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DE ACELERAGAQ PARA VEICULOS, METODO PARA CONTROLAR
UM VEICULO E APARELHO PARA CONTROLAR UM DISPOSITIVO
DE ACELERACAO PARA VEICULOS. A presente invengéo refere-se a
um método para controlar um dispositivo de aceleragdo (2) para
veiculos, sendo que uma multiplicidade de instrugdes de entrada (4a,
4b, 4c, 4d) é enviada a um dispositivo seletor (6) e a partir desta
multiplicidade de instrugées de entrada (4a, 4b, 4c, 4d) é selecionada
uma instrugéo de entrada (4a, 4b, 4c, 4d) e com base nesta instrugao
de entrada selecionada é determinado uma referéncia de valor para o
dispositivo de aceleragéo (2) . Neste caso, é primeiramente dividida
uma multiplicidade de instrugdes de entrada (4a, 4b, 4c, 4d) em pelo
menos dois primeiros grupos (42) e em seguida uma instrucdo de
entrada pré-determinada (4a, 4b, 4c, 4d) é selecionada a partir de
cada primeiro grupo (42) . Em seguida, a multiplicidade das instrugdes
de entrada selecionadas a partir dos primeiros grupos (42) é dividida
em pelo menos um segundo grupo (44) e selecionada uma instrugao
de entrada pré-determinada (4a, 4b, 4c¢, 4d) a partir de pelo menos um
segundo grupo (44).
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“METODO PARA CONTROLAR UM DISPOSITIVO DE ACELERACAO PARA
VEICULOS, METODO PARA CONTROLAR UM VEfCULO E APARELHO
PARA CONTROLAR UM DISPOSITIVO DE ACELERACAO PARA
VEICULOS”.

A presente invenc¢ao refere-se a um método para controlar
um dispositivo de aceleragdo e/ou dispositivo de
acionamento de veiculos automotores. A presente invencdio
é descrita sob referéncia a um método para controlar um
motor, porém ressaltamos que o método também poder ser
empregado para controlar dispositivos de aceleracdo, de
acionamento ou de frenagem, retardadores e similares.
Veiculos modernos e principalmente veiculos utilitarios
modernos normalmente apresentam uma multiplicidade de
sistemas e paréametros de influéncia, que interferem no
movimento longitudinal ou na forca de acionamento e de
retardamento. Como exemplos, podemos mencionar neste caso
0 pedal do acelerador, ASR, ABS, engrenagem, regulador de
velocidade ACC e similares. Dentre essas inUmeras
exigéncias consequentemente resultantes, é necessario
apurar momentos e numeros de rotagdo de um motor, que sdo
ativados nas unidades operacionais e de frenagem como por
exemplo freio-motores.

Neste caso, foi criado no estado da técnica, através de
uma normalizag¢do da SAE, um método para a arbitragem e
para a selecdo de torques e numeros de rotacdes de
motores e freio-motores. Este método apresenta uma
selecdo por controle de prioridade, de uma série de
exigéncias de diferentes sistemas com respectivamente
padrdes de torques uniformemente estruturados, imitacdes
de torques, padrdes de numero de rotacdes e imitacdes de
numero de rotagdes. Mais precisamente, é feita neste caso
uma selecdo através de uma execucdo seqiencial de
exigéncias pendentes. Em um método desse tipo é possivel
um controle eficiente de um acionamento de um veiculo.
Exigéncias individuais s&o, neste caso, confrontadas
respectivamente com outras exigéncias e, entdo, com base

em regras pré-determinadas de prioridade seleciona-se
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qual das exigéncias serd atendida. Esse método também é
conhecido pela norma SAE J1939/71.

O documento de patente DE 10 2005 060 820 Al descreve um
método para dar suporte a direcdo de um veiculo. Neste
caso, é regulada uma velocidade de marcha de um veiculo
por meio de um dispositivo regulador de dindmica
longitudinal e regulada uma dindmica transversal do
veiculo por meio de um dispositivo regulador de dindmica
transversal, tendo prioridade a regulacdo da dindmica
transversal em relagdo a regulacdo da velocidade de
marcha. Além disso, o dispositivo regulador de dindmica
longitudinal é ativado durante a regulacido da dindmica
transversal e apdés o término da regulacdo da dindmica
transversal a regulagao da dindmica longitudinal ¢é
desligada ou transferida para um estado operacional gque
acelera o veiculo com uma acelerag¢do longitudinal abaixo
de uma aceleracdo longitudinal nomihal pré-determinada.

E tarefa da presente invencdo melhorar o método de
selecdao seqliencial definido a partir da norma acima
descrita SAE J1939/71. Isso é possivel, de acordo com a
invencao, através de um método, de acordo com a
reivindicagdo 1, e de um dispositivo, de acordo com a
reivindicagao 12. Formas vantajosas de concretizacdo e
aperfeicoamentos sado objetos das reivindicacdes
dependentes.

No caso do método, de acordo com a invencdo, para
controlar um dispositivo de aceleracdo de veiculos,
envia-se uma multiplicidade de instrucdes de entrada de
um dispositivo seletor e a partir dessa multiplicidade de
instrugcdes de entrada é selecionada uma instrucdo de
entrada e com base nessa instrucdo de entrada
selecionada é determinada a referéncia de valor para o
dispositivo de aceleracdo.

Neste caso, uma multiplicidade de instrucdes de entrada é
dividida em pelo menos dois primeiros grupos com
quantidades pré-determinadas de instrucdes de entrada, em

seguida ¢é selecionada uma determinada instrucdo de
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entrada a partir de cada primeiro grupo e além disso,
dividia uma multiplicidade das instrucdes de entrada
selecionadas a partir dos primeiros grupo, em um segundo
grupo, e finalmente uma determinada instrucdo de entrada
¢ selecionada a partir de pelo menos um segundo grupo. A
selegao das instrugdes de entrada é feita, neste caso,
preferivelmente de acordo com as regras de selecdo pré-
determinadas e sobretudo ndo casualmente.

No caso das instrugdes de entrada pode se tratar de
instrugdes de diferentes unidades de entrada, como por
exemplo de uma unidade de processamento, que seleciona a
instrugdo de entrada determinada de acordo com os
critérios de selegdo. A instrucdo de entrada é utilizada
para a ativagdo por exemplo de um motor.No caso do
dispositivo de aceleragdo do veiculo pode se tratar de um
dispositivo que estd em condicdes de acelerar ou
retardar, ou seja, acelerar negativamente, um movimento
do veiculo e principalmente um movimento longitudinal do
veiculo. Pode se tratar principalmente, no <caso do
dispositivo de aceleracdo, de um motor do veiculo, de
dispositivos de frenagem ou similares.

Diferentemente do método acima descrito, conhecido no
estado da técnica, no qual é feita uma selecéo
seqlencial, neste caso aqui é proposto um método paralelo
com uma cascata. Isso significa que primeiramente sao
selecionadas instrugdes de entrada a partir de uma
multiplicidade de instrug¢des de entrada em uma primeira
etapa, estas instrucgdes por sua vez podem ser
confrontadas entre si e em seguida selecionadas
instrucdes individuais a partir das instrucdes
selecionadas anteriormente. Com isso, é feita uma selecdo
valida de acordo com o principio K.o. A vantagem desse
procedimento reside no fato de a arbitragem poder ser
estabelecida a partir de mdédulos funcionais simples e
principalmente genéricos, de forma que a implementacdo se
torne simples, a complexidade seja minima, a

testabilidade simples e seja possivel também uma boa
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extensabilidade e escalabilidade.

Sao vantajosamente distribuidas em cada primeiro grupo no
maximo duas instrucdes de entrada. Portanto, com a
cascata é sempre selecionado preferivelmente 1 de 2
blocos de selecdo. As instrucdes de entrada
respectivamente selecionadas sao novamente
preferivelmente divididas em grupos de dois no segundo
grupo. Em seguida, dos segundos grupos € selecionada, por
sua vez, uma 1instrucéo. Desse modo, podem seguir
sucessivamente outros niveis de cascata ou outros grupos
de forma que sejam selecionadas, por exemplo
primeiramente quatro instrucdes de entrada, depois duas
instrugdes de entrada e finalmente uma instrucdo de
entrada a partir das oitos instrucdes de entrada.

Mas também seria possivel que em um grupo estivesse
presente apenas uma instrugdo, o que acarretaria que esta
instrucéao fosse selecionada. Preferivelmente, as
instrugdes de entrada sdo transmitidas ao dispositivo
seletor através de interfaces genéricas. Isso significa
que sao respectivamente empregadas interfaces iguais para
todas as instrucdes de entrada, e o método assim se

configura como sendo relativamente simples. No caso de um

outro método vantajoso, géneros em instrucgdes de
entrada pré-determinados s&o enviados através de
interfaces pré-determinadas. Assim, ¢é possivel, por

exemplo, enviar instrug¢des de um pedal do acelerador
sempre através das mesmas interfaces.

No caso de um outro método preferido, as referéncias de
valor sao selecionadas a partir de um grupo de valores
nominais, que contém valores nominais de torque, valores
maximos de torque, valores nominais de numero de-
rotag¢des, valores maximos de numero de rotacdes, valores
de aceleracdo para o numero de rotacdes e similares.

Além disso, a selegdo das instrucdes de entrada é feita
com auxilio de regras de prioridade pré-determinadas.
Isso significa, que ¢é selecionada preferivelmente uma

instrugdo a partir de duas instruc¢des com base nas regras
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de prioridade pré-determinadas.

No caso de um outro método preferido, as instrucdes de
entrada sdao divididas nos primeiros grupos com base nos
critérios pré-determinados. Assim, pode-se, por exemplo,
interconectar um acionamento de pedal de acelerador com
instrug¢des a partir de ASR (regulacdo antideslizante de
aceleracao).

A presente invenc¢do, além disso, é dirigida a um método
para o controle de veiculo, sendo tomado como base um
valor caracteristico de um movimento longitudinal do
veiculo como instrucdo de entrada, e sendo assim
controlado um dispositivo de aceleracdo do veiculo com
base nesse valor caracteristico, de acordo com um método
do tipo acima descrito. Essas instrug¢des de entrada podem
ser, por exemplo, uma velocidade, uma velocidade maxima
ou uma aceleracdo. Desse modo, pode-se controlar néo
somente um unico componente do veiculo através do método
aqui descrito, mas também em UGltima analise o veiculo em
sua totalidade.

Preferivelmente, sdo controlados varios dispositivos de
aceleracao do veiculo através de um método do tipo acima
descrito. Assim, é possivel controlar ndo apenas o motor
mas também unidades de frenagem, retardadores e similares
através dos métodos ilustrados.

A presente invengdo, além disso, refere-se a um aparelho
para controlar um dispositivo de aceleracdao de veiculos,
que apresenta um dispositivo seletor de tal forma
dimensionado que a partir de uma multiplicidade das
instrucdes de entrada enviadas pelo dispositivo seletor
ele seleciona uma instrucdo de entrada, assim como um
dispositivo processador que registra a partir da
instrugdo de entrada selecionada uma referéncia de valor
para o dispositivo de aceleracao.

De acordo com a invencdo, o dispositivo seletor é
projetado de tal forma que ele divide uma multiplicidade
de instrugcbes de entrada em pelo menos dois primeiros

grupos com quantidades pré-determinadas de instrucdes de
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entrada e a partir de cada primeiro grupo seleciona de
modo preciso uma instrucdo de entrada, e divide uma
multiplicidade das instrugdes de entrada selecionadas dos
primeiros grupos em pelo menos um segundo grupo, e a
partir das instru¢des de entrada divididas no segundo
grupo seleciona uma instrugdo de entrada. Desse modo, é
proposto também no caso do dispositivo, de acordo com a
invencdo, prever um método paralelo com uma cascata para
selecionar instrucdes de entrada individuais.

No caso de um método preferido, o dispositivo apresenta
uma multiplicidade de interfaces genéricas, através das
quais sdo enviadas instrug¢des de entrada ao dispositivo
seletor. Preferivelmente, o dispositivo apresenta uma
multiplicidade dos dispositivos seletores acima descritos
para o controle do veiculo. Além disso, ¢é previsto
preferivelmente pelo menos um, e especialmente
preferivelmente uma multiplicidade de geradores de
cadéncia de impulsos, que suportam a selegdo de
determinadas instrucdes de entrada.

No caso de um outro método, o dispositivo apresenta um
outro dispositivo seletor que seleciona uma instrucdo de
entrada a partir de uma multiplicidade de instruc¢des de
movimento para o veiculo, e a envia ao dispositivo
seletor. Assim, ©por exemplo, € possivel que seja
transmitida primeiramente uma instrucdo de entrada para
um regulador de velocidade a partir de instrucdes de
entrada de um sistema de distanciamento, de uma operacéao
de piloto automatico e similar, e em seguida esta
instrugao de movimento ¢é enviada como instrucdo de
entrada com outras instrugdes de entrada para um outro
dispositivo seletor, que seleciona finalmente uma
determinada instrucdo de entrada.

Preferivelmente, o outro dispositivo seletor é de tal
forma configurado que ele divide através de uma
multiplicidade de instrug¢des de movimento em pelo menos
dois primeiros grupos com quantidades pré-determinadas de

instrugdes de movimento, e selecionada com precisdo uma
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instrucdo de movimento a partir de cada primeiro grupo, e
a multiplicidade das instrug¢des de movimento selecionadas
a partir dos primeiros grupos dividida em pelo menos um
segundo grupo, e selecionada uma instrucdo de movimento a
partir das instrucgcbdes de movimento divididas no segundo
grupo. Neste caso, este outro dispositivo seletor ¢é
conectado a montante em relagdo ao primeiro dispositivo
seletor acima descrito.

Outras vantagens e formas de concretizacdo constam dos
desenhos anexos, onde:

A figura 1 mostra uma ilustracdo esquematica de um
dispositivo seletor, de acordo com a invencdo; e

A figura 2 mostra uma ilustracdo esquemadtica para
ilustrar o controle de veiculo, sendo que neste caso, &
prevista uma multiplicidade de dispositivos seletores
conforme a figura 1.

A figura 1 mostra wuma 1ilustragdo esquematica para
elucidacdo de um dispositivo seletor 6. Este dispositivo
seletor 6 seleciona, de acordo com a prioridade, a partir
de uma multiplicidade de instrug¢des de entrada internas
ou mensagens, aquela com a maxima prioridade e forma a
partir dai um momento nominal M-nominal, um numero de
rotagbées nominal n nominal, um momento maximo M max, um
numero de rotagdes maximo n max, e/ou uma aceleracdo de
numero de rotacdes de motor a(n) max, que sdo emitidas ao
motor 2 como referéncia. Adicionalmente, dados relativos
a limitagdo de aceleragdo do numero de rotacdes sdo
selecionados de acordo com a prioridade e igualmente
emitidos ao motor 2. Para tanto, por componentes de
entrada 3, como por exemplo, pelo pedal do acelerador,
sdo inseridas as instrucgdes de entrada 42, 4b, d4dc
correspondentes no dispositivo seletor, através das
interfaces 10.

Neste dispositivo seletor 6, respectivamente duas
instrucdes de entrada 4a, 4c, ou 4b, 4d sido distribuidas
em grupos 42. Nestes grupos 42 é selecionada uma

instrucdo de entrada 4b ou 4c a partir respectivamente de
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duas instrugbes de entrada. Neste caso, estes grupos
também podem ser colocados no ambito de um software.
Estas duas instrucdes de entrada 4b, 4c selecionadas séo
transmitidas a um segundo grupo 44, que, por sua vez,
seleciona uma dessas duas instrucdes de entrada, neste
caso a instrugdo 4c e encaminha a um terceiro grupo 46.
Correspondentemente, também na parte inferior da figura
sdo introduzidas instru¢des de entrada em respectivamente
primeiro e segundo grupos 42, 44, e finalmente através do
procedimento do tipo cascata é selecionada uma instrucdo
de entrada, que é encaminhada ao terceiro grupo 46. Este
grupo 46 seleciona, por sua vez, uma das duas instrucdes
de entrada, e esta instrucdo é emitida ao motor como base
para as referéncias de momento acima referidas. Neste
caso, a abreviatura ZDR refere-se a uma regulacdo da
velocidade intermedidria e a abreviatura ASR refere-se a
regulagdo antideslizante de aceleracdo. Em cada um dos
grupos é feita uma arbitragem genérica um de dois.

A figura 2 mostra wuma ilustragdo esquemdtica para
elucidar um controle de motor. Neste caso, sdo previstas
trés areas funcionais ou segmentos A,B,C, sendo que o
segmento A refere-se ao movimento do veiculo, o segmento
B refere-se ao numero de rotagdes de saida e o segmento C
refere-se ao numero de rotacdes do motor.

No segmento A é previsto um dispositivo seletor 20, que
seleciona a partir de uma multiplicidade de instrucgdes de
entrada 22, quais determinam a velocidade de marcha. Em
outras palavras, instru¢des de movimento s&o novamente
enviadas ao dispositivo seletor 20 através de interfaces
genéricas, como por exemplo instrucdes de entrada a
partir de uma operagdo de piloto automdtico, a partir de
um controle de distancia automdtico e similar. A partir
dessas instrucdes de entrada é selecionada uma
determinada instrucdo de entrada, novamente com base em
métodos acima descritos, e esta instrugdo de entrada por
exemplo € emitida ao regulador de velocidade de marcha do

motor, a um delimitador de velocidade de marcha ou a um
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freio-motor-regulador de velocidade de marcha (DB), sendo
que a frenagem pode ser realizada pelo freio-motor ou
através de um retardador. Esses respectivos reguladores
geram, por sua vez, instrugdes de entrada, que sao
emitidas a outros dispositivos seletores 30 e 35, que
também, por sua vez, seleciona determinadas instrucdes de
entrada de acordo com o método acima descrito, a partir
das quais é gerado em seguida um torque ao eixo de saida.
O sinal de referéncia 60 refere-se a uma engrenagem ou a
um coeficiente de transmissdo que gera uma instrucdo de
entrada a partir do numero de rotagdes de saida. Esta
instrugdo de entrada, conforme ilustra a figura 1, é
enviada Jjuntamente com outras instrucdes de entrada, ao
dispositivo seletor 6, sendo que neste caso, conforme
mostra a figura 1, sdo previstas interfaces de momentos
e numero de rotagdes 10. De modo correspondente, através
de um dispositivo seletor 35, sdo selecionadas instrucdes
de entrada e estas, por sua vez, vinculadas a outras
instrugdes de entrada, como por exemplo, de um pedal do
retardador. Essas instrucdes de entrada séao, por sua vez,
arbitradas através de um dispositivo seletor 45 e
emitidas a um retardador secundario 47.

De modo correspondente, ou seja, com dispositivos
seletores 6, também sdo emitidas instrucdes de entrada a
um retardador primdrio 12 ou a um freio-motor 14, sendo
que essas instrucdes de entrada possibilitam
respectivamente uma referéncia de torque.

O método, de acordo com a inveng¢do, por essa razdo, nao é
empregado somente quanto as exigéncias decorrentes de
diferentes sistemas mas também para as exigéncias
decorrentes de fung¢des internas de um computador de
gerenciamento. Além disso, o método definido pelo SAE
conhecido no estado da técnica, inicialmente mencionado,
€ ampliado pelo fato de, conforme ilustra a figura 2,
serem também arbitradas restrigdes de aceleracdo do
numero de rotagdes. Correspondentemente, também resulta

uma interface genérica para exigéncias da delimitacdo de
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aceleracdao do numero de rotacdes.

Além disso, o método definido, acima referido, é ampliado
pelo fato de em um ponto situado a frente serem também
arbitradas exigéncias de torque feitas ao motor, que se
referem ao eixo de saida. Essa arbitragem, neste caso, é
feita através do dispositivo seletor 30.

Portanto, também resulta uma interface genérica para
exigéncias da referéncia de torque no circuito
secundario.

Além disso, o método definido pelo SAE, inicialmente
mencionado é ampliado pelo fato de também serem
arbitradas referéncias de velocidade, delimitacdes de
velocidade e referéncias de aceleragdo, e esta selecdo
ser prevista anteriormente ao ou aos reguladores de
velocidade. Esta arbitragem, conforme mostra a figura 2,
é realizada através do dispositivo seletor 20. Desse
modo, também resulta uma interface genérica ©para
exigéncias de velocidades e aceleracdes. Diferentemente
da definig¢do SAE no método, de acordo com a invencdo, as
exigéncias ndao se perdem.

Todas as caracteristicas divulgadas nos documentos de
pedido de patente sdo reivindicadas como sendo partes
essenciais da idéia inventiva, na medida em que
apresentam novidade individualmente ou em combinacdo com

relacdo ao estado da técnica.
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LISTA DE SINAIS DE REFERENCIA

2 - motor

3 - componente de entrada
6,20,30,35,45 - dispositivo seletor

10 - interfaces
12 - retardador primario
14 - freio-motor

48, 4b, 4c, 4d - instrucdes de entrada
42, 44, 46 - grupos

A,B,C - 4reas funcionais

47 - retardador secundario

60 - engrenagem

M nominal - torque nominal
N-nominal - numero de rotagdes nominal
M max - torque maximo

N max- numero de rotagdes maximo

a(n) max - aceleragdo do numero de rotag¢des do motor
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REIVINDICAGCOES

1. Método para controlar um dispositivo de aceleracdo

para veiculos, sendo que uma multiplicidade de instrucdes
de entrada é enviada a um dispositivo seletor e a partir
desta multiplicidade de instrucdes de entrada é
selecionada uma instrucdo de entrada e com base nesta
instrucdo de entrada selecionada é determinada a
referéncia de valor para o dispositivo de aceleracdo,

caracterizado pelo fato de apresentar as seguintes

etapas:

- dividir a multiplicidade de instrucdées de entrada (4a,
4b, 4c, 4d) em pelo menos dois primeiros grupos (42) com
quantidades pré-determinadas de instrucdes de entrada
(4a, 4b, 4c, 4d);

- selecionar uma determinada instrugdo de entrada (4a,
4b, 4c, 4d) a partir de cada primeiro grupo (42);

- dividir a multiplicidade das instrucdes de entrada
selecionadas (4a, 4b, 4c, 4d) a partir dos primeiros
grupos em pelo menos um segundo grupo (44);

- selecionar uma determinada instrucdo de entrada (4a,
4b, 4c, 4d) a partir de pelo menos um segundo grupo (44).

2. Método, de acordo com a reivindicacdo 1, caracterizado

pelo fato de em cada primeiro grupo (42) serem divididas
no maximo duas instruc¢des de entrada (4a, 4b, 4c, 4d).
3. Método, de acordo com qualquer uma das reivindicacdes

de 1 a 2, caracterizado pelo fato de em cada segundo

grupo (44) serem divididas no maximo duas instrucdes de
entrada (4a, 4b, 4c, 4d).
4. Método, de acordo com qualquer uma das reivindicacdes

de 1 a 3, caracterizado pelo fato de as instrucdes de

entrada (4a, 4b, 4c, 4d) serem enviadas ao dispositivo
seletor (6) através de interfaces genéricas (10).

5. Método, de acordo com a reivindicacdo 4, caracterizado

pelo fato de géneros pré-determinados em instrucdes de
entrada (4a, 4b, 4c, 4d) serem enviados através de
interfaces genéricas (10).

6. Método, de acordo com qualquer uma das reivindicacées
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de 1 a 5, caracterizado pelo fato de as referéncias de

valores serem selecionadas a partir de um grupo de
valores nominais, que contém valores nominais de torque,
valores maximos de torque, valores nominais de numero de
rotagdes, valores maximos de numero de rotacdes, valores
de aceleracdo para o numero de rotacdes e similares.

7. Método, de acordo com qualquer uma das reivindicacédes

de 1 a 6, caracterizado pelo fato de a selecdo das

instrug¢des de entrada (4a, 4b, 4c, 4d) ser feita com
auxilio de regras de prioridade pré-determinadas.
8. Método, de acordo com qualquer uma das reivindicacodes

de 1 a 7, caracterizado pelo fato de serem desprezadas

instrugdes de entrada ndo selecionadas (4a, 4b, 4c, 4d).
9. Método, de acordo com qualquer uma das reivindicacdes

de 1 a 8, caracterizado pelo fato de as instrucdes de

entrada (4a, 4b, 4c, 4d) serem divididas nos primeiros
grupos (42) com base em critérios pré-determinados.

10. Método para controlar um veiculo, caracterizado pelo

fato de um valor caracteristico para um movimento
longitudinal do veiculo ser tomado como instrucdo de
entrada (4a, 4b, 4c, 4d) e com base neste valor
caracteristico um dispositivo de aceleracdo do veiculo
ser controlado de acordo com um método, conforme definido
em qualquer uma das reivindicacdes de 1 a 9.

11. Método, de acordo com a reivindicacao 10,

caracterizado pelo fato de varios dispositivos de

aceleragdo do veiculo serem controlados com auxilio do
método, conforme definido em qualquer uma das
reivindicacées de 1 a 9.

12. Aparelho para controlar um dispositivo de aceleracédo
para veiculos, com um dispositivo seletor (6), o qual é
configurado de tal forma que ele seleciona a partir de
uma multiplicidade de instrug¢des de entrada (4a, 4b, 4c,
4d) enviadas ao dispositivo seletor (6), uma instrucdo de
entrada (4a, 4b, 4c, 4d) assim como de um dispositivo
processador que determina a partir da instrucdo de

entrada selecionada (4a, 4b, 4c, 4d) uma referéncia de
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valor para o dispositivo de aceleracdo (2), caracterizado

pelo fato de o dispositivo seletor (6) ser de tal forma
configurado que ele divide uma multiplicidade de
instru¢des de entrada (4a, 4b, 4c, 4d) em pelo menos dois
primeiros grupos (42) com quantidades pré-determinadas de
instrucdes de entrada (4a, 4b, 4c, 4d) e seleciona com
precisdo uma instrucdo de entrada (4a, 4b, 4c, 4d) a
partir de cada primeiro grupo (42) e divide a
multiplicidade das instrucdes de entrada (4a, 4b, 4c, 4d)
selecionadas a partir dos primeiros grupos em pelo menos
um segundo grupo (44) e seleciona uma instrucdo de
entrada (4a, 4b, 4c, 4d) a partir das instrucdes de
entrada (4a, 4b, 4c, 4d) divididas no segundo grupo (44).
13. Aparelho, de acordo com a reivindicacdo 12,

caracterizado pelo fato de o dispositivo apresentar uma

multiplicidade de interfaces genéricas (10), através das
quais sdo enviadas ao dispositivo seletor (6) as
instrugdes de entrada (4a, 4b, 4c, 44d).

14. Aparelho, de acordo com a reivindicacéo 12,

caracterizado pelo fato de o dispositivo apresentar um

outro dispositivo seletor (20), gque seleciona uma
instrugdo de entrada a partir de uma multiplicidade de
instrugdes de movimento para o veiculo e a envia ao
dispositivo seletor (6).

15. Aparelho, de acordo com a reivindicacdo 14,

caracterizado pelo fato de o outro dispositivo seletor

(22) ser configurado de tal forma que ele divide uma
multiplicidade de instrugdes de entrada (22) em pelo
menos dois primeiros grupos (32) com quantidades pré-
determinadas de instru¢des de movimento e seleciona com
precisdo uma instrugdo de entrada a partir de cada
primeiro grupo (32) e divide a multiplicidade das
instrucdées de movimento selecionadas a partir dos
primeiros grupos em pelo menos um segundo grupo (34) e
seleciona uma instrugcdo de entrada a partir das

instrucdes de movimento divididas no segundo grupo (34).
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RESUMO
“METODO PARA CONTROLAR UM DISPOSITIVO DE ACELERAGAO PARA
vEICULOS, METODO PARA CONTROLAR UM VEICULO E APARELHO
PARA CONTROLAR UM DISPOSITIVO DE ACELERAGAO PARA
VEICULOS”.
A presente invengdo refere-se a um método para controlar
um dispositivo de aceleragdo (2) para veiculos, sendo que
ﬁma multiplicidade de instrugdes de entrada (4a, 4b, A4c,
43d) é enviada a um dispositivo seletor (6) e a partir
desta multiplicidade de instru¢des de entrada (4a, 4b,
4c, 4d) é selecionada uma instrug¢do de entrada (4a, 4b,
4c, 4d) e com base nesta instrugdo de entrada selecionada
é determinado uma referéncia de valor para o dispositivo
de aceleracdo (2). Neste caso, é primeiramente dividida
uma multiplicidade de instrugdes de entrada (4a, 4b, 4c,
4d) em pelo menos dois primeiros grupos (42) e em seguida
uma instrucdo de entrada pré-determinada (4a, 4b, 4c, 4d)

é selecionada a partir de cada primeiro grupo (42). Em
seguida, a multiplicidade das instrucdes de entrada
selecionadas a partir dos primeiros grupos (42) ¢
dividida em pelo menos um segundo grupo (44) e

selecionada uma instrucdo de entrada pré-determinada (4a,

4b, 4c, 4d) a partir de pelo menos um segundo grupo (44).
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