av fordonets

bromssystem.

Enligt en aspekt av foreliggande uppfinning tillhandahalls ett forfarande for
anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika, varvid namnda

atminstone en atgard relateras till den salunda utférda klassificeringen av

vagbanestruktur.

Enligt en aspekt av foreliggande uppfinning tillhandahalls ett forfarande for
anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika, varvid namnda
atminstone en atgard relateras till sdval den salunda utforda klassificeringen

av vagbanestruktur som till fordonets hastighet.

Enligt en utféringsform aktiveras det uppfinningsmassiga forfarandet da

fordonet framfors vid eller 6ver en forutbestamd hastighet.

Enligt en utféringsform aktiveras det uppfinningsmassiga forfarandet da

fordonet framfors vid eller under en forutbestamd hastighet.

Enligt en utforingsform relateras atgarden som vidtages till fordonets
hastighet saval som till vagbanestrukturens klassificering. Detta medfér att
endast da fordonets hastighet ar olamplig for vagbanestrukturens
klassificering vidtages en atgard.

Enligt en aspekt av foreliggande uppfinning tillhandahalls ett forfarande for
anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika, varvid
vagbanestrukturen fortlopande avkadnnes medelst atminstone en anordning

for detektering av vinkelutslag i fordonets styrningssystem.

Enligt en aspekt av foreliggande uppfinning tillhandahalls ett forfarande for
anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika, varvid
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vagbanestrukturen intermittent avkannes medelst atminstone en anordning

for detektering av vinkelutslag i fordonets styrningssystem.

I vissa fordon finns en anordning for detektering av vinkelutslag, en
rattvinkelgivare, installerad. Denna anvands i ett sd kallat ESP-system
(Electronic Stability Programme) for att bland annat undvika sladd hos
fordonet. Genom att anvanda denna anordning aven till en fortidpande eller
intermittent avkanning av en vagbanestruktur behévs inga extra anordningar
installeras for att erhalla information angdende vagbanestrukturen. Detta

medfor ett kostnadseffektivt system.

Enligt en aspekt av foreliggande uppfinning tillhandahalls ett forfarande for
anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika, varvid
vagbanestrukturen fortidpande avkannes medelst atminstone en anordning

for detektering av kraftutslag i fordonets styrningssystem.

Enligt en aspekt av foreliggande uppfinning tillhandahalls ett forfarande for
anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika, varvid
vagbanestrukturen intermittent avkadnnes medelst atminstone en anordning

for detektering av kraftutslag i fordonets styrningssystem.

Enligt en aspekt av féreliggande uppfinning tillhandahalls ett forfarande for
anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika, varvid
vagbanestrukturen fortidpande avkannes medelst atminstone en anordning

for detektering av vridmoment i fordonets styrningssystem.

Enligt en aspekt av foreliggande uppfinning tillhandahalls ett forfarande for
anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika, varvid
vagbanestrukturen intermittent avkannes medelst atminstone en anordning

for detektering av vridmoment i fordonets styrningssystem.
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Enligt en aspekt av foreliggande uppfinning tillhandahalls ett forfarande for
anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika, varvid
vagbanestrukturen fortlopande avkdnnes medelst atminstone en
accelerometeranordning for avkanning av fordonsrorelser sdsom t ex

vibrationer.

Enligt en aspekt av foreliggande uppfinning tillhandahalls ett forfarande for
anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika, varvid
vagbanestrukturen fortlopande avkdnnes medelst atminstone en

avstandsgivare for detektering av fordonsrorelser.

Enligt en aspekt av foreliggande uppfinning tillhandahalls ett férfarande for
anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika, varvid
vagbanestrukturen intermittent avkdnnes medelst atminstone en

avstandsgivare for detektering av fordonsrérelser.

Enligt en aspekt av foreliggande uppfinning tillhandahalls ett férfarande for
anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktéristika, varvid
vagbanestrukturen fortidpande avkannes medelst vibrationsavkanningsorgan

for detektering av vibrationer hos fordonets stotdampararrangemang.

Enligt en aspekt av foreliggande uppfinning tillhandahalls ett forfarande for
anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika, varvid
vagbanestrukturen intermittent avkéannes medelst vibrationsavkanningsorgan

for detektering av vibrationer hos fordonets stétdampararrangemang.

Enligt en aspekt av foreliggande uppfinning tillhandahalls ett forfarande for
anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika, varvid
vagbanestrukturen fortlépande avkannes medelst en branslenivagivare i form
av nivaférandringar hos bransle i fordonets branslebehallare.
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Enligt en aspekt av féreliggande uppfinning tillhandahalls ett forfarande for
anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika, varvid
vagbanestrukturen intermittent avkédnnes medelst en branslenivagivare i form

av nivaférandringar hos bransle i fordonets branslebehallare.

Enligt en aspekt av foreliggande uppfinning tillhandahalls ett forfarande for
anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika, varvid den
specifika vagbanans salunda avkanda struktur rapporteras externt for

registrering.

Genom att rapportera vagbanans avkadnda struktur externt kan ett fordon

utnyttja denna information och i férhand sanka farten da fordonet narmar sig

en stracka som kraver en lag hastighet av ett fordon.

Genom att rapportera vagbanans avkanda struktur externt kan ett fordon
utnyttja denna information och i férhand 6ka farten da fordonet narmar sig en

stracka som kraver en hég hastighet av ett fordon.

Forfarandet kan implementeras i existerande motorfordon. Programkod for
anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika enligt
uppfinningen kan installeras i en styrenhet hos fordonet vid tillverkning av
detsamma. En kbpare av fordonet kan saledes fa mojlighet att valja
forfarandets funktion som ett tillval. Alternativt kan programkod innefattande
programkod for att utféra det innovativa forfarandet for anpassning av ett
fordons framfart till underlagskaraktaristika installeras i en styrenhet hos
fordonet vid uppgradering vid en servicestation. | detta fall kan programkoden

laddas in i ett minne i styrenheten.

Programkod fér anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktéaristika
kan uppdateras eller bytas ut. Vidare kan olika delar av programkoden for
felsbkning vid ett system for anpassning av ett fordons framfart il



10

15

20

25

30

underlagskaraktaristika bytas ut oberoende av varandra. Denna moduldra

konfiguration ar fordelaktig ur ett underhallsperspektiv.

Enligt en aspekt av foreliggande uppfinning tillhandahalls ett system for
anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika innefattande:
-organ for avkanning av en vagbanestruktur, och

-organ for att, i beroende av den sdlunda avkdnda vagbanestrukturen,

vidtaga atminstone en atgard for anpassning av fordonets framfart.

Systemet kan innefatta:
- organ for att klassificera vagbanestrukturen utvisande en vagbanas

ojamnhet pa basis av den salunda avkanda vagbanestrukturen.

Systemet kan innefatta atminstone ett av féljande:
- organ for att avge varningssignal till fordonets operator;
- organ for att reducera fordonets hastighet;

- organ for att 6ka fordonets hastighet.

Systemet kan innefatta:
- organ for att fortldpande avkanna vagbanestruktur genom detektering av

vinkelutslag i fordonets styrsystem.

Systemet kan innefatta:
- organ for att fortldpande avkanna vagbanestruktur genom detektering av

kraftutslag i fordonets styrsystem.
Systemet kan innefatta:
- organ for att intermittent avkdnna vagbanestruktur genom detektering av

kraftutslag i fordonets styrsystem.

Systemet kan innefatta:
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- organ for att fortlbpande avkanna vagbanestruktur genom detektering av

vridmoment i fordonets styrsystem.

Systemet kan innefatta:
- organ for att intermittent avkdnna vagbanestruktur genom detektering av

vridmoment i fordonets styrsystem.

Systemet kan innefatta:

- atminstone en accelerometeranordning foér att fortlopande avkénna

vagbanestruktur genom detektering av fordonsroérelser.

Systemet kan innefatta:
- atminstone en accelerometeranordning for att intermittent avkénna

vagbanestruktur genom detektering av fordonsrorelser.

Systemet kan innefatta:
- atminstone en avstandsgivare for att fortldpande avkanna vagbanestruktur

genom detektering av fordonsrérelser.

Systemet kan innefatta:
- atminstone en avstandsgivare for att intermittent avkanna vagbanestruktur

genom detektering av fordonsrorelser.

Systemet kan innefatta:
- atminstone en vibrationsavkanningsorgan for fortiopande detektering av

vibrationer hos fordonets stétdampararrangemang.
Systemet kan innefatta:
- atminstone en vibrationsavkanningsorgan for intermittent detektering av

vibrationer hos fordonets stétdampararrangemang.

Systemet kan innefatta:
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- atminstone en branslenivagivare for att fortlbpande avkanna

nivaférandringar hos bransle i fordonets brénslebehallare.

Systemet kan innefatta:
- atminstone en branslenivagivare for att intermittent avkanna

nivaforandringar hos bransle i fordonets branslebehallare.

Systemet kan innefatta:
- organ for att rapportera den avkadnda vagbanestrukturen externt for

registrering.

Ovanstaende syften uppnds ocksd med ett motorfordon som innefattar
systemet for anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika.

Motorfordonet kan vara en lastbil, buss eller personbil.

Enligt en aspekt av uppfinningen tillhandahalls ett datorprogram for
anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika, dar namnda
datorprogram innefattar programkod for att orsaka en elektronisk styrenhet
eller en annan dator ansluten till den elektroniska styrenheten att utféra

stegen enligt nagot av patentkraven 1-13.

Enligt en aspekt av uppfinningen tillhandahalls ett datorprogram for
anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika, dar namnda
datorprogram innefattar programkod lagrad pa ett, av en dator lasbart,
medium for att orsaka en elektronisk styrenhet eller en annan dator ansluten
til den elektroniska styrenheten att utfora stegen enligt nagot av

patentkraven 1-13.

Enligt en aspekt av uppfinningen tillhandahalls en datorprogramprodukt
innefattande en programkod lagrad pa ett, av en dator lasbart, medium for att

utféra forfarandestegen enligt nagot av patentkraven 1-13, nar namnda
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programkod koérs pa en elektronisk styrenhet eller en annan dator ansluten till

den elektroniska styrenheten.

Ytterligare syften, fordelar och nya sardrag hos den féreliggande
uppfinningen kommer att framga for fackmannen av foljande detaljer, liksom
via utdvning av uppfinningen. Medan uppfinningen ar beskriven nedan, bor
det framga att uppfinningen inte ar begransad till de specifika beskrivna
detaljerna. Fackméan som har tillgang till larorna hari kommer att kdnna igen
ytterligare applikationer, modifieringar och inférlivanden inom andra

omraden, vilka &r inom omfanget fér uppfinningen.

OVERSIKTLIG BESKRIVNING AV RITNINGARNA

For en mer komplett forstaelse av foreliggande uppfinning och ytterligare
syften och fordelar darav, gors nu hanvisning till foljande detaljerade
beskrivning som ska lasas tillsammans med de atféljande ritningarna dar lika

héanvisningsbeteckningar avser lika delar i de olika figurerna, och i vilka:

Figur 1 schematiskt illustrerar ett fordon, enligt en utféringsform av
uppfinningen;

Figur 2 schematiskt illustrerar ett system for anpassning av ett fordons
framfart till underlagskaraktaristika, enligt en utféringsform av uppfinningen;
Figur 3a schematiskt illustrerar ett styrningssystem enligt en utforingsform av
uppfinningen;

Figur 3b schematiskt illustrerar ett styrningssystem enligt en utforingsform av
uppfinningen;

Figur 3c schematiskt illustrerar ett styrningssystem enligt en utféringsform av
uppfinningen;

Figur 4 schematiskt illustrerar ett diagram enligt en utféringsform av
uppfinningen;

Figur 5a schematiskt illustrerar ett floddesschema 6ver ett forfarande, enligt en
utféringsform av uppfinningen;
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Figur 5b i ytterligare detalj schematiskt illustrerar ett flodesschema over ett
forfarande, enligt en aspekt av uppfinningen;
Figur 6 schematiskt illustrerar en dator, enligt en utforingsform av

uppfinningen.

DETALJERAD BESKRIVNING AV FIGURERNA

Med hanvisning till Figur 1 visas en sidovy av ett fordon 100. Det
exemplifierade fordonet 100 bestar av en dragbil 110 och en sldpvagn 112.
Fordonet kan vara ett tungt fordon, sasom en lastbil eller en buss. Fordonet

kan alternativt vara en personbil.

Hari hanfor sig termen “"l1ank” till en kommunikationslank som kan vara en
fysisk ledning, sdsom en opto-elektronisk kommunikationsledning, eller en
icke-fysisk ledning, sasom en tradios anslutning, till exempel en radio- eller

mikrovagslank.

Med hanvisning till Figur 2 visas ett system 299 hos fordonet 100. Systemet
299 kan vara anordnat i dragbilen 110. Systemet 299 kan utgéra en del av ett
system for anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika eller
inbegripa ett system for anpassning av ett fordons framfart Htill

underlagskaraktaristika.

Systemet innefattar en forsta styrenhet 200 samt en andra styrenhet 210.

Systemet kan innefatta ett organ 220 for detektering av vinkelutslag i
fordonets styrningssystem. Namnda organ 220 a&ar anordnat for
kommunikation med den férsta styrenheten 200 via en lank L220. Namnda
organ 220 ar anordnat att fortldpande eller intermittent detektera vinkelutslag
i fordonets styrningssystem och skicka signaler S220 innefattande

information om namnda detekterade vinkelutslag via lanken L220 till den
forsta styrenheten 200.
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Systemet kan innefatta ett organ 230 for detektering av kraftutslag i fordonets
styrningssystem. Namnda organ 230 ar anordnat for kommunikation med
den forsta styrenheten 200 via en lank L230. Namnda organ 230 ar anordnat
att fortlbpande eller intermittent detektera kraftutslag i fordonets
styrningssystem och skicka signaler S230 innefattande information om
namnda detekterade kraftutslag via lanken L230 till den forsta styrenheten
200.

Systemet kan innefatta ett organ 240 for detektering av vridmomentutslag i
fordonets styrningssystem. Namnda organ 240 &r anordnat for
kommunikation med den forsta styrenheten 200 via en lank L240. Namnda
organ 240 ar anordnat att fortidpande eller intermittent detektera
vridmomentutslag i fordonets styrningssystem och skicka signaler S240
innefattande information om namnda detekterade vridmomentutslag via
lanken L240 till den férsta styrenheten 200.

Systemet kan innefatta en accelerometeranordning 250 for avkanning av
fordonsrorelser. Namnda accelerometeranordning 250 &r anordnad for
kommunikation med den férsta styrenheten 200 via en lank L250. Namnda
accelerometeranordning 250 kan vara placerad pa olika positioner hos ett
fordon. Enligt en utféringsform ar namnda accelerometeranordning 250
placerad hos en axelbalk. Enligt en utforingsform ar namnda
accelerometeranordning 250 placerad hos fordonets chassi. Enligt en
utforingsform ar nadmnda accelerometeranordning 250 placerad hos
fordonets hytt. Namnda accelerometeranordning 250 &r anordnad att
fortlopande eller intermittent detektera acceleration i olika riktningar hos
fordonet och skicka signaler L250 innefattande information om namnda
detekterade acceleration via lanken L250 till den forsta styrenheten 200.

Systemet kan innehdlla en avstandsgivare 260 for detektering av

fordonsrorelser. Namnda avstandsgivare 260 ar anordnad for kommunikation
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med den forsta styrenheten 200 via en lank L260. NAmnda avstandsgivare
260 kan vara placerad pa olika positioner hos ett fordon. Enligt en
utféringsform ar namnda avstandsgivare 260 placerad hos en axelbalk.
Namnda avstandsgivare detekterar enligt denna utféringsform fortlopande
avstandet mellan axelbalken och chassi. Enligt en utféringsform ar namnda
avstandsgivare 260 placerad hos fordonets chassi. Namnda avstandsgivare
detekterar enligt en utforingsform fortidbpande avstandet mellan chassi och
axelbalken eller alternativt mellan chassi och hytt. Enligt en utféringsform ar
namnda avstandsgivare 260 placerat hos fordonets hytt. Namnda
avstandsgivare detekterar enligt denna utféringsform fortlbpande eller
intermittent avstandet mellan hytt och chassi. NAamnda avstandsgivare 260 ar
anordnad att fortlépande eller intermittent detektera avstandet mellan olika
fordonsdelar hos fordonet och skicka signaler S260 innefattande information
om ndmnda detekterade avstand via lanken L260 till den forsta styrenheten
200.

Systemet kan innehalla ett vibrationsavkanningsorgan 270 for att fortiopande
detektera vibrationer hos fordonets stétddmpararrangemang. Namnda
vibrationsavkénningsorgan 270 ar anordnat for kommunikation med den
forsta styrenheten 200 via en ldnk L270. Namnda vibrationsavkanningsorgan
270 kan vara placerat hos en stotdampare hos fordonet. Namnda
vibrationsavkanningsorgan 270 ar anordnat att fortldpande eiler intermittent
detektera vibrationer hos fordonets stétdampararrangemang. Namnda
vibrationsavkéanningsorgan 270 ar anordnat att fortidpande eller intermittent
skicka signaler S270 innefattande information om namnda detekterade

vibrationer via lanken L270 till den foérsta styrenheten 200.

Namnda vibrationsavkénningsorgan 270 ar enligt en utforingsform en
avstandsgivare som detekterar avstandet mellan valda fordonsdelar.
Namnda vibrationsavkénnarorgan 270 inbegriper enligt en utféringsform en
accelerometer som detekterar fordonsrorelser. Namnda fordonsrorelser ar
enligt en utféringsform vibrationer hos fordonet. Namnda fordonsrorelser ar
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enligt en utforingsform rorelser i en forutbestamd riktning, exempelvis

vinkelratt mot underlaget.

Systemet kan innehadlla en branslenivagivare 280 for att fortlopande avkanna
nivaférandringar hos bransle i en branslebehallare hos fordonet 100.
Namnda branslenivagivare 280 ar anordnad for kommunikation med den
forsta styrenheten 200 via en ldnk L280. Ndmnda branslenivagivare &ar
placerad hos fordonets brénslebehallare. Namnda branslenivagivare 280 &r
anordnad att fortldpande eller intermittent detektera nivaforandringar hos
bransle i fordonets branslebehallare och skicka signaler S280 innefattande
information om ndmnda detekterade nivaforandringar via lanken L280 till den

forsta styrenheten 200.

Systemet kan innefatta en enhet 290 anordnad att avge en varningssignal till
en operator. Namnda enhet 290 ar anordnad for kommunikation med den
forsta styrenheten 200 via en lank L290. Namnda enhet 290 kan enligt en
utforingsform innefatta en lampa. Namnda enhet 290 kan enligt en

utforingsform innefatta en hogtalare.

Enligt ett utférande ar den forsta styrenheten 200 och/eller den andra
styrenheten 210 anordnad att klassificera vagbanestrukturen utvisande en
vagbanans ojamnhet. Detta kan ske medelst en inlagrad berakningsmodell.
Enligt en utféringsform kan vagbanestrukturen klassificeras i 5 olika klasser.
Enligt en utféringsform kan vagbanestruktur klassificeras i 2 olika klasser.
Enligt en utféringsform kan vagbanestrukturen klassificeras i 1-20 olika
klasser.

Den forsta styrenheten 200 och/eller den andra styrenheten 210 kan vara
anordnad att klassificera ndmnda vagbanestruktur pa basis av ndmnda
detekterade vinkelutslag i fordonets styrningssystem.
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Den forsta styrenheten 200 och/eller den andra styrenheten 210 kan vara
anordnad att klassificera namnda vagbanestruktur pa basis av namnda

detekterade kraftutslag i fordonets styrningssystem.

Den forsta styrenheten 200 och/eller den andra styrenheten 210 kan vara
anordnad att klassificera ndmnda vagbanestruktur pa basis av ndmnda

detekterade vridmoment i fordonets styrningssystem.

Den forsta styrenheten 200 och/eller den andra styrenheten 210 kan vara
anordnad att klassificera namnda vagbanestruktur pa basis av
fordonsrorelser avkdnda medelst atminstone en accelerometeranordning
250.

Den forsta styrenheten 200 och/eller den andra styrenheten 210 kan vara
anordnad att klassificera namnda vagbanestruktur pa basis av

fordonsrorelser avkdnda medelst atminstone en avstandsgivare 260.

Den forsta styrenheten 200 och/eller den andra styrenheten 210 kan vara
anordnad att klassificera namnda vagbanestruktur pa basis av
fordonsrorelser avkanda medelst ett vibrationsavkanningsorgan 270 for

detektering av vibrationer hos fordonets stétdampararrangemang.

Den forsta styrenheten 200 och/eller den andra styrenheten 210 kan vara
anordnad att klassificera namnda vagbanestruktur pa basis av
fordonsrorelser avkanda medelst en branslenivagivare 280 for detektering av

nivaférandringar hos bransle i fordonets branslebehallare.

Namnda klassificering kan ske pa basis av atminstone en av ovan namnda

parametrar.

Den forsta styrenheten 200 ar anordnad att anpassa ett fordons framfart till
underlagskaraktaristika innefattande stegen att:
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- avkanna en vagbanestruktur, och
- i beroende av den salunda avkdnda vagbanestrukturen vidtaga atminstone

en atgard for anpassning av fordonets framfart.

Den forsta styrenheten 200 ar anordnad att anpassa ett fordons framfart till
underlagskaraktaristika, varvid den salunda avkdnda vagbanestrukturen
laggs till grund fér en klassificering av vagbanestrukturen utvisande en

vagbanans ojamnhet.

Den forsta styrenheten 200 ar enligt ett exempel anordnad att automatiskt
anpassa ett fordons framfart till underlagskaraktaristika, varvid den salunda
avkanda vagbanestrukturen laggs till grund for en klassificering av

vagbanestrukturen utvisande en vagbanans ojamnhet.

Den forsta styrenheten 200 &r anordnad att anpassa ett fordons framfart till
underlagskaraktaristika, varvid namnda atminstone en atgard inbegriper
atminstone en av atgarderna:

- avge varningssignal till fordonets operator;

- reducera fordonets hastighet;

- Oka fordonets hastighet.

Den forsta styrenheten 200 kan vara anordnad att automatiskt anpassa ett
fordons framfart till underlagskaraktaristika, varvid namnda atminstone en
atgard inbegriper atminstone en av atgardema:

- avge varningssignal till fordonets operator;

- automatiskt reducera fordonets hastighet;

- automatiskt dka fordonets hastighet.

Den forsta styrenheten 200 ar anordnad att anpassa ett fordons framfart till
underlagskaraktaristika, varvid namnda atminstone en atgard relateras till

den salunda utférda klassificeringen av vagbanestruktur.
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Enligt ett utféorande ar den forsta styrenheten 200 och/eller den andra
styrenheten 210 anordnad att, d& vagbanan klassats i en viss forutbestamd
klass, skicka en signal S290 till en enhet 290. Namnda signal S290 kan enligt
en utféringsform styra enheten 290 att skicka ut en varningssignal i form av
en ljudsignal. Namnda signal S290 kan enligt en utféringsform styra enheten
290 att skicka ut ett ljus. Enligt en utféringsform kan nadmnda signal S290

styra enheten att skicka ut ett blinkande ljus.

Enligt ett utférande ar den forsta styrenheten 200 och/eller den andra
styrenheten 210 anordnad att, dd vagbanan klassats i en viss forutbestamd
klass, automatiskt sanka hastigheten hos fordonet till en férutbestamd
hastighet anpassad efter vagbanestrukturen. Namnda sankning kan ske
genom att den forsta styrenheten och/eller den andra styrenheten begransar
motorns maximalt tillgangliga moment. Namnda sankning kan ske genom att
styrenheten 200, 210 tvingar véaxelladan att anta en forutbestamd véxel
vilken tillater en forutbestamd maximal hastighet anpassad efter den avkanda
vagbanestrukturen. Enligt en utféringsform kan styrenheten 200, 210 tillse att

ett bromsande moment appliceras hos fordonets bromsar.

Den forsta styrenheten 200 ar anordnad att anpassa ett fordons framfart tili
underlagskaraktaristika, varvid namnda atminstone en atgard relateras till
saval den salunda utforda klassificeringen av vagbanestruktur som till
fordonets hastighet.

Enligt en utféringsform vidtaga endast en atgard for anpassning av fordonets

framfart da fordonets hastighet dverstiger en forutbestamd hastighet.

Den forsta styrenheten 200 ar anordnad att anpassa ett fordons framfart till
underlagskaraktaristika, varvid vagbanestrukturen fortlopande eller
intermittent avkannes medelst atminstone en anordning for detektering av

vinkelutslag i fordonets styrningssystem.
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Att avkanna vagbanestrukturen kan innebara att vagbanestrukturen beraknas
med hjalp av en detekterad parameter, dar namnda detekterade parameter t
ex kan inbegripa vinkelutslag i fordonets styrningssystem. Enligt en
utféringsform kan véagbanestrukturen modelleras fram eller uppskattas med
hjalp av den detekterade parametern. Dessa olika utféringsformer ryms i

begreppet att avkanna vagbanestrukturen.

Den forsta styrenheten 200 ar anordnad att anpassa ett fordons framfart till
underlagskaraktaristika, varvid vagbanestrukturen fortibpande eller

intermittent avkannes medelst atminstone en anordning for detektering av

rattutslag.

Den forsta styrenheten 200 ar anordnad att anpassa ett fordons framfart till
underlagskaraktaristika, varvid vagbanestrukturen fortlopande eller
intermittent avkédnnes medelst atminstone en anordning for detektering av

kraftutslag i fordonets styrningssystem.

Den forsta styrenheten 200 ar anordnad att anpassa ett fordons framfart till
underlagskaraktéaristika, varvid vagbanestrukturen fortlopande eller
intermittent avk&nnes medelst atminstone en anordning for detektering av

vridmoment i fordonets styrningssystem.

Den férsta styrenheten 200 &r anordnad att anpassa ett fordons framfart till
underlagskaraktaristika, varvid vagbanestrukturen fortidpande eller
intermittent avkannes medelst atminstone en accelerometeranordning for

detektering av fordonsrorelser.

Den forsta styrenheten 200 ar anordnad att anpassa ett fordons framfart till
underlagskaraktaristika, varvid vagbanestrukturen fortlbpande eller
intermittent avkédnnes medelst atminstone en avstandsgivare for detektering
av fordonsrorelser.
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Den forsta styrenheten 200 ar anordnad att anpassa ett fordons framfart till
underlagskaraktaristika, varvid véagbanestrukturen fortlopande eller
intermittent avkannes medelst vibrationsavkanningsorgan for detektering av

vibrationer hos fordonets stétdampararrangemang.

Den forsta styrenheten 200 ar anordnad att anpassa ett fordons framfart till
underlagskaraktaristika, varvid vagbanestrukturen fortldpande eller

intermittent avkdnnes medelst en branslenivagivare i form av

nivaférandringar hos bransle i fordonets branslebehallare.

Den forsta styrenheten 200 ar anordnad att anpassa ett fordons framfart till
underlagskaraktaristika, varvid den specifika vagbanans salunda avkanda

struktur rapporteras externt for registrering.

Den forsta styrenheten 200 ar anordnad for kommunikation med
presentationsorgan 400 via en lank L400. Namnda presentationsorgan 400
kan vara forefintligt anordnad i en férarhytt hos fordonet 100. Namnda
presentationsorgan 400 kan vara fast monterad i fordonet 100. Namnda
presentationsorgan 400 kan vara en mobil elektronisk enhet. Namnda

presentationsorgan 400 kan inbegripa exempelvis en visningsskarm.

Den forsta styrenheten 200 &r anordnad att medelst namnda
presentationsorgan 400 presentera en atgard avseende det
uppfinningsmassiga férfarandet for anpassning av ett fordons framfart till
underlagskaraktaristika. Den forsta styrenheten 200 ar anordnad att skicka
en signal S400 inbegripande information om ndmnda atgard via ndmnda lank
L400 till ndAmnda presentationsorgan 400.

Den forsta styrenheten 200 &r anordnad for kommunikation med en
kommunikationsenhet 410 via en lank L410. Namnda kommunikationsenhet
410 kan vara forefintig hos exempelvis en servicestation, verkstad,
akeriagare eller ett s.k. Fleet management system.
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Namnda kommunikationsenhet 410 kan vara forefintligt anordnad i en
forarhytt hos fordonet 100. Namnda kommunikationsenhet 410 kan vara fast
monterad i fordonet 100. Namnda kommunikationsenhet 410 kan vara en
mobil elektronisk enhet. Ndmnda kommunikationsenhet 410 kan inbegripa
exempelvis ett tangentbord, knappsats eller en pekskdarm. Den forsta
styrenheten 200 kan vara anordnad att styras via namnda
kommunikationsterminal 410. Enligt en utféringsform initieras det
uppfinningsmassiga foérfarandet via namnda kommunikationsterminal 410.
Enligt en utforingsform avslutas det uppfinningsméassiga férfarandet via
namnda kommunikationsterminal 410. Namnda kommunikationsterminal 410
ar anordnad att, baserat pA manuell inmatning av information, alstra och
sanda en signal S410 inbegripande information om exempelvis initiering eller
avslutande av det uppfinningsmassiga forfarandet till den férsta styrenheten
200 via ndmnda lank L410.

En andra styrenhet 210 ar anordnad fér kommunikation med den forsta
styrenheten 200 via en lank L210. Den andra styrenheten 210 kan vara
|ostagbart ansluten till den forsta styrenheten 200. Den andra styrenheten
210 kan vara en till fordonet 100 extern styrenhet. Den andra styrenheten
210 kan vara anordnad att utféra de uppfinningsmassiga férfarandestegen
enligt uppfinningen. Den andra styrenheten 210 kan anvandas for att ladda
over programkod till den forsta styrenheten 200, i synnerhet programkod for
att utfora det uppfinningsmassiga forfarandet. Den andra styrenheten 210
kan alternativt vara anordnad fér kommunikation med den forsta styrenheten
200 via ett internt natverk i fordonet. Den andra styrenheten 210 kan vara
anordnad att utféra vasentligen likadana funktioner som den forsta
styrenheten 200, sdsom t.ex. att:

- avkanna en vagbanestruktur,

- i beroende av den sélunda avkanda vagbanestrukturen vidtaga atminstone
en atgard for anpassning av fordonets framfart.
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Figur 3a illustrerar schematiskt ett styrningssystem 399 enligt en
utforingsform av uppfinningen. Namnda styrningssystem innefattar en ratt
499, en forsta lankdel 101, en styrapparat 300, en andra lankdel 201, en
forsta hjulspindel 310, en tredje lankdel 301 och en andra hjulspindel 320.
Namnda styrningssystem 399 forbinder namnda ratt 499 med fordonets hjul
(ej visade). Namnda forsta lank 101 benamns aven styrkolonn. Namnda
andra lank 201 benamns aven styrlank. Namnda tredje lank 301 benémns
aven parallelistag. Enligt en utféringsform ar ett organ 220 for att fortidpande
eller intermittent avkdnna vagbanestruktur genom detektering av vinkelutslag
placerat hos den 6évre styrkolonnen 101. Enligt en utféringsform &r ndmnda
organ 220 placerat hos den utgaende axeln pa styrapparaten 300. Enligt en
utféringsform ar namnda organ 220 placerat hos ndmnda forsta hjulspindel
310. Enligt en utféringsform ar namnda organ 220 placerat hos ndmnda
andra hjulspindel 320.

Vissa fordon har fler lankar och hjulspindlar &n exemplet illustrerat i figur 3a.
For dessa fall placeras sensorer ut pa motsvarande lampligt satt. Aven dessa

fordon ar inkluderade i det uppfinningsmassiga forfarandet.

Figur 3b illustrerar schematiskt ett styrningssystem 399 enligt en
utforingsform av uppfinningen. Namnda styrningssystem innefattar en ratt
499, en forsta lankdel 101, en styrapparat 300, en andra lankdel 201, en
forsta hjulspindel 310, en tredje lankdel 301 och en andra hjulspindeln 320.
Enligt en utforingsform ar ett organ 230 for att fortlopande eller intermittent
avkanna vagbanestruktur genom detektering av kraftutslag placerat hos
namnda andra lankdel 201. Enligt en utféringsform ar namnda organ 230

placerat hos namnda tredje lankdel 301.

Figur 3c illustrerar schematiskt ett styrningssystem 399 enligt en
utféringsform av uppfinningen. Namnda styrningssystem innefattar en ratt
499, en forsta lankdel 101, en styrapparat 300, en andra lankdel 201, en
forsta hjulspindel 310, en tredje lankdel 301 och en andra hjulspindel 320.
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Enligt en utféringsform ar ett organ 240 for att fortldpande eller intermittent
avkanna vagbanestruktur genom detektering av vridmoment placerat hos
namnda forsta lank 101. Enligt en utféringsform ar namnda organ 240

placerat hos styrapparaten 300.

Figur 4 illustrerar schematiskt ett diagram enligt en utféringsform av
uppfinningen. Namnda diagram visar amplituden A pa y-axeln som funktion
av tiden Tid pa x-axeln. Den illustrerade kurvan kan vara en kurva registrerad
av nagon av namnda organ/sensorer 220, 230, 240, 250, 260, 270, 280.
Enligt foreliggande utforingsform klassificeras vagbanestrukturen i en
forutbestamd klass, klass 2, da amplituden under ett visst forutbestamt
tidsintervall Tset 6verstiger ett forutbestamt varde Ath. Enligt en utféringsform
klassificeras vagbanestrukturen i en forutbestdmd klass da amplituden under
ett visst forutbestamt tidsintervall Tset Gverstiger ett forutbestamt varde Ath

ett forutbestamt antal ganger.

Namnda tidsintervall Tset och namnda férutbestamda varde Ath kan
anpassas efter vilken parameter som detekterats och var sensorn som
registrerat namnda parameter ar placerad. Namnda tidsintervall Tset och
namnda forutbestdmda varde Ath kan anpassas efter vilken hastighet

fordonet framfors med.

Enligt en utféringsform beaktas frekvensen hos den registrerade kurvan, dvs
antalet toppar och dalar hos kurvan under ett visst tidsintervall Tset. Da
antalet toppar och dalar under namnda tidsintervall Tset Overstiger ett

forutbestamt varde klassificeras vagbanestrukturen i en forutbestamd klass.

Enligt en utforingsform beaktas amplituden inom ett visst forutbestamt
tidintervall Tset av en registrerad kurva i ett forsta steg. Da amplituden
Overstiger ett forutbestamt varde Ath ett forutbestamt antal ganger
analyseras namnda kurva inom namnda tidsintervall Tset med avseende pa
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frekvensen. Vagbanestrukturen klassificeras i en forutbestamd klass med

avseende pa kurvans amplitud och frekvens.

Enligt en utforingsform beaktas frekvensen inom ett visst forutbestamt
tidintervall Tset av en registrerad kurva i ett forsta steg. Da frekvensen, dvs
antalet toppar och dalar under namnda tidsintervall Tset, Overstiger ett
forutbestamt varde analyseras namnda kurva inom namnda tidsintervall Tset

med avseende pa amplituden A. Vagbanestrukturen klassificeras i en

forutbestamd klass med avseende pa kurvans frekvens och amplitud.

Enligt en annan utforingsform kan vagbanestrukturen klassas in i flera olika

klasser.

Enligt en utforingsform utfors klassificering for atminstone en av namnda
parametrar, sasom t ex. vinkelutslag. Enligt en utforingsform utfors
klassificering for fler an en av ndmnda parametrar. Klassificeringen for varje
enskild parameter tas i beaktande for att bestamma en overgripande

klassificering av vagbanestrukturen.

Enligt en utféringsform avgor végbanestrukturens klass vilken atgard som

ska vidtagas.

Enligt en utforingsform avgor vagbanestrukturens klass samt fordonets

hastighet vilken atgard som ska vidtagas.

Figur 5a illustrerar schematiskt ett flicdesschema over ett forfarande for
anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika. Forfarandet
innefattar ett forsta forfarandesteg s501. Steget s501 inbegriper stegen att:

- avkanna en vagbanestruktur,

- i beroende av den salunda avkanda vagbanestrukturen vidtaga atminstone
en atgard for anpassning av fordonets framfart.

Efter steget s501 avslutas forfarandet.
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Figur 5b illustrerar schematiskt ett flocdesschema dver en del av ett férfarande

for anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika.

Foérfarandet inbegriper ett forfarandesteg s510. Forfarandesteg s510
inbegriper steget att fortldopande avkdnna parametrar beroende pa

vagbanestrukturen.

Forfarandet inbegriper vidare eft forfarandesteg s520. Namnda

forfarandesteg s520 inbegriper steget att vardera ndmnda parametrar.

Forfarandet inbegriper vidare ett forfarandesteg s530. Namnda

forfarandesteg inbegriper steget att klassificera vagbanestrukturen.

Forfarandet inbegriper vidare ett forfarandesteg s540. Namnda
forfarandesteg inbegriper steget att faststalla atgard. Namnda atgard kan
relateras till den utforda klassificeringen av vagbanestruktur. Namnda atgéard
kan relateras till den utférda klassificeringen av vagbanestruktur samt Htill

fordonets hastighet.

Forfarandet inbegriper vidare ett forfarandesteg $550. Namnda

forfarandesteg inbegriper steget att utféra namnda faststallda atgard.

Efter forfarandesteget s550 avslutas forfarandet.

Med hanvisning till Figur 6, visas ett diagram av ett utforande av en
anordning 600. Styrenheterna 200 och 210 som beskrivs med hanvisning till
Figur 2 kan i ett utférande innefatta anordningen 600. Anordningen 600
innefattar ett icke-flyktigt minne 620, en databehandlingsenhet 610 och ett
las/skriv-minne 650. Det icke-flyktiga minnet 620 har en férsta minnesdel 630
vari ett datorprogram, s& som ett operativsystem, ar lagrat for att styra
funktionen hos anordningen 600. Vidare innefattar anordningen 600 en buss-
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controller, en seriell kommunikationsport,A I/0O-organ, en A/D-omvandlare, en
tids- och datum inmatnings- och 6éverféringsenhet, en handelserdknare och
en avbrytningscontroller (ej visade). Det icke-flyktiga minnet 620 har ocksa

en andra minnesdel 640.

Det tillhandahalles ett datorprogram P som kan innefatta rutiner for

anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika

Datorprogrammet P kan innefatta rutiner for anpassning av ett fordons
framfart till underlagskaraktaristika innefattande stegen att:

- avkanna en vagbanestruktur,

- i beroende av den salunda avkénda vagbanestrukturen vidtaga atminstone

en atgard for anpassning av fordonets framfart.

Datorprogrammet P kan innefatta rutiner for anpassning av ett fordons
framfart till underlagskaraktaristika, varvid den salunda avkanda
vagbanestrukturen laggs till grund for en klassificering av vagbanestrukturen

utvisande en vagbanans ojdmnhet.

Datorprogrammet P kan innefatta rutiner for anpassning av ett fordons
framfart till underlagskaraktéristika, varvid namnda atminstone en atgard
inbegriper atminstone en av atgarderna:

- avge varningssignal till fordonets operator;

- reducera fordonets hastighet;

- 0ka fordonets hastighet.

Datorprogrammet P kan innefatta rutiner fér anpassning av ett fordons
framfart till underlagskaraktaristika, varvid namnda atminstone en atgérd

relateras till den salunda utférda klassificeringen av vagbanestruktur.

Datorprogrammet P kan innefatta rutiner for anpassning av ett fordons
framfart till underlagskaraktaristika, varvid namnda atminstone en atgérd
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relateras till saval den salunda utférda klassificeringen av vagbanestruktur

som till fordonets hastighet.

Datorprogrammet P kan innefatta rutiner for anpassning av ett fordons
framfart till underlagskaraktaristika, varvid vagbanestrukturen fortldpande
avkannes medelst atminstone en anordning for detektering av vinkelutslag i

fordonets styrningssystem.

Datorprogrammet P kan innefatta rutiner for anpassning av ett fordons
framfart till underlagskaraktaristika, varvid vagbanestrukturen fortldpande
eller intermittent avkannes medelst atminstone en anordning for detektering

av kraftutslag i fordonets styrningssystem.

Datorprogrammet P kan innefatta rutiner fér anpassning av ett fordons
framfart till underlagskaraktaristika, varvid vagbanestrukturen eller
intermittent avkannes medelst atminstone en anordning fér detektering av

vridmoment i fordonets styrningssystem.

Datorprogrammet P kan innefatta rutiner fér anpassning av ett fordons
framfart till underlagskaraktaristika, varvid vagbanestrukturen fortldpande
eller intermittent avkannes medelst atminstone en accelerometeranordning

for detektering av fordonsrorelser.

Datorprogrammet P kan innefatta rutiner for anpassning av ett fordons
framfart till underlagskaraktaristika, varvid vagbanestrukturen fortldpande
eller intermittent avkdnnes medelst atminstone en avstandsgivare for

detektering av fordonsrorelser.

Datorprogrammet P kan innefatta rutiner fér anpassning av ett fordons
framfart till underlagskaraktaristika, varvid vagbanestrukturen eller
intermittent avkannes medelst vibrationsavkanningsorgan for detektering av
vibrationer hos fordonets stétdampararrangemang.
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Datorprogrammet P kan innefatta rutiner for anpassning av ett fordons
framfart till underlagskaraktéristika, varvid vagbanestrukturen fortiépande
eller intermittent avkdnnes medelst en branslenivagivare i form av

nivaférandringar hos brénsle i fordonets branslebehallare.

Datorprogrammet P kan innefatta rutiner féor anpassning av ett fordons
framfart till underlagskaraktaristika, varvid den specifika vagbanans salunda
avkanda struktur rapporteras externt for registrering.

Datorprogrammet P kan vara lagrat pa ett exekverbart vis eller pa

komprimerat vis i ett minne 660 och/eller i ett l1ds/skrivminne 650.

Nar det ar beskrivet att databehandlingsenheten 610 utfér en viss funktion
ska det forstds att databehandlingsenheten 610 utfér en viss del av
programmet vilket ar lagrat i minnet 660, eller en viss del av programmet som

ar lagrat i las/skrivminnet 650.

Databehandlingsanordningen 610 kan kommunicera med en dataport 699 via
en databuss 615. Det icke-flyktiga minnet 620 &r avsett for kommunikation
med databehandlingsenheten 610 via en databuss 612. Det separata minnet
660 ar avsett att kommunicera med databehandlingsenheten 610 via en
databuss 611. Lé&s/skrivminnet 650 ar anordnat att kommunicera med
databehandlingsenheten 610 via en databuss 614. Till dataporten 699 kan
t.ex. lankarna L210, L220, L230, L240, L250, L260, L270, L280, L290, L400
och L410 anslutas (se Figur 2).

Nar data mottages pa dataporten 699 lagras det temporart i den andra
minnesdelen 640. N&r mottaget indata temporart har lagrats, &r
databehandlingsenheten 610 iordningstalld att utféra exekvering av kod pa
ett vis som beskrivits ovan.
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Enligt ett utférande innefattar signaler mottagna pa dataporten 699
information om vinkelutslag i fordonets styrningssystem 399. Enligt ett
utforande innefattar signaler mottagna pa dataporten 699 information om
kraftutslag i fordonets styrningssystem 399. Enligt ett utférande innefattar
signaler mottagna pa dataporten 699 information om vridmoment i fordonets
styrningssystem 399. Enligt ett utférande innefattar signaler mottagna pa
dataporten 699 information om fordonsrorelser detekterade med atminstone
en accelerometeranordning 250. Enligt ett utférande innefattar signaler
mottagna pa dataporten 699 information om fordonsrorelser detekterade med
atminstone en avstandsgivare 260. Enligt ett utférande innefattar signaler
S270 mottagna pa dataporten 699 information om fordonsrérelser
detekterade med ett vibrationsavkanningsorgan 270 for fortldpande eller
intermittent avkanning av vibrationer hos fordonets stétdampararrangemang.
Enligt ett utférande innefattar signaler S280 mottagna pa dataporten 699
information om fordonsrérelser detekterade med en branslenivagivare 280
for fortlopande detektering av nivaférandringar hos bransle i fordonets

branslebehallare.

De mottagna signalerma pa dataporten 699 kan anvandas av anordningen
600 for att anpassa ett fordons framfart till underlagskaraktaristika. Delar av
metoderna beskrivna hari kan utféras av anordningen 600 med hjalp av
databehandlingsenheten 610 som kdr programmet lagrat i minnet 660 eller
las/skrivminnet 650. Nar anordningen 600 kér programmet, exekveras hari

beskrivna forfaranden.

Den foregaende beskrivningen av de foéredragna utféringsformerna av
foreliggande uppfinning har tillhandahallits i syftet att illustrera och beskriva
uppfinningen. Det ar inte avsett att vara uttdtmmande eller begransa
uppfinningen till de beskrivna varianterna. Uppenbarligen kommer manga
modifieringar och variationer att framga for fackmannen. Utféringsformerna
valdes och beskrevs for att bast férklara principerna av uppfinningen och
dess praktiska tillampningar, och darmed mojliggora for fackmén att forsta
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uppfinningen for olika utféringsformer och med de olika modifieringarna som

ar lampliga for det avsedda bruket.
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PATENTKRAV

1. Forfarande f6r anpassning av ett fordons framfart il
underlagskaraktaristika innefattande steget att:

- avkdnna en vagbanestruktur,

kdnnetecknat av stegent att:

- medelst atminstone en av: en anordning for detektering av vinkelutslag i

fordonets styrningssystem, en anordning for detektering av kraftutslag i

fordonets styrningssystem och en anordning for detektering av vridmoment i

fordonets styrningssystem, bestamma vagbanestrukturens ojamnhet; och

- i (s501) beroende av den salunda bestdmdaavkidnda ojamnheten i

vagbanestrukturen vidtaga atminstone en atgard fér anpassning av fordonets

framfart.

23. Forfarande enligt krav 1-eller-2, varvid namnda atminstone en atgard
inbegriper atminstone en av atgarderna:

- avge varningssignal till fordonets operatér;

- reducera fordonets hastighet;

- 0ka fordonets hastighet.
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43. Forfarande enligt nagot av féregaende krav, varvid den bestdmda

ojamnheten i vagbanestrukturen specifika—vagbanans—salunda—avkanda

struktur-rapporteras externt for registrering.
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44. System for anpassning av ett fordons framfart till underlagskaraktaristika
innefattande:

-organ for avkanning av en vagbanestruktur;

kdnnetecknat av:

- atminstone en av: en anordning for detektering av vinkelutslag i fordonets

styrningssystem, en anordning for detektering av kraftutslag i fordonets

styrningssystem och en anordning for detektering av vridmoment i fordonets

styrningssystem, anordnad att bestamma vagbanestrukturens ojamnhet; och
-organ (200; 210; 600) for att, i beroende av den salunda—avkanda
vagbanestrukturens bestamda ojamnhet, vidtaga atminstone en atgard for

anpassning av fordonets framfart.

516. System enligt krav 14-eller-15, varvid organet for att vidtaga atminstone

en atgard for anpassning av fordonets framfart innefattarnde atminstone ett

av foljande:
- organ (400; 410) for att avge varningssignal till fordonets operator;
- organ (200; 210; 600) for att reducera fordonets hastighet;

- organ for att 6ka fordonets hastighet.
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624. System enligt nagot av krav 44-523 innefattande:

- organ (200; 210; 600) for att rapportera_den bestdmda ojamnheten i
vagbanestrukturen-den-avkanda-vagbanestrukturen- externt for registrering.

725. Motorfordon (100) innefattande ett system eniigt nagot av kraven 44-
624,

826. Motorfordon (100) enligt krav 725, varvid motorfordonet ar nagot av en

lastbil, buss eller personbil.

927. Datorprogram (P) fér anpassning av ett fordons framfart il
underlagskaraktaristika, dar namnda datorprogram (P) innefattar programkod
for att orsaka en elektronisk styrenhet (200; 600) eller en annan dator (210;
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600) ansluten till den elektroniska styrenheten (200; 600) att utféra stegen

enligt nagot av patentkraven 1-13.

1028. Datorprogramprodukt innefattande en programkod lagrad pa ett, av en
dator lasbart, medium for att utféra forfarandestegen enligt nagot av
patentkraven 1-43, nar namnda programkod kors pa en elektronisk styrenhet
(200; 600) eller en annan dator (210; 600) ansluten till den elektroniska
styrenheten (200; 600).
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