w1 P1 0418435-1 B DA

(22) Data do Dep6sito: 01/12/2004

Repiiblica Federativa do Brasil (45) Data de Concessdo: 07/03/2017

Ministério da Industria, Comércio Exterior
e Servicos
Instituto Nacional da Propriedade Industrial

(54) Titulo: METODO E SISTEMA APERFEICOADOS DE CONTROLE DE UM VEICULO
(51) Int.Cl.: GO6F 19/00; GO6F 7/00

(30) Prioridade Unionista: 21/02/2004 US 10/783,968, 23/01/2004 US 60/538,792
(73) Titular(es): VOLVO TRUCKS NORTH AMERICA, INC.

(72) Inventor(es): BATE, JOHN, G.; BLUME, CHISTIANO



10

15

20

25

30

1/19

“"METODO E SISTEMA APERFEICOADOS DE CONTROLE DE UM VEICULO”

CAMPO TECNICO DA PRESENTE INVENGAO

A presente invengdao se refere a recuperacdo de
veiculo, por exemplo, durante acontecimentos criminosos
quando existe necessidade para desativar o veiculo para
prevenir roubo de carga, ou operagdao do veiculo de maneira
ou em localizag¢do ndo autorizadas. Desativacdo do veiculo
em concordancia com a presente invengdo estd relaclonada
para uma seguranga aperfeigoada a partir do ponto de vista
do motorista, do terreno, e do ambiente de tréafego

circundante.

PANORAMA DO ESTADO DA TECNICA DA PRESENTE INVENGAO

Em diverses paises ao redor do mundo, se pode
verificar que roubo de veiculo e roubo de carga de veiculo
sdo lugares comuns. Determinados acontecimentos histéricos
tém também contribuido para uma necessidade crescente para
seguranga adicional em termos tanto de descobrir
(encontrar) o veiculo e gquanto de bem como parar o veiculo.

Também ja& é muito rotineiro observar um veiculo parado
no acostamento da estrada devido para problemas mecdnicos
ou elétricos. No futuro, poderd ser mals rotineiro observar
veiculos parados devido para algum acontecimento gue
provocou gue este veiculo tenha sofrido um corte de motor.
Entretanto, ainda mesmo gque um sistema de parada de veiculo
nunca seja utilizado, este sistema contudo Jja esta pelo
menos disponivel.

Muitos veiculos atualmente possuem um método embarcado

de corte (de paralisagdo) do motor para prevenir dano
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{(prejuizo) para o motor. Exemplos disto incluem perda de
liquido de refrigeragdao de 6éleo ou de motor, ou alguma
outra falha que poderia, se deixada sem verificacgdao,
danificar o motor. O defeito ¢é usualmente prevenido pelo
sistema iniciandc um corte de motor de veiculo disparado
internamente.

Muitos veiculos irao tipicamente possuir alguma
espécie de dispositivo de comunicac¢do de dades, enviando
informagdo acerca do estado de operagdc do veiculo,
mensagens para © ou a partir do motorista, e manutengido de
faixa {de trilha) do veiculo e ou da carga. 0O dispositivo
de comunicagio pode ser uma rede sem fio de faixa de ondas
curtas (RF), ou telefone celular de faixa de ondas longas
ou fundamentado em satélite ou outro tipo de suporte.

A conexdo (o link) de comunicagdo entre o caminhdo e
uma outra localizagdc (tipicamente uma estagido de despacho)
pode também manter a trilha da localizagdo do veiculo para
o propdsito Unico de assegurar gue este veiculoc permanega
sobre seu caminho planejado. Qualquer desvio a partir deste
caminho pode indicar roubo - em alguns casos de carga
extremamente valiosa (real ou percebida):; roubo que pode
ser somente a razdc da carga se extraviar a partir do
caminho agendado (roteirizado).

Alguns sistemas de comunica¢do possuem uma conexao
precisa (firme} para o veiculo e para a operagdo de
veiculo. Muitos sistemas atualmente possuem recursos de
parada do veiculo pela desativagdo do motor, pelo corte de
combustivel, etc. 0s mecanismos de corte de motor sdo
tipicamente simples. Interrupgdo do combustivel para o

motor 1ird tipicamente concretizar que o motor venha a
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sofrer parada com mais preferéncia prontamente.

Métodos menos simples podem ser um melhor controle
sobre um limite de velocidade de estrada utilizado em
conjungdo com ¢ corte de combustivel. Adicionalmente, se as
conexdes sdo feitas para um centro de controle elétrico do
veiculo, existe malis controle e melhor realimentacdo
{retorno) para o motorista.

Alguns sistemas exatamente interrompem o fluxo de
combustivel. Outros sistemas limitam primeiro a velocidade
de estrada, e apds isso interrompem ¢ fluxo de combustivel.
Outros sistemas estdo conectados para o sistema elétrico e
podem limitar a velocidade de estrada e bem como parar o
motor, ambos por intermédio de entradas elétricas.

A patente norte-americana namero us 6.549.130
apresenta um sistema anti-roubo para acionamento remoto. O
sistema pode ser programado para controlar maltiplos
paradmetros, tais como regulagem de tempo (timing), e/ou o
grau de desativagdo e de reativacado de diversos sistemas de
veiculo pode ser programado.

A patente norte-americana numero US 5.,937.823
apresenta um sistema anti-roubo que monitora a velocidade e
desativa o motor quando a velocidade cai abaixo de um valor
pré-ajustado. O motor pode tambkém ser controlado e
gradualmente sofrer corte de motor pela interrupg¢ao do
sistema de ignigdo. Ver o resumo.

A patenfe norte-americana numero US 6.504.472 B2
descreve corte de motor do veiculo complementado pela
abertura/fééhamento de um relé gque abre o© circuito de
bobina de ignicéo.

A patente norte-americana numero US 6.549.130 Bl
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descreve um comando externo que pode desativar o sistema de
ignicdo de veiculo. Desativagdo somente previne que o
veiculo venha a sofrer nova partida.

A patente norte-americana numero US 6.249.215 Bl
apresenta uma idéia primordial de utilizar andlise lateral
de veiculo para possibilitar a parada do veiculo somente em
uma 4area denominada de “trafego seguro”. Se for inseguro,
energia (forga) ¢é reduzida; se for seguro, corte de motor
de veiculo é executado. O dispositivo de analise lateral de
veiculo verifica para condig¢des seguras/inseguras. Um
segundo ponto é wutilizar GPS - entram todas as Aareas
inseguras em uma base de dados (DB), e apds issco se utiliza
a localizagido GPS de veiculo para determinar se o veiculo
estd em uma Area segura. Uma terceira condicdo é monitorar
qualidade de ar para lidentificar sc¢ o veiculo esta em uma
estacdo de abastecimento (posto de gasolina). Uma quarta
condicdc é determinar se o velculo estd sendo rebocado ou
carregado por um outro veiculo. Um quinto ponto &
progressivamente reduzir a energia de motor disponivel
passo a passo ou continuamente. Um sexto ponto é
possibilitar corte de motor somente se ¢ veliculo esté
estacionado.

A patente norte-americana numero US 6.313.140 Bl
descreve um sistema de controle em um veiculo roubado que
esta operado para trazer o veiculo roubado para uma parada
segura. Um exemplo de sistema de controle poderia ser
regulagem de combustivel, redu¢do da taxa de suprimento de
combustivel para reduzir a energia de motor até inatividade
cu forgéd-lo a parar (e mantendo o sistema de direcdo

operavel). Outros exemplos de sistemas de controle poderiam
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ser ativacdo dos freios, controle de direcdo, controle de
embreagem, redugcdo da quantidade de energia de motor
passada através de transmissao.

A patente norte-americana numero US 6.347.276 Bl
discute métodos de escritura para um (EEPROM) em uma
unidade de controle de motor.

A patente norte-americana numero US 5.925.940 discute
métodos de remotamente aplicar o freio de estacionamento (o
freio de m&o) que pode ser aplicado enguanto um veiculo
estd tracionando.

A patente norte-americana numero US 5.937.823 discute
corte de motor remoto pela recepgdo de um comando a partir
de uma chamada de ré&dio seletiva. Corte de motor é
complementado pela interrupgao da ignig¢doc intermitentemente
se a velocidade de motor é maior do que um valor pré-
ajustado ou imediatamente se a velocidade de motor & menor
do que o valor pré-ajustado. Velocidade de motor é
mensurada com um tacdgrafo.

A patente norte-americana numero US 5.977.654 discute
desativagdo de motor depcis de detecgdo de uma partida de
veiculo ndo autorizada. Corte de motor & complementado com
um relé para desconectar a bateria e aterramento do cabo de
bateria.

A patente norte-americana numero US 6.072.248 discute
corte de motor remoto pelo controle de redugdo de
combustivel em etapas mialtiplas para bomba de combustivel
por intermédio de mddulo de motor e intermitentemente
pulsando bomba de combustivel/suprimento de combustivel,
primeiramente para diminuir a velocidade do veiculo para

abaixo da velocidade de parada, e apds isso inativar o
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motor com corte total de combustivel.

A patente norte-americana nuUmero US 5.513.244 discute
proibigdo remota de nova partida de motor. O motor tem que
estar desligado antes para que istc possa acontecer.

A patente norte-americana numero US 5.563.453 discute
controle remoto de veiculo, e inclui um sistema de bloqueio
de veiculo de maneira a blogquear o veiculo, e interrupgdao
da voltagem para um ou mais dos circuitos elétricos de
veiculo de maneira a desativar o motor, fechar janelas,
etc.

A patente norte-americana numero US 5.638.044 e a
patente norte-americana numero US 5.819.869 discutem corte
de motor remoto pela desconexdo da bobina de ignigéao.

A patente norte-americana numero US 5.463.372 discute
corte de motor basico pela interrupgcdo do distribuidor
eletrénico ou da voltagem de controle (EFI). Interrupgdo
intermitente da voltagem deveria colocar o sistema em um
estado parcialmente desativado, e interrupgdo completa
deveria ser um estado de corte de motor completo.

A patente norte-americana numero US 4.878.050 discute
controle de veiculo, desacelerag¢do, parada depois de um
retardo (delay) (pelo controle tanto da regulagem de tempo
de motor ou quanto de suprimento de combustivel), desengate
de combustivel (com um émbolo mergulhador mecanico e
membrana), desativacdo de motor pela utilizacgdo de um relé
entre bobina de ignic¢do e velas de centelha.

A patente norte-americana numero US 4.292.620 discute

um sistema de desativac¢do de veiculo acionado pelo baixo

nivel de combustivel em tanque. Um interruptor escondido

pode ser ajustado de maneira tal que um tanque cheio de
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combustivel se assemelha a um tanque vazio. A mecdnica de
corte de motor conecta um relé para o circuito de partida,
e também um recurso para desligar ¢ motor e retorno de
video e de &udio de motorista. Nenhum controle externo e
nenhum controle de limitagdo de velocidade de estrada sdao
discutidos.

Cenarios de utilizagdo tipicos para a necessidade para
corte do motor se iniciam quando algum acontecimento
externo & recebido pelo sistema de comunicagao do veiculo,
traduzido em um comando de corte de motor, e o motor é
cortado. A policia 1ir4d provavelmente conhecer onde o
veiculo estd neste intervalo de tempo. O ladrdo, imaginando
gue seu tempo é curto, abandona o veiculo onde este veiculo
parou. A policia, mediante chegada onde o veiculo esta,
verifica que este velculo estd em uma localizacdo que é
muito perigosa. Esta localizagdo poderia ser um cruzamento,
uma passagem de nivel de trem, etc. Poderiam existir
produtos quimicos perigosos no velculo e este veiculo
poderia ter parado préximo de um centro populoso cu sobre
uma ponte.

Alguns acontecimentos de disparo {de alarme) incluem,
mas nao estdo limitados para:

1. Veiculo se movimentando para fora de uma
localizagdo de GPS especificada por alguma distancia pré-
determinada.

2. Veiculo indo préximo para uma localizacido de GPS
por alguma distdncia pré-determinada.

3. Iniciagdo pelo motorista por intermédio de botdo.

4. Comando de dispositivo de comunicagdo.

5. Sistema de alarme de dispositivo de comunicacgdo.
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6. Sistema de alarme de veilculo.

7. Sangdo de regulamentag¢do controlada.

RESUMO DA PRESENTE INVENGAO

O que ¢é necessario & algum sistema de corte de motor
adaptavel que determina ao motorista (@ poclicia) uma chance
para movimentar o veiculo desativado para uma nova
localizacgdo, seguramente, e fora do caminho. Um outro
aspecto em concorddncia com a presente invengdo é um fator
de seguranga nunca considerado anteriormente: corte do
motor enguanto tracionando abaixo uma encosta. O comando
tipico deveria cortar o motor sem levar em consideragdo o
terreno, nao imaginando que quando o motor é parado pode
ndo existir nenhuma energia para os freicos e ou para o©
sistema de direc¢do ou uma habilidade para mudar para uma
relacdo de marcha mals segura. O Qque € necessario nesta
segunda situac¢do é que ao motor seja possibilitado manter
funcionamento durante estas situacdes de encosta. A encosta
ird terminar em algum tempo, mas a necessidade para
controlar o veiculo a partir de um ponto de vista de
seguranga é também importante.

Um objetivo em concordancia com a presente invengdo é
o de que, em um aspecto, a presente invengdo proporciona um
método de controle de um veiculo que inclui as etapas de
reducdo de uma velocidade do veiculo em resposta para um
sinal de corte de motor de veiculo; de monitoramento de
pelo menos um de uma velocidade do veiculo e de um torque
de um motor do veiculo; de determinacgdc de se pelo menos um
da velocidade e do torque monitorados estd diminuindo: de

se pelo menos um da velocidade e do torque monitorados ndo
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estd diminuindo, possibilitar que o motor de veiculo wvenha
a operar em um nivel de energla reduzido; e de parada do
veiculo quando © pelo menos um da velocidade e do torque
monitorados tenha alcangado um nivel pré-determinado.

Um outro objetivo em concordidncia c¢om a presente
invengdo €& o de que, em um outro aspecto, a presente
invencdo proporciona um sistema de controle para um veiculo
que inclui um processador que reduz uma velocidade do
veiculo em resposta para um sinal de corte de motor de
veiculo. O processador monitora pelo menos um de uma
velocidade do veiculo e de um torque de um motor do
veiculo. O processador também determina se pelo menos um da
velocidade e do torque monitorados estda diminuindo. Se pelo
menos um da velocidade e do torque monitorades nao esté
diminuindo, o processador ©possibilita que o motor do
veiculo venha a operar em um nivel de energia reduzido. O
processador provoca que o veiculo venha a parar quando o
pelo menos um da velocidade e do torque monitorados tenha
alcangado um nivel pré-determinado.

Ainda um outro objetivo em concordancia com a presente
inveng¢ao é o de gue, em ainda um outro aspecto, a presente
invengdo proporciona uma midia (um meio) de leitura por um
computador contendo um programa de computador para controle
de um veicule. O programa de computador desempenha as
etapas de redugdo de uma velocidade do veiculo em resposta
para um sinal de corte de motor de veiculo, de
monitoramento de pelo menos um de uma velocidade do veiculo
e de um torque de um motor do veiculo, de determinagdo de
se pelo menos um da velocidade e do torque meonitorados esta

diminuindo, se pelo menos um da velcocidade e do torque
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monitorados ndo estd diminuindo, possibilitar gue o motor
do veiculo venha a operar em um nivel de energia reduzido,
e de parada do velculo quando o pelo menos um da velocidade
e do torque monitorados tenha alcangado um nivel pré-

determinado.

BREVE DESCRIGAO DOS DESENHOS DA PRESENTE INVENGAO

hs diversas caracteristicas, objetivos, e vantagens em
concordancia com a presente 1invengdoc irdo se tornar
aparentes a partir da leitura desta descrigdo em conjuncgao
com os desenhos, nos qguais:

A Figura 1 é um diagrama de blocos de um sistema em
concordancia com a presente invencgdoc do depositante;

A Figura 2 ¢é um fluxograma de um método em
concorddncia com a presente invengdo do depositante; e

A Figura 3 é um diagrama de regulagem de tempo que
esquematicamente representa variagdes de energia de motor

ou torque levando em consideracdo o tempo.

As Figuras sdo somente representagdes esquematicas e a
presente invengao nao esta limitada para estas

concretizagdes.

DESCRIGCAO DETALHADA DA PRESENTE INVENGCAO

Uma parte em concorddncia com a presente invencdo se
refere a acontecimentos durante corte de motor, tais como
acontecimentos criminosos. Como estdo representados na
Figura 1, os componentes do sistema (100) incluem um
controlador e regulador de velocidade (102) para o motor

(104), sensor de velocidade (106), sensor de torque (108),
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e sensor de energia (110), um mostrador (display) de
motorista (112), e um sistema de comunicagdo (114) que tem
a capacidade de recepgdoc e de envio de mensagens
codificadas para controlar o corte de motor. Componentes
adicionais incluem medidores de tempo (timers), que podem
ser convenientemente implementados em software no mdédulo de
controle (102). Devera ser compreendido que o motor (104) &
respensivo para sinais de controle produzidos pelo
controlador (102).

A recepcao de uma mensagem de corte de motor
codificada deveria iniciar a seqiiéncia pelo alerta ao
motorista do iminente corte de motor por intermédic do
mostrador (112} . Uma seqliiéncia exemplificante esta
representada na Figura 2, com recep¢do do sinal de corte de
motor indicado pela etapa (202). Um ou mais sensores de
velocidade de estrada {106), (10B) deveriam identificar a
velocidade do sistema. Um regulador de velocidade de
estrada, tal como os freios sobre as rodas, deveriam estar
engatilhados para iniciar vagarosamente o veiculo para uma
velocidade segura. Isto estd representado na Figura 2 pela
etapa (204). "“Seguro” pode significar cerca de 20 kph ou
mais lento, mas evidentemente diferentes condigdes podem
requerer diferentes velocidades ‘“seguras”. Deverd ser
observado que regqulagem de velocidade de motor pode ser
utilizada ao invés de ou juntamente com os freios de roda
para diminuir a velocidade do veiculo.

Uma forma em concordancia com a presente invencgdo
poderia utilizar um regulador de torgue ao invés de um
regulador de velocidade. Isto deveria funcionar para

reduzir ou controlar torque com mais preferéncia do que
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velocidade de estrada. Em motores de veiculos modernos, tal
controle de torque é prontamente implementado pela producdo
de sinais de controle de motor adequados pelo controlador
de motor {(102). Um sinal para controlar o torque deveria
prevenir o veiculo a partir de movimentag¢ao pela reducgdo do
torque gerado pelo motor (104). A primeira etapa de
regulagem de torque pode ser para reduzir torque por uma
quantidade pré-determinada, tal como por 50 %. Uma outra
forma em concordancia com a presente invengido deveria
vagarosamente diminuir a saida de torque. O veiculo ira
eventualmente parar.

Em algum ponto, exatamente precedente para corte de
motor para baixo do motor um icone de “corte de motor” ou
de “desativacao de veiculo” poderia ser mostrado para o
motorista sobre o mostrador (112). Naquele ponto, o motor
estd desligado. Como esta descrito em maiores detalhes
posteriormente, o ponto de corte de motor é permitido
acontecer depois que a velocidade M“segura” tenha sido
alcangada [etapa (206)].

Uma segunda parte em concordancia c¢om a presente
invengdo se refere para o controle durante situacdes de
tracionamento perigosas - por 1isto se quer significar
quando tracicnando abaixo uma encosta, por exemplo. A
gravidade 1ird desempenhar uma grande parte em definigdo
exatamente de quando o veliculo ird parar. Se o limite de
velocidade de estrada ¢é aplicado e apds 1isso comando de
parada de motor é aplicado (como identificado em testagem
de estrada plana) apdés 1isso o veiculo ird realmente ser
alijado de energia, conduzindo para potenciais batidas

quando falta de energia controla dire¢do e freios. Como
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estd representado na Figura 2, uma vez que a velocidade
“segura” tenha sido alcang¢ada, uma contagem regressiva para
corte de motor se inicia [etapa (208)] e continua [etapa
(210) ] preporciconado que a velocidade ndo exceda a
velocidade “segura” [etapa (212)]. Uma vez que a contagem
regressiva tenha decorrido [etapa (214)], © comando de
corte de motor é determinado [etapa (216)]. Se a velocidade
“segura” ¢é excedida durante a contagem regressiva, por
exemplo, devido para o fatoc de o veiculo ter comegado a
trafegar abaixo uma encosta ingreme, a contagem regressiva
é reiniciada.

Uma outra idéia primordial aqui ¢é ©possibilitar
miltiplos periodos de corte de motor (ou pericdos de
veiculo desativado) de maneira tal que o veiculo pode ser
movimentado como necessario  durante os subseqlientes
periodos de corte de motor. Tais periodos estdo
representados na Figura 3, o que estd descrito em maiores
detalhes posteriormente. Uma forma deveria possibilitar
para retardos varidveis entre periodos de corte de motor,
alguns dos quais podem ser mais curtos (o segundo pode ser
mais curto do que o primeiro, o terceiro pode ser mais
curto do que o© segundo, etc.) ou mais longos {o segundo
pode ser mais longo do que o primeiro, o terceiro pode ser
mais longo do que © segundo, etc.). Uma outra forma
possibilita para tempos varidveis entre periodos de corte
de motor, possivelmente com um ciclo de chave de ignigdo
requerido. Uma outra forma possibilita para tempos
varidveis de ativagao de motor. Uma outra forma possibilita
para estes retardos serem contreolados pelas velocidades de

estrada iniciais, massa de veiculo (como calculada pelos
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requerimentos de torque). Uma outra forma possibilita que
periodos de ativagao de motor estejam fundamentados sobre
distancia trafegada - neste caso, a distlncia poderia estar
limitada para suficientemente movimentar o veiculo para
fora de um cruzamento, para fora de trilhas de estradas de
ferro, ou para fora de uma ponte.

A idéia primordial deveria também  possibilitar
instalagdo sobre qualquer tipo de transmissdo de veiculo.

Uma forma em concordancia com a presente invencgao
inclui um corte de motor imediato sem tornar vagarosa a
velocidade de estrada durante o processo (possivelmente com
um alerta para © motorista). Este caso ird cobrir os casos
quando hardware extra ndo estd instalado sobre o veiculo
para efetuar as fungdes de limitagdc de velocidade de
estrada ou de torque. Uma outra forma em concordancia conm a
presente invengdo deveria controlar o combustivel para o
motor para simular um tanque de combustivel vazio ou
injetores falhos em um ou mais cilindros. Uma outra forma
em concordancia com a presente invengdo inclui um corte de
motor imediato se o veiculo ja esta em velocidade zero. Uma
outra forma em concordancia com a presente invengdo requer
gque o motorista tem que efetivamente parar o veiculo antes
que o corte de motor seja complementado. A idéia poderia
também requerer para o motorista ajustar o freio de
estacionamento.

Como estd descrito anteriormente, uma outra forma em
concordancia com a presente invengao deveria possibilitar
que © sistema venha vagarosamente a diminuir o limite de
velocidade de estrada ou torgue maximo de maneira tal que o

sistema finaliza com um resultado liquido de velocidade
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zero depois de um periodo de tempo. G periodo de tempo (a
duracdc da contagem regressiva na Figura 2) deveria ser
dependente do terreno (encostas) e/ou da carga (do empuxo)
de veiculo.

Em cada ponto de tempo o sistema reduz a velocidade de
estrada ou torque por intermédio disso reduzindo a
velocidade e ou energia disponivel para o veiculo. Uma
outra forma em concorddncia com a presente invengao deveria
possibilitar que o sistema diminuisse passo a passo o
limite de velocidade de estrada ou torque maximo. Uma forma
em concorddncia com a presente invencgdo deveria controlar o
veiculo somente de maneira tal que no final o motor ainda
estd operando, mas exatamente o) suficiente para
possibilitar energia de direcdo e possivelmente operar um
sistema de refrigeracio.

Uma forma em concordancia com a presente invengao
possibilita que o ultimo componente do corte de motor venha
a ser temporariamente retardado enquanto o veiculo esta
trafegando abaixo uma encosta (isto é, o0s requerimentos de
velocidade de estrada e ou de torque demandam operacdo de
veiculo continuada para seguranga e controlabilidade).

As regulagens de tempo dos contreles efetuados em
concorddncia com a presente invengdo, em um exemplo, estdo
representadas na Figura 3, na qual o eixo geométrico
vertical é a disponibilidade de velocidade de estrada ou de
torque, . em que (a < b). O eixo geométrico horizontal é o
tempo, em que tempo {c¢) é mais antecedente do que tempo
(n). No tempo (e), o comando ¢ recebido para cortar o
motor, e um alerta é exibido para o© motorista. No tempo

{d), o sistema limita a (100) a velocidade de estrada ou
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torque, e corte de motor de velculo esta em progressio. No
tempo (e), o velculo consegue um limite de velocidade de
estrada ou limite de torque, isto &, o velicule é
possibilitado operar de uma maneira muito mais reduzida.
Nos tempos (f) e (g), o sistema corta para baixc o motor de
veiculo ou ajusta a velocidade de estrada m&xima para zero,
ou limita o torque para exatamente possibilitar operacio
para parada de motor. Nos tempos {(g), (h), (1), o sistema
esta desativado, e pode estar aguardando por regulador de
tempo ou ciclo de chave. Os tempos (i}, (3), (k) e (m} e
(n} representam periodos de motor ativado miltiplos.

Deverd ser compreendido gue nos pontos (1) e (2)
[tempo (d)], um corte de motor imediato é opcional. Entre
os pontos (3) e (4), [tempos (e) e (f), respectivamente],
um retardo antes de corte de motor pode estar presente, e
alertas de motorista podem ser exibidos. Nos pontos (4) e
(5), ([tempos (f) e (g)], um corte de motor imediato a
partir da velocidade 3j& reduzida pode estar presente.
Opcionalmente, o sistema pode requerer que o motorista
venha a parar o veiculo antes do completamento do corte de
motor. Nos pontos (6) e (7), [periodos de tempo (1 ~ j) e
{m - n)], o motor e ou o veiculo estd ativado em um modo
operacional reduzido. O ponto (5) e o ponto (6) nado devem
necessariamente acontecer ao mesmo tempo, isto €&, os
periodos de tempo (f - g) e (3 - k) ndao necessitam ser
iguais, nem fazem com que o limite de velocidade de estrada
ou o limite de torque sejam os mesmos. Nos pontos (9),
(10), e (11), (periodos de tempo (g - i), (k - m), e >
{n)], o veiculo estd desativado. Os periodos de tempos nao

necessariamente precisam ser o©0s mesmos, e © motor pode
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estar forcado a parar ou em um ajustamento de torque
reduzido.

Devera ser compreendido que procedimentos descritos
anteriormente podem ser realizados tdo repetitivamente
quanto necessarios para controlar um veiculo. Para
facilitar a compreensdao, muitos aspectos em concordancia
com a presente invengdo estdo descritos em termos de
seqiiéncias de agdes que podem ser desempenhadas, por
exemplo, pelos elementos de um sistema de computador
programavel. Deverd ser reconhecido que as diversas agdes
poderiam ser desempenhadas por circuitos especializados
(por exemplo, portais 1légicos discretos interconectados
para desempenhar uma fungdo especializada ou circuitos
integrados especificos de aplicagdo), por instrugdes de
programa executadas por um ou mals processadores, ou por
uma combinagdo de ambos.

Além do mais, a presente invengdo pode adicionalmente
ser considerada para ser concretizada integralmente dentro
de qualquer forma de midia (de meio} de armazenamento de
leitura por computador tendo armazenado nesta midia um
conjunto apropriade de instru¢des para utilizagdo por, ou
em conexao com, um sistema, um aparelho, ou um dispositivo,
de execdcéo de instrugdo, tal como um sistema fundamentado
em computador, um sistema contendo processador, ou um outro
sistema que pode suportar (armazenar) instrugdes a partir
de uma midia e executar as instrugdes. Como aqui utilizada,
uma “midia de leitura por computador” pode ser qualqguer
recursce gue pode conter, armazenar, comunicar, propagar, ou
transportar o programa para utilizagdo pelo, ou em conexdao

com, © sistema, o© aparelho, ou o dispositivo, de execucgdo
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de instrucdc. A midia de leitura por computador pode ser,
por exemplo, mas ndo esta limitado paera, um sistema, um
aparelho, um dispositivo, ou uma midia de propagagéao,
eletrénica, magnética, otica, eletromagnética,
infravermelha, ou semicondutora. Exemplos mais especificos
(uma listagem ndo exaustiva) da midia de leitura por
computador incluem uma conexdo elétrica possuindo um ou
mais cabos (fios), um disquete de computador portdtil, uma
meméria de acesso randdmica (RAM), uma memdria somente de
leitura (ROM), uma memdria somente de leitura programavel
que pode ser apagada [(EPROM) ou meméria Flash], uma fibra
dtica, e um disco compacto de memdéria somente de leitura
(CD-ROM) .

Por conseqiiéncia, a presente invengdo pode @ ser
concretizada em muitas formas diferentes, ndo todas das
quais estdo descritas anteriormente, e todas as formas as
quais estdo contempladas para estarem dentro do escopo da
presente invencgdo. Para cada um dos diversos aspectos da
presente inven¢do, quaisquer de tais formas podem ser
referidas como “ldégica configurada para’” desempenhar uma
acdo descrita, ou alternativamente como “ldégica que”
desempenha uma agdo descrita.

ﬁ enfatizado que as expressdes “compreende” e
“compreendendo”, quando utilizadas neste pedido de patente,
especificam a presenca de caracteristicas, integridades,
etapas, ou componentes estabelecidos e ndo excluem a
presenga ou a adigdo de uma ou mals de outras
caracteristicas, integridades, etapas, componentes, ou
grupos dos mesmos.

As concretizag¢des particulares descritas anteriormente
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sd0 meramente i1lustrativas e ndc deverdo ser consideradas
de qualquer maneira como sendo restritivas. O escopo da
presente invengd&o esta determinado pelas reivindicagdes de
patente subsequientemente, e todas as variacgsdes,
modificacdes e equivaléncias que caem dentro da abrangéncia
das reivindicagdées de patente subseqlientemente estédo

intencionadas para estarem englobadas nas mesmas.
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REIVINDICAGOES

1. Método de controle de um veiculo,
caracterizado pelo fato de que o método compreende as
seguintes etapas:

— reduzir uma velocidade do veiculo em resposta
para um sinal de corte de motor de veiculo;

— monitorar pelo menos um de uma velocidade do
veiculo e de um torque de um motor do veiculo, em que a
velocidade monitorada é a desempenhada pelo veiculo;

— determinar se pelo menos um da velocidade e do
torque monitorados estd diminuindo;

- se pelo menos um da velocidade e do torque
monitorado(s) ndo estd diminuindo, possibilitar que o motor
do veiculo venha a operar em um nivel de energia reduzido;
e

- parar o veiculo gquando o pelo menos um da
velocidade e do torque monitorado(s) tenha alcancado um
nivel pré-determinado.

2. Método, de acordo com a reivindicacdo 1,
caracterizado pelo fato de que o sinal de corte de motor de
veiculo é gerado em resposta para uma condigcdo pré-
determinada.

3. Método, de acordo com a reivindicagdo 2,
caracterizado pelo fato de que a condigcdo pré-determinada é
pelo menos uma de utilizacdo do veiculo por um operador néao
autorizado, de posicdo do veiculo em uma localizacdo ndo

autorizada, e de falha para entrar com um cdédigo pré-



2/3

determinado.

4, Método, de acordo com a reivindicacdo 1,
caracterizado pelo fato de que o sinal de corte de motor de
veiculo é transmitido para o veiculo.

5. Método, de acordo com a reivindicagdo 1,
caracterizado pelo fato de que reduzir uma velocidade ¢é
iniciada por pelo menos um de acionar um freio do veiculo,
reduzir o torgque gerado pelo motor do veiculo, interromper
um suprimento de combustivel para o motor do veiculo, e
controlar uma transmissdo do veiculo.

6. Método, de acordo com a reivindicagdo 1,
caracterizado pelo fato de que parar o veiculo, poder dar a
partida no motor do veiculo em resposta para uma segunda
condicdo pré-determinada.

7. Sistema de controle para um veiculo,
caracterizado pelo fato de que o sistema compreende um
processador que reduz uma velocidade do veiculo em resposta
para um sinal de corte de motor de wveiculo, em que o
processador monitora pelo menos um de uma velocidade do
veiculo e de um torque de um motor do veiculo;

0 processador determina se pelo menos um da
velocidade e do torgque monitorados estd diminuindo;

se pelo menos um da velocidade e do torque
monitorado (s) nao estd diminuindo, o) processador
possibilita gue o motor do veiculo venha a operar em um
nivel de energia reduzido; e

o processador provoca que o veiculo venha a parar
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quando o pelo menos um da velocidade e do torque
monitorado(s) tenha alcancado um nivel pré-determinado.

8. Sistema de controle, de acordo com a
reivindicacdo 7, caracterizado pelo fato de que o sinal de
corte de motor de veiculo é gerado em resposta para uma
condicdo pré-determinada.

9. Sistema de controle, de acordo com a
reivindicagdo 8, caracterizado pelo fato de que a condicéo
pré-determinada € pelo menos uma de utilizacgdo do veiculo
por um operador ndo autorizado, de posicdo do veiculo em
uma localizacdo ndo autorizada, e de falha para entrar com
um cbédigo pré-determinado.

10. Sistema de controle, de acordo com a
reivindicagdo 7, caracterizado pelo fato de que o sinal de
corte de motor de veiculo é transmitido para o veiculo.

11. Sistema de controle, de acordo com a
reivindicacéao 7, caracterizado pelo fato de que o}
processador reduz a velocidade do veiculo por provocar pelo
menos um de acionamento de um freio do veiculo, de reducéo
do torque gerado pelo motor do veiculo, de interrupcdo de
um suprimento de combustivel para o motor do veiculo, e de
controle de uma transmissdao do veiculo.

12. Sistema de controle, de acordo com a
reivindicacdo 7, caracterizado pelo fato de que depois da
parada do veiculo, o processador possibilita poder dar a
partida no motor do veiculo em resposta para uma segunda

condicdo pré-determinada.
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DESENHOS
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