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(47) Sammandrag:

Uppfinningen hanfor sig till en bedémningsmetod for att bedéma accelerations-
beteende hos en forare av ett fordon. Metoden innefattar att: bestdmma fordonets
acceleration a; berékna ett eller flera troskelvarden 0r fordonets acceleration
beroende pa atminstone en situationsspecifik parameter; jamféra fordonets
acceleration a med ndmnda ett eller flera troskelvarden, och generera en gra-
deringssignal baserat pa jamférelsen, varvid graderingssignalen &r relaterad till
namnda beraknade ett eller flera troskelvarden. Uppfinningen hanfér sig ocksa till
ett beddmningssystem for att bedéma accelerationsbeteende hos en forare av ett
fordon.
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Sammandrag

Uppfinningen hanfor sig till en beddmningsmetod for att bedéma accelerations-
beteende hos en forare av ett fordon. Metoden innefattar att: bestamma fordonets
acceleration a; berakna ett eller flera troskelvarden for fordonets acceleration
beroende pa atminstone en situationsspecifik parameter; jdmféra fordonets
acceleration a med namnda ett eller flera troskelvarden, och generera en gra-
deringssignal baserat pa jamférelsen, varvid graderingssignalen ar relaterad till
namnda beraknade ett eller flera tréskelvarden. Uppfinningen hanfér sig ocksa till
ett beddmningssystem for att bedéma accelerationsbeteende hos en fOrare av ett
fordon.

(Figur 1)
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BEDOMNINGSMETOD OCH SYSTEM AVSEENDE ACCELERATION

Uppfinningens omrade

Den foreliggande uppfinningen hanfor sig till en metod och ett system or att
bedbma en forares accelerationsbeteende enligt inledningen till de oberoende

kraven.

Uppfinningens bakgrund

Defensiv kérning ar nagot som ofta ar synonymt med bransleeffektiv kérning. Det
bidrar &ven till att bibehalla en god trafikrytm, hégre komfort fér eventuella
passagerare samt ett sakert framférande av eventuell last. Vad som ar direkt
bidragande till komforten och sakerheten ar hur den som kor fordonet accelererar.
Accelerationen kan vara bade longitudinell, alltsa i fordonets kdrriktning och
lateral, alltsa i fordonets sidled. Fordonets acceleration kan givetvis dven vara en

kombination av longitudinell och lateral acceleration.

Hoga sidoaccelerationer kan for passagerare férutom obehag och fallrisk utgéra
en sakerhetsrisk ur aspekten att 16sa féremal forflyttas okontrollerat. |
lastbilssammanhang kan hoga sidoaccelerationer innebara att lasten forskjuts
eller tippas och darmed skadas. | varsta fall kan hog sidoacceleration aven orsaka
en trafikolycka. En |ag sidoacceleration bidrar &ven till minskat slitage pa dack.

I US 2008/0015754 beskrivs ett system som ar anpassat att automatiskt
kompensera for plotsliga férandringar i ett fordons sidoacceleration.
Sidoaccelerationen uppskattas under fard och om den dverskrider ett
forutbestamt varde sa genereras en styrsignal som ar anpassad att motverka

kraftstorningen i sidled.

US 2009/0248240 beskriver ett system som mater ett fordons laterala
acceleration och vidarebefordrar informationen till féraren. Féraren kan da
bestdmma sig for att minska fordonets hastighet, bibehalla hastigheten eller 6ka

hastigheten, for att kontrollerat kunna kéra fordonet sa snabbt som mgjligt.
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Systemet anvands t.ex. for att utbilda racerférare. Informationen kan aven sparas

for senare analys.
I US2009/0319129 beskrivs en metod for att assistera en férare vid korning.
Metoden beraknar fordonets maximalt tillatna laterala accelerationen, och utifran

det vardet rekommenderas en longitudinell hastighet for féraren.

Syftet med uppfinningen ar att foérbattra en férares accelerationsbeteende, och i
synnerhet att uppmuntra en férare att forbattra sitt accelerationsbeteende.

Sammanfattning av uppfinningen

Det ovan beskrivna syftet uppnas genom en bedémningsmetod foér att bedéma
accelerationsbeteende hos en férare av ett fordon. Metoden innefattar att
bestamma fordonets acceleration a; berakna ett eller flera troskelvarden for
fordonets acceleration beroende pa atminstone en situationsspecifik parameter;
jamféra fordonets acceleration a med namnda ett eller flera tréskelvarden, och
generera en graderingssignal baserat pa jamférelsen, varvid graderingssignalen
ar relaterad till namnda beraknade ett eller flera troskelvarden.

Enligt en annan aspekt uppnas syftet genom ett bedémningssystem for att
bedbma accelerationsbeteende hos en forare av ett fordon. Systemet innefattar
atminstone en sensorenhet som ar anpassad att avge en accelerationssignal som
indikerar fordonets acceleration a, samt en berakningsenhet som ar anpassad att
ta emot namnda accelerationssignal; berakna ett eller flera troskelvarden for
fordonets acceleration beroende pa atminstone en situationsspecifik parameter;
jamféra fordonets acceleration med namnda ett eller flera tréskelvarden och
generera en graderingssignal baserat pa jamférelsen, varvid graderingssignalen
ar relaterad till namnda beraknade ett eller flera troskelvarden.

Systemet innefattar enligt en utféringsform en utmatningsenhet som ar anpassad

att presentera information fran graderingssignalen fér féraren. Graderingssignalen
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kan enligt en utféringsform sandas till en extern enhet for presentation av

information for t.ex. fordonsagaren.

Genom metoden och systemet uppmuntras féraren pa ett konstruktivt séatt att i tid
anpassa farten till kommande kurvor eller rondeller. Komforten for eventuella
passagerare kan da 6kas, samtidigt som risken fér skador pa eventuell last kan
minskas. Metoden och systemet bidrar aven till minskat slitage pa dack och andra
fordonskomponenter, vilket kan medféra mindre nédvandig tid for service och
darmed Okad tid som fordonet kan anvandas. Eftersom slitaget minskas, minskas

aven miljopaverkan eftersom fordonsdelar mer sallan behdver bytas ut.

Foérarens accelerationsbeteende bedéms genom att graderas pa en skala som ar
beroende av vilken situation fordonet befinner sig i. Fordonets situation
observeras alltsa och férarens accelerationsbeteende fér situationen utvarderas.

Fordonets acceleration kan delas in i lateral acceleration och longitudinell
acceleration. Vid lateral acceleration delas problemstaliningen enligt en
utféringsform in i tva fall: En temporar spik i den laterala accelerationen till f6ljd av
en hastig rattrorelse i en kurva, aven kallad "knyck”, och kontinuerligt hog lateral
acceleration till féljd av fér hdg ingangshastighet i en kurva. Vid longitudinell
acceleration ar problemstallningen enligt en utféringsform for hég acceleration
relaterat till en viss hastighet.

Bedbmningen av forarens accelerationsbeteende kan vara en del av en

uppsattning kategorier for att bedoma en férares kérbeteende.

Foredragna utféringsformer beskrivs i de beroende kraven och i den detaljerade

beskrivningen.

Kort beskrivning av de bifogade fiqurerna

Nedan kommer uppfinningen att beskrivas med hanvisning till de bifogade

figurerna, av vilka:
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Figur 1 visar ett bedOmningssystem enligt en utféringsform av uppfinningen.
Figur 2 visar ett flddesschema for beddmningsmetoden enligt en utféringsform av
uppfinningen.

Figur 3 visar ett flddesschema for beddmningsmetoden enligt en annan
utféringsform av uppfinningen.

Figur 4 illustrerar i ett diagram ett exempel pa hur en hastig rattrérelse i en kurva
kan paverka fordonets laterala acceleration (kurva A), samt hur den laterala
accelerationen kan se ut nar fordonets ingangshastighet i kurvan var fér hdg
(kurva B).

Figur 5 illustrerar i diagram ett exempel fordonets laterala max- och
medelaccelerationen under en svang.

Figur 6 visar ett flddesschema for bedémningsmetoden enligt en ytterligare
utféringsform av uppfinningen.

Figur 7 illustrerar hur troskelvardena for beddomning av fordonets longitudinella
acceleration tas fram enligt en utféringsform av uppfinningen.

Figur 8 visar exempel pa tillatna varden pa referensaccelerationen for att bedéma
forarens accelerationsbeteende vid longitudinell acceleration.

Detaljerad beskrivning av foéredragna utfbéringsformer av uppfinningen

| figur 1 visas ett beddmningssystem enligt uppfinningen, och kommer nu att
férklaras med hanvisning till denna. Systemet innefattar atminstone en
sensorenhet 1... n som ar anpassad att avge en accelerationssignal som indikerar
fordonets acceleration a. Sensorenheten kan exempelvis vara en accelerometer
som mater fordonets acceleration, eller en enhet som mater differensen i
hjulhastighet mellan vardera sidan om fordonet och som darefter beraknar
fordonets laterala acceleration. Systemet innefattar vidare en berakningsenhet
som ar anpassad att ta emot namnda accelerationssignal. Berakningsenheten ar
vidare anpassad att berakna ett eller flera troskelvarden for fordonets acceleration
beroende pa atminstone en situationsspecifik parameter, jamféra fordonets
acceleration med namnda ett eller flera troskelvarden och generera en
graderingssignal baserat pa jamférelsen. Graderingssignalen ar relaterad till
namnda beraknade ett eller flera troskelvarden.
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Systemet innefattar enligt en utféringsform en utmatningsenhet som ar anpassad
att presentera information fran graderingssignalen till féraren. Graderingssignalen
kan enligt en annan utféringsform sandas via en telematikenhet i fordonet till en
extern enhet for presentation av information fran graderingssignalen for t.ex.
fordonsagaren. Féraren kan da senare fa information om sitt

accelerationsbeteende via exempelvis en rapport.

Berakningsenheten innefattar foretradesvis en processorenhet som ar anpassad
att utféra berakningar, jamforelser etc., samt ett eller flera minnen.
Utmatningsenheten kan exempelvis vara en display i instrumentpanelen i
fordonet, eller en audioenhet som matar ut tips, aterkoppling och/eller gradering i

form av rostmeddelanden.

| figur 2 visas ett flodesschema for metoden enligt en utféringsform av
uppfinningen, och innefattar i ett forsta steg S21 att bestamma fordonets
acceleration a. | ett andra steg S22 beraknas ett eller flera troskelvarden for
fordonets acceleration beroende pa atminstone en situationsspecifik parameter.
Troskelvardena anger foretradesvis granserna for vad som anses vara en saker
och komfortabel kurvtagning, eller saker och komfortabel longitudinell
acceleration. Enligt en utféringsform ar en situationsspecifik parameter nagot av
fordonets hastighet, fordonets acceleration, vagens kurvradie eller vagens
bagvinkel. Fordonets hastighet ar en parameter som vanligtvis ar tillganglig via
fordonets interna kommunikationsnatverk, och kan tas emot i berakningsenheten i
form av en hastighetssignal. Vagens kurvradie kan bestammas genom att
berakningsenheten har tillgang till kartdata om fordonets vag och information om
fordonets position, som kan fas via en positioneringsenhet i fordonet, exempelvis
via GPS (Global Positioning System). Det &r da mdjligt att i férvag fa reda pa
kurvradien. Alternativt kan vagens kurvradie bestammas under tiden eller efter att
fordonet har avklarat kurvan genom exempelvis hjulens installningar genom
kurvan. Vagens bagvinkel eller randvinkel kan bestdmmas exempelvis genom att

mata hur Iange eller under hur lang stracka fordonet befinner sig i en svéng, alltsa
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sa lange fordonets sensorenhet 1. n ger en accelerationssignal som indikerar
lateral acceleration. Ar den laterala accelerationen noll, s& befinner sig fordonet
pa rak vag.

Namnda troskelvarde eller troskelvarden berdknas alltsa baserat pa vilken
situation som fordonet befinner sig i. Troéskelvardena andras beroende pa en eller
flera situationsspecifika parametrar, och vid exempelvis en fordonshastighet pa 50

km/h kan troskelvardena vara annorlunda an vid 70 km/h.

| ett steg S23 jamfors sedan fordonets acceleration a med namnda ett eller flera
tréskelvarden, och i nasta steg S24 genereras en graderingssignal baserat pa
jamférelsen, varvid graderingssignalen ar relaterad till namnda beraknade ett eller
flera tréskelvarden. Graderingssignalen anpassar sig alltsa efter de troskelvarden
som bestams fér den specifika situationen, och alltsa de ramar som f6ljer av

denna situation.

Enligt en utféringsform presenteras informationen fran graderingssignalen for
foraren via exempelvis en utmatningsenhet. Graderingssignalen kan istallet eller
ocksa sandas till en extern enhet for presentation av informationen or t.ex.
fordonsagaren. Informationen som presenteras kan exempelvis vara i form av en
siffra pa en skala 1 till 10, dar 1 inte &r ett bra accelerationsbeteende, och 10 ar
ett mycket bra accelerationsbeteende for situationen. Ett annat exempel pa hur
graderingen kan aterges ar i form av ett flertal symboler, exempelvis stjarnor, dar
ett antal symboler tdnds beroende pa graderingssignalen. Om endast en symbol
tands indikerar detta ett mindre bra accelerationsbeteende, och om alla symboler
tands indikerar detta ett bra accelerationsbeteende. Pa detta satt far féraren hela
tiden aterkoppling om hur bra denna har accelererat i situationen, och motiveras
att forbattra sitt resultat. Enligt en utféringsform samlas informationen i
graderingssignalerna in och sparas i ett minne i exempelvis berakningsenheten
for att kunna analyseras vid senare tillfalle. Informationen kan aven sandas till en
central enhet placerad externt fran fordonet for vidare analys och uppfdljning.
Enligt en utforingsform innefattar metoden att i samband med att en
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graderingssignal genereras, aterkoppla till féraren via en utmatningsenhet hur
foraren kan forbattra sitt accelerationsbeteende, alternativt berdomma fGrarens
accelerationsbeteende. Berakningsenheten ar da anpassad att generera
exempelvis ett textmeddelande via utmatningsenheten som ar relaterat till
informationen fran graderingssignalen. Om en lag gradering har gjorts, kan
féraren uppmanas att "Sank hastigheten infér kurvan”, eller da en hég gradering
gjorts kan féraren berdommas genom exempelvis "Bra kurvtagning!”.
Berakningsenheten ar enligt en utféringsform anpassad att ta hansyn till om
foéraren bromsar under en kurva, ger gas under kurvan, slapper gas alternativt

broms innan kurvan m.m., da aterkoppling till féraren ska ges.

Enligt en utféringsform ar namnda acceleration fordonets laterala acceleration aja.
Lateral acceleration uppkommer huvudsakligen da fordonet svanger.
Problemstalliningen for lateral acceleration delas har in i huvudsakligen tva fall, fall
1 och fall 2. Fall 1 innebar en temporar spik i den laterala accelerationen till f6ljd
av en hastig rattrorelse. Detta kan uppkomma genom att féraren exempelvis inte
ar uppmarksam pa att vagen svanger, och tvingas att hastigt dra i ratten for att
inte kéra av vagen eller kbra in pa fel vagbana. Fall 2 innebar kontinuerligt hég
lateral acceleration till f6ljd av fér hdg ingangshastighet i en kurva.

For att beddéma en kurvtagning maste enligt en utféringsform atminstone ett
situationskriterium vara uppfyllt. Berakningsenheten &r da anpassad att om
atminstone ett situationskriterium ar uppfylit, tillata att fordonets laterala
acceleration beddms. Enligt en utféringsform ar namnda situationskriterium nagot
av en lagsta fordonshastighet, en lagsta acceleration, en hogsta kurvradie eller en
minsta bagvinkel. Pa sa satt kan man sakerstalla att inte mycket sma svangar
beddms, och ocksa att féraren koér under normala kérférhallanden. En lagsta
fordonshastighet kan innebara att fordonets hastighet ska Gverstiga en viss
hastighet, exempelvis 20 km/h, bade innan kurvan och efter kurvan, for att
forarens accelerationsbeteende i kurvan ska beddmas. En hogsta kurvradie
innebar enligt en utféringsform att kurvradien understiger ett varde som beror pa

fordonets hastighet innan kurvan. Lampliga varden ar exempelvis vagverkets
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rekommendationer vid vagbygge (VV publikation 2004:80). Fran dessa
rekommendationer anvands granser sa att kurvradien understiger vad som
klassas som "mindre god” till "god”. En minsta bagvinkel innebar enligt en
utféringsform att bagvinkeln dverstiger ett varde som beror pa fordonets hastighet.
Exempelvis satts stora varden pa bagvinkeln vid laga farter (ca. 70 grader) for att
endast bedéma svangar och inte sma kurvor. | héga farter kan detta varde vara
valdigt 1agt eller till och med noll. Alltsa anvands denna begransning mest som ett

filter for att inte fa med sma kurvor i stadsmiljo.

Harnast forklaras hur fall 1 och fall 2 som férklarats ovan kan detekteras och

beddémas.

Fall 1

Enligt en utféringsform ar berakningsenheten anpassad att bestamma
absolutbeloppet for ai.: under en forutbestamd tidsperiod tmaxjerk OCh jamfora detta
varde med ett troéskelvarde y,, och generera en graderingssignal baserat pa
jamférelsen. | figur 3 illustreras en metod for att avgbra om féraren gor en hastig
rattrorelse, och i diagrammet figur 4 illustreras genom kurva A hur en hastig
rattrérelse i en kurva kan paverka fordonets laterala acceleration. Kurva B
illustrerar hur den laterala accelerationen kan bete sig nar fordonets
ingangshastighet i kurvan ar for hég. Enligt figur 3 jamfors forst absolutbeloppet
for a. med accelerationstroskelvardet yq i ett steg S31, och om |a.| ar stérre an
y1 sa ska férarens accelerationsbeteende bedémas. Situationskriteriet ar alltsa
har att en lagsta acceleration har uppnatts. Tréskelvardet y; (och aven y,) kan har
vara beroende av exempelvis fordonets hastighet, kurvradie, bagvinkel m.m. Har
fordonet exempelvis en hog hastighet, ar y, ett lagre varde an om fordonet har en
lagre hastighet. Ar |ajx| strre an y4 fortsétter metoden till steg S32, och ||
jamfoérs nu med ett nytt accelerationstroskelvarde y2. Berakningsenheten ar
anpassad att mata tiden under vilken |aj.t| Overstiger y2 och tiden benamns har
tierk. Ifall |aiat| 8r stdrre @n y2 och tiek &r mindre én en férutbestamd tidsperiod
tmaxjerk genereras en graderingssignal i ett steg S33 baserat pa jamférelsen som
indikerar en lag gradering. Foéraren anses da ha gjort en for kraftig svang, alltsa
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en kraftig rattrérelse, av nagon anledning. Exempelvis visas i ett steg S34 ett tips
till féraren via utmatningsenheten dar denna uppmuntras att ta nasta svang pa ett
mjukare satt. Ifall nagot eller bada av villkoren i steg S32 inte ar uppfyllda, sa
beddms forarens accelerationsbeteende enligt bedémningskriterierna for namnda
fall tva gallande lateral acceleration, vilket indikeras genom steg S35. Pa detta
satt uppnas ett satt att detektera om féraren gér en hastig rattrérelse, och bedéma

forarens accelerationsbeteende darefter.

Enligt en annan utféringsform ar berakningsenheten anpassad att berakna

derivatanda,, /ot f6r fordonets laterala acceleration aj,; och bestdmma

absolutbeloppet for derivatan, jamfora detta varde med ett eller flera troskelvarden
och generera en graderingssignal baserat pa jamférelsen. Ett hogt varde pa
derivatan innebar saledes en kraftig knyck. Pa detta satt uppnas ett annat satt att
detektera om fOraren gor en hastig rattrorelse, och bedéma forarens
accelerationsbeteende darefter.

Enligt en ytterligare utforingsform ar berakningsenheten anpassad att bestamma
absolutbeloppet for fordonets laterala maxacceleration ajat max OCh laterala
medelacceleration a: mean Under en tidsperiod t, och bestdmma om skillnaden
mellan |ajat_max| OCh |aiat mean| &r storre an ett troskelvarde, och generera en
graderingssignal baserat pa jamférelsen. Denna utféringsform illustreras i
diagrammet i figur 5, som visar absolutbeloppet av ett fordons laterala max- och
medelacceleration under en tidsperiod t; till to. Skillnaden mellan |aiat max| 0ch
|alat_mean]| illustreras som agqitr, oCch om agirr ar stérre an ett troskelvérde sa
genereras en graderingssignal som indikerar en knyckig svang. Pa detta satt
uppnas ett ytterligare satt att detektera om féraren gér en hastig rattrérelse, och

beddéma forarens accelerationsbeteende dérefter.

Ho6g fordonshastighet ger mindre tolerans for knyck och acceleration, och
troskelvardena i de ovan namnda situationerna beror alltsa féretradesvis pa den

situationsspecifika parametern fordonets hastighet.
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Fall 2

For att beddma huruvida féraren haft for hog hastighet i en kurva, ar
berakningsenheten enligt en utféringsform anpassad att bestamma fordonets
laterala maxacceleration aja; max Samt jamfora aj: max med tva tréskelvarden ainq
och aw fOr fordonets laterala maxacceleration, och generera en graderingssignal
baserat pa jamférelsen. Jamférelsen gérs enligt en utféringsform genom att

anvanda foljande formel:

g :(1_—“m — % ]-lO,ge [0,....10] (1)
d,, — a4,
Graderingssignalen indikerar da g, och g ar i detta exempel ett varde mellan 0-10.
10 ar har den maximala poangen och 0 ar lagsta majliga. | flddesschemat i figur 6
illustreras en metod for att bedoma huruvida fOraren haft for hog hastighet i en
kurva. Enligt en utféringsform kontrolleras i ett forsta steg S61 ifall fordonet
svanger, exempelvis att fordonets acceleration ar stérre an noll. Ifall sa ar fallet,
kontrolleras enligt en utforingsform sedan i steg S62 att kurvan ar tillrackligt
pataglig, exempelvis tillrackligt lang och/eller tvar. Om sa ar fallet, kan en
bedomning utforas, och fordonets laterala maxacceleration ajat max bestams.
alat max Jamfors i ett steg S63 med troskelvardena enligt formel (1) och en
graderingssignal genereras i steg S64. Informationen i graderingssignalen
presenteras sedan i ett steg S65 via utmatningsenheten. Skulle en Iag gradering
ges finns aven mojligheten att ge ett tips till féraren via utmatningsenheten dar
denne uppmuntras sanka farten innan kurvan nasta gang. Enligt en utféringsform

ar troskelvardena am1 och am2 Samma som troskelvardena yy och yo i figur 4.

Beddmningen enligt fall 2 ar dock inte Iast till fordonets maxacceleration. Istallet
for att anvanda fordonets laterala maxacceleration aj; max SOm i utforingsformen
ovan, anvands enligt en utféringsform istallet fordonets laterala medelacceleration

alat mean g€NOM Kurvan. Berdkningsenheten &r da anpassad att bestdmma
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fordonets laterala medelacceleration ait mean SaMt jdmMféra ajat mean med tva
troskelvarden ams och ais fOr fordonets laterala medelacceleration, och generera
en graderingssignal baserat pa jamforelsen. Flddesschemat i figur 6 ar alltsa
detsamma fOor denna utféringsform, férutom att man i steg S63 och steg S64
anvander fordonets laterala medelacceleration istallet, vilket ocksa indikeras i
flodesschemat.

Enligt en utforingsform ar den framférvarande vagen kand. Berakningsenheten
kan da vara anpassad att generera tips till féraren som visas via
inmatningsenheten, ifall féraren ar pa vag att ga in i en kurva med for hég

hastighet i referens till hOgsta betyg.

Vid halt vaglag kan fordonet tappa grepp i longitudinell riktning. Enligt en
utféringsform tar systemet hansyn till faktorer som exempelvis halt vaglag eller
regn, och anpassar troskelvardena darefter. Tips kan da ocksa ges till féraren

innan kurvan, alternativt efter kurvan.

Olika tips och aterkoppling kan ges till féraren via inmatningsenheten. Harnast
ges ett antal exempel pa tankbar aterkoppling till féraren vid en identifierad
situation.

Da en situation med mycket hdg lateral acceleration har upptacks, exempelvis om
g=1 enligt formel (1), uppmanas féraren att halla en lagre kurvhastighet.

Vid medelhdg lateral acceleration, da exempelvis g=5 enligt formel (1), och om
féraren bromsade fordonet i kurvan, uppmanas féraren att halla en lagre
kurvhastighet.

Vid lag lateral acceleration, da exempelvis g=9 enligt formel (1), och om féraren
slappte gaspedalen i god tid innan kurvan, samt inget bromsingrepp gjordes i
kurvan, berdms foéraren fér sin goda framférhalining.

Vid en situation med hog lateral acceleration och da kvoten mellan lateral
maxacceleration och lateral medelacceleration dverstiger ett troskelvarde,

uppmanas féraren att undvika knyck under en svang.
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Enligt en utféringsform ar namnda acceleration fordonets longitudinella
acceleration ajong. Pa sa sétt kan man bedéma hur val féraren accelererar i

longitudinell riktning.

For att bedéma acceleration i longitudinell led maste enligt en utféringsform
atminstone ett situationskriterium vara uppfyllt. Berdkningsenheten ar da
anpassad att om atminstone ett situationskriterium ar uppfylit, tillata att fordonets
longitudinella acceleration bedoms. Enligt en utféringsform ar namnda
situationskriterium nagot av en longitudinell acceleration aing SOM ar stbrre an ett
forutbestamt troskelvarde eller att fordonets hastighet 6kar mer an ett definierat
antal km/h. Pa sa satt kan man sékerstalla att inte mycket sma férandringar i
fordonets acceleration bedéms, och ocksa att féraren kér under normala
kérférhallanden.

Pa liknande séatt som i Fall 2 ovan kan &ven accelerationen i longitudinell led

bedémas, och bendmns har Fall 3.

Fall 3

Beddmningen baseras pa hur féraren accelererar utifran en tillaten
referensacceleration som beror av fordonets hastighet. Ju hogre hastighet
fordonet haller, desto mindre férvantas féraren behdva accelerera. Enligt en
utféringsform ar berakningsenheten anpassad att bestamma referensvarden
Amax_long1 S@Mt @max_long2 Daserat pa tréskelvarden for fordonets tillatna momentana
acceleration aiong vid aktuell fordonshastighet och jamfoéra fordonets momentana
acceleration ajong Med @max long1 SAMt @max_long2, OCh generera en graderingssignal

baserat pa jamférelsen.

Jamforelsen gors enligt en utféringsform med formeln nedan:

Qiong ~ Ay long?2 10, ge [0,10], a

max_ longl - amax7 long?2

>a >0 (2)

g = 1 - max_ longl max _long2? along

a
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Graderingssignalen indikerar da bedémningen g. Formel (2) bygger pa
momentanacceleration eller maxacceleration. Givetvis kan detta 6versattas till att
beraknas pa medelacceleration éver en viss tid, exempelvis under hela eller delar
av accelerationsférloppet. Berakningsenheten ar da anpassad att bestdmma
referensvarden @mean longt S@Mt @mean_long2 baserat pa tréskelvarden for fordonets
tillatna medelacceleration amean Iong Vid aktuell medelhastighet och jamfora
fordonets medelacceleration @mean_long M€d @mean longt SA@ML @mean_long2, OCH
generera en graderingssignal baserat pa jamférelsen. Formel (2) kan anvandas

for jamforelse, men med utbytta parametrar.

| figur 7 illustreras i ett diagram hur referensvardena amax iongt S8Mt @max_lonsamt g2
respektive amean_longt S8ML @mean_long2 Deraknas fram for momentanaccelerationen
aiong- Y-axeln visar accelerationsvarden, och X-axeln visar hastighetsvarden.
Givet ar fordonets longitudinella acceleration ai.ng, fordonets nuvarande hastighet
Veurr, fOrdonets maximala hastighet vimax, €n minimumacceleration amin samt tva
tréskelvarden for fordonets tillatna referensacceleration, @maxt samt amaxe. Utifran
dessa kan granser for fordonets tillatna longitudinella acceleration fas fram.
Beroende pa vardena pa aipng 0Ch Veur fas sedan referensvardena fram. |
diagrammet illustreras tydligt att ju hogre fordonets hastighet ar, desto mindre ar

den tilldtna accelerationen.

Enligt en annan utféringsform sa anvands en tabell med hastighetsintervall och
tillatna accelerationsnivaer for att bedéma férarens accelerationsbeteende. Ett
exempel pa en sadan tabell visas i figur 8. Om fordonets hastighet exempelvis
andras fran 10 km/h till 20 km/h s& &r den tillatna accelerationen X1 m/s? enligt
tabellen. Berakningsenheten ar i denna utféringsform anpassad att 6vervaka
fordonets hastighet och acceleration, och nar en 6kning av fordonets hastighet
inom nagot av intervallen i figuren noteras, sa jamférs fordonets acceleration med
den tillatna accelerationen i tabellen, och en graderingssignal genereras. Ar
exempelvis fordonets acceleration storre an den i tabellen, indikerar

graderingssignalen ett lagt betyg. Vardena i tabellen X1-Xn ar enligt en



10

15

14

utféringsform variabla, och beror exempelvis av fordonets vikt. Exempelvis tillats

hoégre accelerationer vid 1ag fordonsvikt.

Den ndmnda accelerationen a innefattar enligt en utféringsform bade lateral och
longitudinell acceleration, och det &r da méjligt att bedéma bade den laterala och

den longitudinella accelerationen enligt vad som hittills beskrivits.

Uppfinningen hanfor sig aven till en datorprogramprodukt, innefattande
datorprograminstruktioner for att férma ett datorsystem i ett fordon att utféra
stegen enligt metoden, nér datorprograminstruktionerna kérs pa namnda
datorsystem. Uppfinningen innefattar aven en datorprogramprodukt dar

datorprograminstruktionerna ar lagrade pa ett av ett datorsystem Iasbart medium.

Den foreliggande uppfinningen ar inte begransad till de ovan beskrivna
utféringsformerna. Olika alternativ, modifieringar och ekvivalenter kan anvandas.
Darfor begransar inte de ovan namnda utféringsformerna uppfinningens

omfattning, som definieras av de bifogade kraven.
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Patentkrav

1. Beddmningsmetod for att beddma accelerationsbeteende hos en
forare avettfordonkdnnetecknad av att metoden innefattar att:

- bestdmma fordonets acceleration a dar namnda acceleration a ar lateral
och/eller longitudinell;

- berékna ett eller flera troskelvarden for fordonets acceleration beroende pa
atminstone en situationsspecifik parameter, varvid namnda ett eller flera
troskelvarden anger granser for vad som anses vara séker och komfortabel lateral
acceleration eller sdker och komfortabel longitudinell acceleration;

- jamfora fordonets acceleration a med namnda ett eller flera troskelvarden, och
generera en graderingssignal baserat pa jamférelsen, varvid graderingssignalen
ar relaterad till ndAmnda beraknade ett eller flera troskelvarden, varvid information
fran graderingssignalen presenteras for foraren efter att nAmnda acceleration a ar
avslutad, och varvid ndmnda situationsspecifika parameter ar nagot av fordonets

hastighet, fordonets acceleration, vagens kurvradie eller vagens bagvinkel.

2. Beddmningsmetod enligt-krav 1naget-av-ovanstaendekrav, varvid

namnda acceleration ar fordonets laterala acceleration ay;.

3. Beddmningsmetod enligt krav 2, som innefattar att om atminstone ett
situationskriterium ar uppfyllt, utférs en bedomning av fordonets laterala
acceleration varvid namnda situationskriterium ar nagot av en lagsta
fordonshastighet, en lagsta acceleration, en hogsta kurvradie eller en minsta

bagvinkel.

4. Beddmningsmetod enligt nagot av krav 2 till 3, som innefattar att
bestamma absolutbeloppet for aj,t under en férutbestamd tidsperiod tmaxerk 0Ch
jamfora detta varde med ett troskelvarde y, representerande ndmnda ett eller
flera troskelvarden, och generera en graderingssignal baserat pa jamforelsen.
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5. Beddmningsmetod enligt nagot av krav 2 till 3, som innefattar att

berakna derivatanéa,, /ot for fordonets laterala acceleration aj, och bestamma

absolutbeloppet for derivatan, jdmfora detta varde med namnda ett eller flera

troskelvarden och generera en graderingssignal baserat pa jamforelsen.

6. Bedomningsmetod enligt nagot av krav 2 till 3, som innefattar att
bestamma absolutbeloppet for fordonets laterala maxacceleration aja; max OCh
laterala medelacceleration aj.;_mean Under en tidsperiod t, och bestdmma om
skillnaden mellan |ajat_ max| OCh |aiat mean| &r stérre &n ndmnda ett eller flera

troskelvarden, och generera en graderingssignal baserat pa jamforelsen.

7. Beddmningsmetod enligt nagot av krav 2 till 3, som innefattar att
bestamma fordonets laterala maxacceleration ajat max Samt jamfora ajt max med
tva troskelvarden a1 och ag, for fordonets laterala maxacceleration
representerande namnda ett eller flera troskelvarden, och generera en

graderingssignal baserat pa jamforelsen.

8. Bedomningsmetod enligt nagot av krav 2 till 3, som innefattar att
bestamma fordonets laterala medelacceleration ajat mean SamMt j@Mfora ajat mean
med tva troskelvarden ans och apg for fordonets laterala medelacceleration
representerande ndmnda ett eller flera troskelvarden, och generera en

graderingssignal baserat pa jamforelsen.

9. Beddmningsmetod enligt krav 1, varvid nAmnda acceleration ar

fordonets longitudinella acceleration ajong.

10. Bedomningsmetod enligt krav 9, som innefattar att om ajong ar storre
an ett forutbestamt troskelvarde och/eller att fordonets hastighet 6kar mer an ett
definierat antal km/h, utférs en bedémning av fordonets longitudinella

acceleration.
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11. Beddmningsmetod enligt krav 9 eller 10, som innefattar att bestamma
referensvarden amax jongt SaMt @max long2 baserat pa troskelvarden for fordonets
tildtna momentana acceleration aj.ng vid aktuell fordonshastighet representerande
namnda ett eller flera troskelvarden och jamfora fordonets momentana
acceleration ajong Med @max_long1 S8Mt @max_long2, OCh generera en graderingssignal

baserat pa jamforelsen.

12. Bedomningsmetod enligt krav 9 eller 10, som innefattar att bestamma
referensvarden amean iongt S8Mt @mean_long2 baserat pa troskelvarden for fordonets
tilldtna medelacceleration amean_jong Vid aktuell medelhastighet representerande
namnda ett eller flera troskelvarden och jamfora fordonets medelacceleration
Amean_long M€ @mean_longt SAMt @mean_long2, OCh generera en graderingssignal

baserat pa jamférelsen.

13. Beddmningsmetod enligt nagot av de foregaende kraven, som
innefattar att i samband med att en graderingssignal genereras, aterkoppla till
foraren via en utmatningsenhet hur foraren kan forbattra sitt
accelerationsbeteende, alternativt beromma forarens accelerationsbeteende

genom att féraren erhaller information fran graderingssignalen.

14. Bedomningssystem for att bedoma accelerationsbeteende hos en
forare av ett fordon, systemet innefattar atminstone en sensorenhet som ar
anpassad att avge en accelerationssignal som indikerar fordonets acceleration a
dar namnda acceleration a ar lateral och/eller longitudinell,
kadnnetecknad av systemetinnefattar

- en berakningsenhet som ar anpassad att ta emot namnda
accelerationssignal; berakna ett eller flera troskelvarden for fordonets acceleration
beroende pa atminstone en situationsspecifik parameter, varvid namnda ett eller
flera troskelvarden anger granser for vad som anses vara saker och komfortabel
lateral acceleration eller séker och komfortabel longitudinell acceleration, jamfora
fordonets acceleration med namnda ett eller flera troskelvarden och generera en
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graderingssignal baserat pa jamforelsen, varvid graderingssignalen ar relaterad till
namnda beraknade ett eller flera tréskelvarden, och

- en utmatningsenhet som ar anpassad att presentera information
fran graderingssignalen till foraren efter att namnda acceleration ar avslutad,
varvid namnda situationsspecifika parameter ar nagot av fordonets hastighet,

fordonets acceleration, vagens kurvradie eller vagens bagvinkel.

15. Bedomningssystem enligt krav 14, varvid namnda acceleration ar

fordonets laterala acceleration ay,t.

16. Bedomningssystem enligt krav 15, i vilket berakningsenheten ar
anpassad att bestdmma om atminstone ett situationskriterium ar uppfyllt, och
darmed tillata att en bedémning av fordonets laterala acceleration utfors, varvid
namnda situationskriterium ar nagot av en lagsta fordonshastighet, en lagsta

acceleration, en hégsta kurvradie eller en minsta bagvinkel.

17. Beddmningssystem enligt nagot av krav 14 till 16, i vilket
berakningsenheten ar anpassad att bestdmma absolutbeloppet for aj,; under en
forutbestamd tidsperiod tmaxerk OCh j@mfora detta varde med ett troskelvarde y,
representerande namnda ett eller flera troskelvarden, och generera en

graderingssignal baserat pa jamforelsen.

18. Bedomningssystem enligt nagot av krav 14 till 16, i vilket

berakningsenheten &r anpassad att berakna derivatanéa,, /ot for fordonets

laterala acceleration aj;; och bestdmma absolutbeloppet for derivatan, jamféra
detta varde med ndmnda ett eller flera tréskelvarden och generera en

graderingssignal baserat pa jamforelsen.

19. Beddmningssystem enligt nagot av krav 14 till 16, i vilket
berékningsenheten ar anpassad att bestamma absolutbeloppet for fordonets
laterala maxacceleration ajat_max 0ch laterala medelacceleration ajt mean Under en
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tidsperiod t, och bestdmma om skillnaden mellan |ajt max| OCh |ajat mean| &r stérre
an namnda ett eller flera troskelvarden, och generera en graderingssignal baserat

pa jamforelsen.

20. Beddmningssystem enligt nagot av krav 14 till 16, i vilket
berékningsenheten &r anpassad att bestamma fordonets laterala maxacceleration
Alat_ max SamMt jamfora aj; max Mmed tva troskelvarden ayq och ap, for fordonets
laterala maxacceleration representerande namnda ett eller flera troskelvarden,

och generera en graderingssignal baserat pa jamforelsen.

21. Bedomningssystem enligt nagot av krav 14 till 16, i vilket
berakningsenheten ar anpassad att bestamma fordonets laterala
medelacceleration aja_mean Samt jAmMfora aj mean Med tva troskelvarden apms och
a4 for fordonets laterala medelacceleration representerande namnda ett eller

flera troskelvarden, och generera en graderingssignal baserat pa jamforelsen.

22. Bedomningssystem enligt krav 14, varvid namnda acceleration ar

fordonets longitudinella acceleration ajong.

23. Bedomningssystem enligt krav 22, i vilket berdkningsenheten ar
anpassad att bestdmma om ajong ar storre an ett forutbestamt troskelvarde
och/eller om fordonets hastighet 6kar mer an ett definierat antal km/h, och i s3 fall

tilldta att en bedémning av fordonets longitudinella acceleration utfors.

24. Bedomningssystem enligt krav 22 eller 23, i vilket berdkningsenheten
ar anpassad att bestdmma referensvarden amax_jong1 SaMt @max_ong2 baserat pa
troskelvarden for fordonets tilldtna momentana acceleration ajong vid aktuell
fordonshastighet representerande namnda ett eller flera tréskelvarden och
jamfora fordonets momentana acceleration ajong Med amax ongt SAMt Amax_iong2, OCh

generera en graderingssignal baserat pa jamforelsen.
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25. Beddmningssystem enligt krav 22 eller 23, i vilket berakningsenheten
ar anpassad att bestamma referensvérden amean_jongt SaMt amean_ong2 baserat pa
troskelvarden for fordonets tilldtna medelacceleration amean_iong Vid aktuell
medelhastighet representerande namnda ett eller flera troskelvarden och jamfora
fordonets medelacceleration amean_iong Med @mean_tongt SaMt @mean_iong2, OCh

generera en graderingssignal baserat pa jamforelsen.

26. Beddmningssystem enligt nagot av kraven 14 till 25, i vilket
berakningsenheten &r anpassad att i samband med att en graderingssignal
genereras, aterkoppla till foraren via en utmatningsenhet hur féraren kan forbattra
sitt accelerationsbeteende, alternativt berémma forarens accelerationsbeteende

genom att féraren erhaller information fran graderingssignalen.

27. Datorprogramprodukt, innefattande datorprograminstruktioner for att
forma ett datorsystem i ett fordon att utféra stegen enligt metoden enligt nagot av
kraven 1 till 13, nér datorprograminstruktionerna kérs pa namnda datorsystem.

28. Datorprogramprodukt enligt krav 27, dar datorprograminstruktionerna

ar lagrade pa ett av ett datorsystem lasbart medium.
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