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(57) Resumo: SISTEMA GERADOR DE DADOS. A invengéo
refere-se a um sistema gerador de dados e a um método a serem
utilizados em um veiculo hospedeiro (1) para gerar dados sobre
distancia referentes a distancia entre o veiculo hospedeiro e um objeto
alvo (2) que se desloca na trajetéria prevista do veiculo hospedeiro e
dados sobre velocidade referentes a velocidade do objeto alvo.
Quando um objeto alvo é detectado, os dados sobre distancia séo
fixados de modo a corresponderem a um valor de distancia medida, os
dados sobre velocidade de modo a corresponderem ao valor
determinado com base no valor medido da velocidade relativa do
objeto alvo e da velocidade do veiculo hospedeiro, e estes dados séo
armazenados em uma meméria. Quando o objeto alvo cessa de ser
detectavel ao mesmo tempo em que o veiculo hospedeiro esta se
deslocando em uma curva, o valor da distancia entre o veiculo
hospedeiro e o objeto alvo é repetidamente estimado com base nos
dados sobre distancia e velocidade mais recentes armazenados na
memoria e na velocidade do veiculo hospedeiro, apés o que os dados
sobre distancia séo fixados de modo a corresponderem ao valor
estimado e armazenado na meméria.
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“SISTEMA GERADOR DE DADOS”

Campo Técnico

A presente invengdo refere-se a um sistema gerador
de dados de acordo com o predmbulo da reivindicagdo 1 e um
método a ser utilizado em um veiculo a motor, agui denomina-
do de veiculo hospedeiro, para gerar dados sobre distancia,
como a distancia predominante entre o veiculc hospedeiro e
um objeto que se desloca na trajetéria prevista do veiculo
hospedeiro, e dados sobre velocidade referentes a velocidade
predominante dQ objeto. A invengdo refere-se também a um
sistema de controle de cruzeiro adaptativo que compreende
tal sistema gerador de dados. Além disto, a invengdo refere-
se a um programa de computador gque compreende um cédigo de
programa de computador para implementar o método, um produto
de programa de computador compreendendo um meio de armazena-
mento de dados que pode ser lido por uma unidade de controle
eletrénico e que tem o programa de computador armazenado ne-
le, e uma unidade de controle eletrdnico.

Técnica Anterior

Um sistema de controle de cruzeiro adaptativo para
uso em veiculos a motor é conhecido anteriormenﬁe do docu-
mento US 200310204296 Al, por exemplo. O veiculo a motor do-
tado do sistema de controle de.cruzeiro adaptativo é a se-
guir referido como “veiculo hospedeiro”. Em condigbes de

conducdo sem outro veiculo dentro de uma determinada faixa

na frente do veiculo hospedeiro na trajetdria de deslocamen-

to prevista dele, o sistema de controle de cruzeiro adapta-

tivo, quando ativado pelo motorista do veiculo, influencia o
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funcionamento do veiculo hospedeiro de modo a manter a velo-
cidade do veiculo hospedeiro essencialmente igual a veloci-
dade desejada do veiculo fixada pelo motorista, referida a
seguir como “velocidade fixada do veiculo”. Nessas condigdes
de conducdo, o sistema de controle de cruzeiro adaptativo
funciona em um modo de controle de cruzeiro convencional.
Quando um objeto obstrutor, tal como um outro veiculo a mo-
tor, que se desloca na trajetdria prevista do veiculo hospe-
deiro a uma velocidade mais baixa que a velocidade de veicu-
lo fixada do veiculo hospedeiro, é detectado dentro da faixa
acima indicada, o sistema de controle de cruzeiro adaptativo
reduz a velocidade do veiculo hospedeiro e faz o veiculo
hospedeiro seguir o objeto detectado a uma distancia deseja-
da dele, isto &, o sistema de controle de cruzeiro adaptati-
vo neste influenciard o funcionamentd do veiculo hospedeiro
de modo a manter o veiculo hospedeiro a uma disténcia dese-
jada do objeto detectado. Um objeto detectado que se desloca
na trajetdéria prevista do veiculo hospedeiro é a seguir re-
ferido como “objeto alvo”, e a distéﬁcia desejada é a seguir
referida como “distéancia fixada”. Quando o objeto alvo obs-
trutor é acelerado até uma velocidade acima da velocidade
fixada do veiculo ou quando, por alguma razdo, ele ja ndo é
mais detectédvel na trajetdéria de deslocamento prevista do
veiculo hospedeiro e nenhum outro objeto alvo obstrutor é
detectado, o sistema de controle de cruzeiro adaptativo re-
toma o modo de controle de cruzeiro e acelera o veiculo hos-

pedeiro de volta a velocidade fixada do veiculo.
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Quando um objeto alvo detectado sai do campo de
visdo do dispositivo de detecg¢do de objeto incluido em um
sistema de controle de cruzeiro adaptativo devido a uma cur-
va fechada na via de rodagem, o sistema de controle de cru-
zeiro adaptativo acelerard o veiculo hospedeiro de volta a
velocidade fixada do veiculo. Por isso, o veiculo hospedeiro
pode chegar indesejavelmente perto do objeto alvo e pode ser
necessario que o motorista do veiculo hospedeiro ative manu-
almente os freios do veiculo hospedeiro, o que desativara o
sistema de controle de cruzeiro adaptativo. H& também o ris-
co de um acidente grave em uma situacdo deste tipo devido a
aceleracido indesejada do veiculo hospedeiro. Uma solugdc pa-
ra o problema da aceleragdo indesejavel do veiculo hospedei-
ro neste tipo de situagcdo é revelada no documento US
200310204298 Al. De acordo com esta solugdo, a retomada do
modo de controle de cruzeiro é impedida e a velocidade pre-
dominante do veiculo hospedeiro é mantida quando um objeto
alvo detectado anteriormente j& ndo ¢é mais detectavel ao
mesmo tempo que se estabelece que o veiculo hospedeiro esta
se deslocando em uma curva.

Revelacdo da Invengdo-

E o objeto da presente invencdo propor um sistema
e um método que permitem uma solugdo alternativa e apropria-
da para o problema acima indicado da aceleragdo de um veicu-
lo a motor dotado de um sistema de controle de cruzeiro a-
daptativo.

Este objeto é obtido por meio de um sistema gera-

dor de dados que tem as caracteristicas definidas na reivin-
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dicacdo 1 e um método que tem as caracteristicas definidas
na reivindicacdo 9.

O sistema gerador de dados da invengdo é para ser
utilizado em um veiculo a motor, aqui denominado veiculo
hospedeiro, para gerar dados sobre disténcia referentes a
distdncia predominante entre o veiculo hospedeiro e um obje-
to que se desloca na trajetdéria prevista dé veiculo hospe-
deiro, aqui denominado objeto alvo, e dados sobre velocidade
referentes a velocidade predominante do objeto alvo. O sis-
tema compreende:

- um dispositivo detector de objeto para detectar
um objeto alvo dentro do campo de visdo do dispositivo de-
tector de objeto e para estabelecer um valor de disténcia
gue representa a distédncia predominante entre o veiculo hos-
pedeiro e um objeto alvo detectado e um valor de velocidade
relativa que representa a velocidade relativa predominante
do objeto alvo detectado com relacdo ao veiculo hospedeiro;

- um dispositivo determinador de curva para deter-
minar se ou ndo o veiculo hospedeiro esta se deslocando em
uma curva; e

- um dispositivo de processamento adaptado para
receber informacdes do dispositivo detector de objeto refe;
rentes ao valor de distédncia e ao valor de velocidade rela-
tiva para um objeto-alvo detectado, informagdes do disposi-
tivo determinador de curva referentes a se ou ndo o veiculo
hospedeiro estd se deslocando em uma curva e informagdes re-

ferentes & velocidade predominante do veiculo hospedeiro.
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De acordo com a invencdo, o dispositivo de. proces-
samento do sistema gerador de dados é adaptado:

- guando um objeto alvo estiver dentro do campo de
visdo do dispositivo detector de objeto, de modo a fixar a
distancia os dados sobre velocidade para que corresponda ao
valor determinado com base no valor de velocidade relativa e
na velocidade predominante do veiculo hospedeiro e de modo a
armazenar estes dados sobre distédncia e estes dados sobre
velocidade em uma meméria; e

- para funcionar de acordo com um modo de simula-
cdo quando as informagdes do dispositivo detector de objeto
indicarem que o objeto alvo saiu do campo de visdo do dispo-
sitivo detector de objeto ao mesmo tempo que as informacgdes
do dispositivo determinador de curva indicarem que o veiculo
hospedeiro estd se deslocando em uma curva, o dispositivo de
processamento, quando funcionando no modo de simulagdo, sen-
do adaptado para estimar repetidamente o valor da distancia
predominante entre o veiculo hospedeiro e o objeto alvo com
base nos dados sobre distdncia e os dados sobre velocidade
mais recentes armazenados na membéria e na velocidade predo-
minante do veiculo hospedeiro, de modo a fixar os dados so-
bre distdncia para que correspondam a este valor estimado, e
para armazenar estes dados sobre na memdria.

Os dados sobre disténcia e os dados sobre veloci-
dade gerados pelo sistema destinam-se a ser utilizados em um
sistema de controle de cruzeiro adaptativo, que é adaptado
para gerar sinais de controle para dispositivqs de controle

de motor e dispositivos de controle de freio do veiculo hos-
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pedeiro com base, inter élia, nos dados sobre disténcia e
nos dados sobre velocidade, de modo a se controlar a veloci-
dade do veiculo hospedeiro dependendo dos dados sobre dis-
tdncia e dos dados sobre velocidade.

A solucdo da invencdo implica que o valor da dis-
tadncia entre o veiculo hospedeiro e um objeto alvo é repeti-
damente estimada e atualizada em seguida ado “desaparecimen-
to” do objeto alvo em uma curva na via de rodagem com base
no valor mais recente da velocidade do objeto alvo estabele-
cido antes que o objeto alvo fosse perdido pelo dispositivo
detector de alvo e no valor estabelecido mais recente da
distancia. Por isso, pode-se permitir um ajuste continuo da
velocidade do veiéulo hospedeiro de acordo com a velocidade
do objeto alvo iniciada por um sistema de controle de cru-
zeiro adaptativo dotado abastecido de dados sobre distancia
e dados sobre velocidade do sistema gerador de dados por um
tempo quando o objeto alvo é perdido pelo dispositivo detec-
tor de objeto em uma curva da via de rodagem. Serd permiti-
do, por exemplo, que o retardo em andamento do veiculo hos-
pedeiro iniciado pelo sistema de controle de crﬁzeiro adap-
tativo devido ao objeto alvo detectado continue apds o desa-
parecimento do objeto alvo do campo de visd@o do dispositivo
detector de objeto. Isto resulta no funcionamento uniforme
do veiculo hospedeiro quando o objeto alvo é perdido em uma
curva da via de rodagem. Se o objeto alvo perdido for detec-
tado novamente dentro de um periodo de tempo relativamente
curto apds a entrada no modo de simulagdo sem ter alterado

sua velocidade em uma extensdo significativa durante este
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periodo de tempo, o veiculo hospedeiro pode funcionar de ma-
neira uniforme também quando o modo de simulagdo é interrom-
pido e o modo operacional normal retomado. Em contraste, &
provavel que a solugdo sugerida no documento US 20031024298
Al, de acordo com a qual a retomada do modo de controle de
cruzeiro é impedida e a velocidade predominante do veiculo
hospedeiro é mantida quando o objeto alvo é perdido em uma
curva da via de rodagem, em muitas situag¢des resulte no fun-
cionamento espasmédico do veiculo hospedeiro quando o objeto
alvo é perdido em uma curva da via de rodagem e detectado
novamente.

A invencdo refere-se também a um programa de com-
putador que tem as caracteristicas definidas na reivindica-
cdo 14, a um produto de programa de computador que tem as
caracteristicas definidas na reivindicacdo 19 e a uma unida-
de de controle eletrdnico que tem as caracteristicas defini-
das na reivindicacado 20.

Breve Descricdo dos Desenhos

A invencdo serd mais minuciosamente descrita a se-
guir por meio de modalidades exemplares, com referéncia aos
desenhos anexos, nos quais:

A Figura 1 é uma vista planar esquematica de um
veiculo hospedeiro que se desloca em uma curvé de via de ro-
dagem,

A Figura 2 ¢é diagrama de esbogo esqueméticd que
mostra um sistema gerador de dados de acordo com a presente

invencéao,
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A Figura 3 é um diagrama de esboco esquematico que
mostra um sistema de controle de cruzeiro adaptativo de a-
cordo com a presente invencgao,

A Figura 4 é um diagrama de esbogo esquemdtico de
uma unidade de controle econdmico para implementar um método
de acordo com a invencdo, e

A Figura 5 é um diagrama de fluxo que mostra um
método de acordo com uma modalidade da invencdao.

Modo (s) para Pbdbr em Pratica a Invencdo

O sistema gerador de dados de acordo com a presen-
te invencdo é para ser utilizado em um veiculo a motor 1,
aqui denominado veiculo hospedeiro, para gerar dados sobre
distédncia Dd, referentes a distédncia predominante entre o
veiculo hospedeiro e um objeto 2 gue se desloca na trajetd-
ria prevista do veiculo hospedeiro, aqui denominado objeto
alvo, e dados SObre velocidade D, referentes a velocidéde
predominante do objeto alvo 2. A Figura 1 mostra um veiculo
hospedeiro 1 que se desloca em uma curva de via de rodagem 3
com um objeto alvo 2 detectado anteriormente sob a forma de
outro veiculo que se desloca na frente do veiculo hospedeiro
1 na trajetédria prevista dele. O veiculo hospedeiro é, por
exemplo, um carro, um caminhdo, um veiculo de rebogque ou um
6nibus.

Um sistema gerador de dados 10 de acordo com a
presente invencdo é mostrado muito esquematicamente na Figu-
ra 2. Este sistema compreende um dispositivo detector de ob-
jeto 11 péra detectar um objeto alvo dentro de um campo de

visdo do dispositivo detector de objeto e para estabelecer
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um valor de distdncia d que representa a distancia predomi-
nante entre o veiculo hospedeiro 1 e um objeto alvo 2 detec-
tado e um valor de velocidade relativa vr que representa a
velocidade relativamente predominante do objeto alvo 2 de-
tectado com relacdo ao veiculo hospedeiro 1. O campo de vi-
sdo 12 coberto pelo dispositivo detector de objeto é indica-
do pela &area pontilhada da Figura 1. O dispositivo detector
de objeto 11 pode ser de qualquer tipo adequado para uso em
um sistema de controle de cruzeiro adaptativo. Assim, pode
ser utilizado um dispositivo detector de objeto do tipo uti-
lizado ou sugerido para uso nos sistemas de controle de cru-
zeiro adaptativos da técnica anterior. O principal requisito
do dispositivo detector de objeto 1 é que ele deve ser capaz
de fornecer valores de medicdo que permitam o estabelecimen-
to da distancia d entre um objeto alvo detectado e o veiculo
hospedeiro 1 e a velocidade relativa vr de um objeto alvo
detectado com relacdo ao veiculo hospedeiro 1. O dispositivo
detector de objeto 11 pode compreender um ou VArios sensores
que medem diretamente a distdncia d e a velocidade relativa
vr ou pode ser dotado de dispositivos de processamento, co-
mo, por exemplo, sob a fofma de uma ou varias unidades cen-
frais de processamento (CPUs), para estabelecer a distancia
d e a velocidade relativa vr com base nos sinais de medigdo
de um ou varios sensores incluidos no dispositivo detector
de objeto. O dispositivo detector de objeto 11 pode compre-
ender, por exemplo, uma ou varias unidades de radar ou uma

ou mais unidades de céamera.
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O sistema gerador de dados 10 compreende também um
dispositivo determinador de curva 13 para determinar se ou
ndo o veiculo hospedeiro 1 estd se deslocando atualmente em
uma curva. O dispositivo determinador de curva 13 pode com-
preender um sensor de velocidade rate do tipo convencional
para detectar a velocidade de guinada rate do veiculo hospe-
deiro 1. Neste caso, é estabelecido que o veiculo hospedeiro
1 estd se deslocando em uma curva quando a velocidade de
guinada medida pelo sensor de velocidade de guinada ultra-
passa um dado valor limite. O dispositivo determinador de
curva 12 pode utilizar também informagdes de um sistema de
navegacdo baseado em GPS de modo a estabelecer se ou ndo o
veiculo hospedeiro estd atualmente se deslocando em uma cur-
va da via de rodagem.

O sistema gerador de dados 10 compreende também um
dispositivo de processamento 14 adaptado para receber infor-
macdes do dispositivo detector de objeto 11 referentes ao
valor de distancia acima indicado d e ao valor de velocidade
relativa vr para um objeto alvo detectado, informacdes do
dispositivo determinador de curva 13 referentes a se ou néo
o veiculo hospedeiro estad se deslocando em uma cufva e in-
formacdes referentes a velocidade predominante vh do veiculo
hospedeiro 1. O dispositivo de processamento 14 pode, por
exemplo, ser constituido por uma unidade central de proces-
samento (CPU) de uma unidade de controle eletrdnico do vei-

culo hospedeiro 1. O dispositivo de processamento 14 pode

compreender também duas ou mais unidades centrais de proces-

samento. As informacdes sobre a velocidade predominante vh
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do veiculo hospedeiro 1 podem ser fornecidas ao dispositivo
de processamento 14 diretamente de um sensor de velodcidade
disposto para detectar a velocidade do veiculo ou de uma u-
nidade de controle 16 conectada a tal sensor de velocidade.

Quando o dispositivo de processamento 14 recebe
informacdées do dispositivo detector de objeto 11, que indi-
cam que um objeto alvo 2 estd dentro do campo de visdo 12 do
dispositivo detector de objeto 11, o dispositivo de proces-
samento 14 é adaptado para:

a)fixar os dados sobre distdncia Dd de modo que

correspondam ao valor de distancia d acima indica-
do estabelecido pelo dispositivo detector de objeto 11;

b)determinar um valor de velocidade vt que

representa a velocidadg do objeto alvo detectado
por meio de célculos baseados no valor de velocidade relati-
va v indicado acima, estabelecido pelo dispositivo detector
de objeto 11, e na velocidade predominante vh do veiculo
hospedeiro 1;

c)fixar os dados sobre velocidade Dv de modo que

.correspondam ao'valbr de velocidade vt determina-
do; e

d)armazenar estes dados sobre disténcia Dd e .

estes dados sobre velocidade Dv em uma memdéria in-
cluida no sistema da invencdo 10. O dispositivo de processa-
mento 14 ¢é adaptado para executar repetidamente as medidas
a)-d) acima indicadas desde que o objeto alvo 2 permanega na
trajetdéria prevista do veiculo hospedeiro 1 dentro do campo

de visdo 12 do dispositivo detector de objeto 11.
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A memdéria 17 e o dispositivo de processamento 14
sdo adequadamente incluidos em uma e na mesma unidade de
controle eletrdénico 15, conforme mostrado na Figura 1. Os
dados sobre distdncia Dd e os dados sobre velocidade Dv ar-
mazenados na memdéria 17 sd&o repetidamente atualizados pelo
armazenamento na meméria 17 dos dados sobre distancia Dd e
dos dados sobre velocidade Dv mais recentes estabelecidos
pelo dispositivo de processamento 14. Na modalidade mostra-
da, os dados sobre distdncia Dd e os dados sobre velocidade
Dv mais recentes estabelecidos pelo dispositivo de processa-
mento sdo fornecidos por meio da saida 19 da unidade de con-
trole 14 para uso de um sistema de controle do veiculo hos-
pedeiro 1.

Quando o dispositivo de processamento 14 recebe
informac¢des do dispositivo detector de objeto 11 que indicam
que um objetoralvo 2 detectado saiu do campé de ViséQ 12 do
dispositivo detector de objeto 11 sem ter recebido quaisquer
informacdes do dispositivo determinador de 13 que indicam
que o veiculo hospedeiro 1 estd se deslocando em uma curva,
o dispositivo de processamento 14 é adaptado para fixar no-
vamente os dados sobre distancia Dd e os dados sobre veloci-
dade Dv armazenados na meméria 17.

Quando o dispositivo de processamento 14 recebe
informacdes do dispositivo detector de objeto 11 que indicam
que um objeto alvo detectado 2 saiu do campo de visdo 12 do
dispositivo detector de objeto 11 ao mesmo que as informa-
¢des do dispositivo determinador de curva 13 indicam que o

veiculo hospedeiro 1 est& se deslocando em uma curva, o dis-
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positivo de processamento 14 é adaptado para iniciar o fun-
cionamento de acordo com um modo de simulacdo. Quando fun-
ciona no modo de simulagdo, o dispositivo de processamento
14 é adaptado para repetidamente:

- estimar o valor da distdncia predominante entre
o veiculo hoépedeiro 1 e o objeto alvo 2 com base nos dados
sobfe distédncia Dd e nos dados sobre velocidade Dv armazena-
dos na memdéria 17 e na velocidade predominante vh do veiculo
hospedeiro;

- fixar os dados sobre distdncia Dd de modo que
correspondam ao valor estimado; e

- armazenar estes dados sobre distédncia Dd na me-
méria 17.

Quando funciona no modo de simulagdo, o dispositi-
vo de processamento 14 é adaptado para manter os dados sobre
velocidade Dv constantes, isto é, para deixar que os dados

sobre velocidade Dv mais recentes estabelecidos e armazena-

‘dos antes da entrada no modo de simulacdo permanegam armaze-

nados na meméria 17 e impedir a atualizacdo destes dados so-
bre velocidade Dv. Assim, a velocidade vt do objeto alvo 2 &
considerada como permanecendo inalterada durante o modo de
simulacdo e o valor predominante da distédncia entre o veicu-
lo hospedeiro 1 e o objeto alvo 2 é repetidamente calculado
com base nesta velocidade vt presumida do objeto élvo, a ve-
locidade predominante vh do veiculo hospedeiro 1 e o valor
estabelecido mais recente da distdncia entre o veiculo hos-

pedeiro e o objeto alvo.



10

15

20

25

14

O sistema compreende um dispositivo de medigao de
tempo 18 para medir o tempo decorrido desde a ultima entrada
no modo de simulacdo. O dispositivo de processamento 14 é
adaptado para interromper o modo de simulacdo iniciado e fi-
xar novamente os dados sobre distdncia Dd e os dados sobre
velocidade Dv armazenados na memdéria 17 se nenhum objeto al-
vo 2 tiver sido detectado novamente pelo dispositivo detec-
tor de objeto 11 quando um ou outro dos seguintes ocorre:

- o dispositivo de processamento 14 recebe infor-
magdes do dispositivo determinador de curva 13 indicando que
o veiculo hospedeiro 1 j& ndo estd mais se deslocando em uma
curva,rou

- é estabelecido que um periodo de tempo predeter-
minadd decorreu desde a entrada no modo de simulacdo.

O dispositivo de processamento 14 é adaptado para
interromper o modo de simula¢do iniciado quando as informa-
¢cdes do dispositivo detector de objeto 11 indicam que um ob-
jeto alvo 2, ou o objeto alvo detectado anteriormente ou um
novo objeto alvo, é novamente detectado dentro do campo de
visdo 12 do dispositivo detector de objeto; neste caso, o
dispositivo de processamento 14 retomard a execugdo das me-
didas a)-d) acima indicadas.

Um sistema de controle de cruzeiro adaptativo 20
de acordo com a presente invengdo é mostrado esquematicamen-
te na Figura 3. O sistema de controle de cruzeiro adaptativo
compreende um dispositivo gerador de sinais 21 para geraf
sinais de controle para o dispositivo de controle de motor

22 e o dispositivo de controle de freio 23 do veiculo hospe-
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deiro, de modo a manter a velocidade vh do veiculo.hospedei—
ro essencialmente igual a velocidade fixada v do veiculo,
quando nenhum objeto alvo que se desloca na trajetéria pre-
vista do veiculo hospedeiro 1 a uma velocidade mais baixa
que a velocidade fixada v do veiculo é detectado, manter o
veiculo hospedeiro 1 a uma distédncia fixada ds do objeto al-
vo 2.

O dispositivo de controle de motor 22 pode ser uma
unidade de controle do veiculo hospedeiro e o dispositivo de
controle de freio 23 pode ser uma unidade de controle de
freio do veiculo hospedeiro.

O sistema de controle de cruzeiro adaptativo 20
compreende um sistema gerador de dados 10 do tipo acima in-
dicado e o dispositivo gerador de sinais 21 é adaptado para
estabelecer os sinais de controle com base nos dados sobre
distadncia Dd e nos dados sobre velocidade Dv recebidos do
sistema gerador de dados 10 e nas informag¢des referentes a
velocidade fixada vs do veiculo e a velocidade predominante
vt do veiculo hospedeiro 1. Os sinais de controle sdo esta-
belecidos pelo dispositivo gerador de sinais 21 de uma ma-
neira convencional conhecida pelos versados na técnica.
Quando os dados sobre distdncia Dd e os dados sobre veloci-
dade Dv sdo fixados novamente, isto é para indicar que ne-
nhum objeto alvo obstrutor é detectado na trajetéria previs-
ta do veiculo hospedeiro. Assim, quando o dispositivo gera-
dor de sinais 21 recebe informacdes que indicam que os dados
sobre distdncia Dd e os dados sobre velocidade Dv sao nova-

mente fixados, o dispositivo gerador de sinais 21 gerard si-
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nais de controle que manterdo a velocidade do veiculo hospe-
deiro 1 essencialmente igual a velocidade fixada do veiculo
vs.

A velocidade desejada do veiculo vs, aqui denomi-
nada velocidade fixada do veiculo, é fixada pelo motorista
do veiculo hospedeiro 1 por meio de um dispositivo de fixa-
cdo de velocidade 24. O dispositivo de fixagdo de velocidade
24 pode compreender, por exemplo, um elemento de fixacgdao,
tal como um comutador que pode ser apertado, a ser atuado
pelo motorista quando o veiculo hospedeiro estd se deslocan-
do a uma velocidade que o motorista deseja manter. Pela atu-
acdo do elemento de fixacdo, a velocidade predominante do
veiculo hospedeiro é introduzida como o valor da velocidade

fixada do veiculo e o sistema de controle de cruzeiro adap-

‘tativo é ativado. A distadncia fixada ds é uma dada disténcia

a ser mantida entre o veiculo hospedeiro 1 e um objeto alvo
detectado. A distédncia fixada ds pode ser fixa ou pode ser
ajustavel. A distédncia fixada ds pode ser ajustavel ou auto-
maticamente, como, por exemplo, por meio da unidade de con-
trole eletrdénico 15 ou 25, que executa instrugdes pré-
armazenadas para uma distadncia fixada que varia de acordo
com as condicdes de trafego predominantes detectadas através
do dispositivo detector de objeto 11 descrito, ou pode ser
ajustada manualmente, como, por exemplo, pelo acionamento,
pelo motorista do veiculo hospedeiro, de um dispositivo de
fixacdo distédncia (ndo mostrado). Para um ajuste manual, o
dispositivo de fixacdo de distdncia pode  compreender, por

exemplo, um elemento de fixac¢do, tal como um comutador ou
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botdo de apertar, a ser atuado pelo motorista do veiculo
hospedeiro quando o veiculo hospedeiro estd se deslocando a
uma distdncia de um veiculo alvo que o motorista deseja man-
ter. Alternativamente, o dispositivo de fixacdo de disténcia
compreende um monitor no qual um nivel de distancia pode ser
exibido e fixado manualmente pelo motorista pela manipulagéao
de um comutador ou alavanca. O monitor pode entdo, por exem-
plo, mostrar uma escala de niveis de distédncia de 1 a 5, em
gue cada etapa na escala pode representar uma determinada
distdncia em metros ou como um intervalo de tempo em segun-
dos a ser mantido com relacdo ao veiculo alvo. O funciona-
mento do sistema de controle de cruzeiro adaptativo 20 pode
ser interrompido de maneira convencional, como, por exemplo,
pela atuacdo de uma alavanca de estrangulador ou uma alavan-
ca de freio pelo motorista do veiculo hospedeiro.

O dispositivo gerador de sinais 21 pode, por exem-
plo, ser constituido por uma unidade central de processamen-
to (CPU) da unidade de controle eletrénico 25 do veiculo
hospedeiro 1. O dispositivo de processamento 14 e a meméria
17 do sistema gerador de dados 10 podem ser integrados em
uma e a mesma unidade do dispositivo gerador de sinais 21,
mas, evidentemente, podem ser dispostos como ou em uma uni-
dade separada, que é conectada ao dispositivo gerador de si-
nais 21 de modo a enviar informacdes a ele referentes aos
dados sobre distancia Dd e aos dados sobre velocidade Dv.

E mostrado na Figura 5 um diagrama de fluxo que
mostra um método de acordo com uma modalidade da invengéo.i

Em uma primeira etapa S1, é repetidamente controlado se ou
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ndo um objeto alvo 2 é detectado dentro do campo de visdo 12
de um dispositivo detector de objeto 11 montado no veiculo
hospedeiro 1. Se um objeto alvo for detectado, sdo estabele-
cidos em uma segunda etapa S2 um valor de disténcia d, que
representa a distédncia predominante entre o veiculo hospe-
deiro 1 e o objeto alvo 2 detectado e um valor de velocidade
relativa vr, que representa a velocidade relativa predomi-
nante do objeto alvo 2 detectado com relagdo ao veiculo hos-
pedeiro 1. Um valor de velocidade vt, que representa a velo-
cidade do objeto alvo 2 detectado é entdo estabelecido em
uma terceira etapa S3 por calculos baseados no valor de ve-
locidade relativa vh do veiculo hospedeiro 1. Em seguida, em
uma quarta etapa S4, os dados sobre disténcia D sao fixados
de modo a corresponderem ao valor de distancia d, e os dados
sobre velocidade Dv sdo fixados de modo a corresponderem ao
valor de velocidade vt, e estes dados Dd, Dv séo armézenados
em uma memdéria 11. Em uma quinta etapa S5, é entdo determi-
nado se ou ndo o objeto alvo 2 é ainda detectado. As etapas
S2-S4 sdo repetidamente executadas desde que o objeto alvo 2
permanega detectavel dentro do campo de visdo do dispositivo
detector de objeto 1ll. Se for estabelecido na etapa S5 que o
objeto alvo 2 j& ndo é mais detectavel dentro do campo de
visdo do dispositivo detector de objeto 11 e estabelecido em
uﬁa etapa sexta etapa S6 que o veiculo hospedeiro 1 estéa se
deslocando em uma curva, € iniciado em uma sétima etapa S7 o
modo de simulacdo acima indicado, o que implica gque o valor
da disténcia predominante entre o veiculo hospedeiro 1 e o

objeto alvo 2 é estabelecido com base nos dados sobre dis-
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tancia Dd e nos dados sobre velocidade D mais recentes, ar-
mazenados na meméria 17, e na velocidade predominante vh do
veiculo hospedeiro, e que os dados sobre distancia Dd sé&o
fixados de modo a corresponderem a este valor estimado e ar-
mazenado na memdéria 17. Em uma oitava etapa S8, €& entédo de-
terminado se ou ndo um periodo de tempo predeterminado de-
correu desde a entrada no modo de simulagdo. Se for estabe-
lecido que o periodo de tempo predeterminado ndo decorreu, é
entdo determinado, em uma nona etapa S9, se o nao o objeto
alvo 2 detectado anteriormente ou um novo objeto alvo & de-
tectado dentro do campo de visdo do dispositivo detector de
objeto 11. A simulacdo na etapa S7 é repetida até que seja
estabelecido em qualquer uma das etapas S6, S8 e S9 que o
veiculo hospedeiro 1 j& ndo estd mais se deslocando em uma
curva. Que o periodo de tempo predeterminado decorreu ou que
um objeto alvo é novamente detectado. Se for estabelecido na
etapa S6 que o veiculo hospedeiro 1 nao esta se deslocando
em uma curva ou na etapa 58 que d periodo de tempo predeter-
minado decorreu, os dados sobre distancia Dd e os dados so-
bre velocidade D s&o novamente fixados em uma etapa final
S10, apds o que a detecgdo de um novo objeto alvo é aguarda-
da na etapa S1. Se for estabelecido na etapa S9 que um obje-
to alvo é novamente detectado, as etapas S2-S4 acima indica-
das sdo retomadas.

Um cédigo de programa de computador para implemen-
tar um método de acordo com a invengdo é adequadamente in-
cluido em um programa de computador, que é carregadvel dire-

tamente na memdéria interna de um computador, tal como a me-
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méria interna da unidade de controle eletrdnico do veiculo
hospedeiro. Tal programa de computador é adequadamente apre-
sentado por meio de um produto de programa de computador que
compreende um meio de armazenamento de dados passivel de
leitura por uma unidade de controle eletrdnico, meio de ar-
mazenamento de dados este que tem o programa de computador
armazenado nele. O meio de armazenamento de dados &, por e-
xemplo, um meio de armazenamento de dados éptico sob a forma
de um disco de CD-ROM, um disco de DVD, etc., um meio de ar-
mazenamento de dados magnético sob a forma de um disco rigi-

do, um disquete, uma fita cassete, etc., ou uma memdria do

tipo ROM, PROM, EPROM ou EEPROM ou uma meméria Flash.

O programa de computador de acordo com a invengao
compreende um cédigo de programa de computador para fazer
com gue o computador de um veiculo a motor 1, aqui denomina-
do de veiculo hospedeiro:

- determine ou receba um valor de distancia d que
representa a disténcia entre o veiculo hospedeiro 1 e um ob-
jeto detectado 2 que se desloca na trajetdéria prevista do
veiculo hospedeiro, aqui denominado objeto alvo, dentro do
campo de visdo 12 de um dispositivo detector de objeto 11, e
um segundo valor de velocidade vt que representa a velocida-
de do objeto alvo 2 detectado;

- fixe dados sobre disténcia Dd de modo a corres-
ponderem ao valor de distdncia d e dados sobre velocidade Dv
de modo a corresponderem ao segundo valor de velocidade vt,
quando o objeto alvo 2 estiver dentro do campo de visdo do

dispositivo detector de objeto 11;
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- armazene os dados sobre distédncia Dd e os dados
sobre velocidade Dv mais recentes em uma meméria 17;

- determine se ou ndo o veiculo hospedeiro 1 esté
se deslocando em uma curva ou receba informagdes sobre isso;

- inicie um modo de simulacdo quando for estabele-
cido que o objeto alvo 2 saiu do campo de visdo 12 do dispo-
sitivo detector de objeto 11 ao mesmo tempo que for estabe-
lecido que o veiculo hospedeiro 1 estd se deslocando em uma
curva; e

- quando no modo de simulacdo, estime repetidamen-
te o valor da distdncia predominante entre o veiculo hospe-
deiro 1 e o objeto alvo 2 com base nos dados sobre disténcia
Dd e nos dados sobre velocidade Dv armazenados na memdria 17
e no primeiro valor de velocidade vh, fixe os dados sobre
distdncia Dd de modo que correspondam a este valor estimado
e armazene estes dados sobre distédncia Dd na memdéria 17.

A Figura 4 mostra muito esquematicamente uma uni-
dade de controle eletrdnico 30, que compreende uh dispositi-
vo de execucdo 31, tal como uma unidade central de processa-
mento (CPU), para executar o software de computador. O dis-
positivo de execucdo 31 comunica-se com uma meméria 33, do
tipo RAM, por exemplo, por meio de um barramento de dados
32. A unidade de controle 30 compreende também um meio de
armazenamento de dados 34, sob a forma de uma memdéria do ti-
po ROM, PROM, EPROM ou EEPROM ou uma meméria Flash, por e-
xemplo. O dispositivo de execugdo 31 comunica-se com o meio
de armazenamento de dados 34 por meio do barramenté de dados

32. Um programa de computador, que compreende um cdédigo de
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programa de computador para implementar um método de acordo
com a invencgdo, é armazenado no meio de armazenamento de da-
dos 34.

Evidentemente, a invengdo ndo é de maneira alguma
restrita as modalidades descritas acima. Ao contrdrio, mui-
tas possibilidades de modificacdo delas serdo evidentes aos
versadoé na técnica sem gque se abandone a idéia basica da

invencdo definida nas reivindicag¢des anexas.
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REIVINDICACOES

1. Sistema gerador de dados a ser utilizado em um
veiculo a motor, aqui denominado veiculo hospedeiro, para
gerar dados sobre distadncia (Dd) referentes a disténcia pre-
dominante entre o veiculo hospedeiro e um objeto que se des-
loca na trajetéria prevista do veiculo hospedeiro, aqui de-
nominado objeto alvo, e dados sobre velocidade (Dv) referen-
tes a velocidade predominante do objeto alvo, o sistema com-
preendendo:

- um dispositivo detector de objeto (11) para de-
tectar um objeto alvo dentro do campo de vis&o do dispositi-
vo detector de objeto e para estabelecer o valor de distan-
cia (d), que representa a distdncia predominante entre o ve-
iculo hospedeiro e um objeto alvo detectado e um valor de
velocidade relativa (vr), que representa a velocidade rela-
tiva predominante do objeto alvo detectado com relagdo ao
veiculo hospedeiro;

- um dispositivo determinador de curva (13) para
determinar se ou nao o veiculé hospedeiro estd se deslocando
em uma curva; e

- dispositivo de processamento (14) adaptado para
receber informacdes do dispositivo detector de objeto (11)
referentes ao valor de distdncia (d) e ao valor de velocida-
de relativa (vr) para um objeto alvo detectado, informag¢des
do dispositivo determinador de curva (13) referentes a se ou
ndo o veiculo hospedeiro estd se deslocando em uma curva e
informacdes referentes a velocidade predominante (vh) do ve-

iculo hospedeiro, CARACTERIZADO pelo fato de que:
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- o0 sistema compreende uma memdéria (17) para arma-
zenar os dados sobre distidncia (Dd) e os dados sobre veloci-
dade (Dv) mais recentes estabelecidos pelo dispositivo de
processamento (14);

- o dispositivo de processamento (14), quando um
objeto alvo estd dentro do campo de visdo do dispositivo de-
tector de objeto (11), é adaptado para fixar os dados sobre
distancia (Dd) de modo a corresponderem ao valor de distan-
cia (d), para fixar os dados sobre velocidade (Dv) de modo a
corresponderem a um valor determinado com base no valor de
velocidade relativa (vr) e na velocidade predominante (vh)
do veiculo hospedeiro e para armazenar estes dados sobre
distancia (Dd) e estes dados sobre velocidade (Dv) na memd-
ria (17); e

- o dispositivo de processamento (14) quando as
informagdes do dispositivo detector de objeto (11l) indicarem
que o objeto alvo saiu do campo de visdo do dispositivo de-
tector de objeto (ll) ao mesmo tempo que as informagdes do
dispositivo determinador de curva (13) indicam que o veiculo
hospedeiro estd se deslocando em uma curva, é adaptado para
comecar a funcionar de acordo com um modo de simulag¢do, o
dispositivo de processamento (14), quando funciona no modo
de simulacdo é adaptado para estimar repetidamente o valor
da distancia predominante entre o veiculo hospedeiro e o ob-
jeto alvo com base nos dados sobre distancia (Dd) e nos da-
dos sobre velocidade (Dv) mais recentes armazenadas na memd-
ria (17) e na velocidade predominante (vh) do veiculo hospe-

deiro, de modo a fixar os dados sobre distdncia (Dd) para
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gue correspondam a este valor estimado e armazenar estes da-
dos sobre disténcia (Dd) na meméria (17).

2. Sistema gerador de dados, de acordo com a rei-
vindicacdo 1, CARACTERIZADO pelo fato de que o dispositivo
de processamento (14) é adaptado, quando funciona no modo de
simulacdo, para manter os dados sobre velocidade (Dv) cons-
tantes.

3. Sistema gerador de dados, de acordo com a rei-
vindicacdo 1 ou 2, CARACTERIZADO pelo fato de que o disposi-
tivo de processamento (14) é adaptado para interromper o mo-
do de simulacdo iniciado e fixar novamente os dados sobre
distancia (Dd) e os dados sobre velocidade (Dv) armazenados
na memdéria (17) quando as informacdes do dispositivo deter-
minador de curva (13) indicarem que o veiculo hospedeiro ja
ndo estd se deslocando mais em uma curva.

4. Sistema gerador de dados, de acordo com gual-
quer uma das reivindicagdes 1-3, CARACTERIZADO pelo fato de
gue o dispositivo de processamento (14) é adaptado para in-
terromper o modo de simulagdo iniciado e fixar novamente os
dados sobre distancia (Dd) e os dados sobre velocidade (Dv)
armazenados na memdéria (17) quando um periodo de tempo pre-
determinado tiver decorrido desde a entrada no modo de simu-
lacéo.

5. Sistema gerador de dados, de acordo com qual-
guer uma das reivindicag¢des 1-4, CARACTERIZADO pelo fato de
gue o dispositivo de processamento (14) & adaptado para in-
terromper o modo de simulac¢do iniciado quando as informacdes

do dispositivo detector de objeto (11) indicarem que um ob-
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jeto alvo é novamente detectado dentro do campo de visdo do
dispositivo detector de objeto.

6. Sistema gerador de dados, de acordo com qual-
quer uma das reivindicagdes 1-5, CARACTERIZADO pelo fato de
que o dispositivo determinador de curva (13) compreende um
sensor de velocidade de guinada para detectar a velocidade
de guinada do veiculo hospedeiro.

7. Sistema gerador de dados, de acordo com qual-
quer uma das reivindicag¢des 1-6, CARACTERIZADO pelo fato de
que o dispositivo detector de objeto (il) compreende uma u-
nidade de radar e/ou uma unidade de lidar e/ou uma unidade
de camera para estabelecer a distdncia (d) até e a velocida-
de relativa (vr) de um objeto alvo detectado.

8. Sistema de controle de cruzeiro adaptativo a
ser utilizado em um veiculo a motor, aqui denominado de vei-
culo hospedeiro, o sistema de controle de cruzeiro adaptati-
vo compreendendo um dispositivo gerador de sinais (21) para
gerar sinais de controle para o dispositivo de controle do
motor e o dispositivo de controle de freio do veiculo hospe-
deiro de modo a manter a velocidade do veiculo hospedeiro
essencialmente igual a velocidade fixada do veiculo (v)
quando nenhum objeto alvo que se desloca na trajetdria pre-
vista do veiculo hospedeiro a uma velocidade mais baixa que
a velocidade fixada do veiculo hospedeiro (vs) é detectado
e, quando um objeto alvo que se desloca na trajetdéria pre-
vista do veiculo hospedeiro a uma velocidade mais baixa que
a velocidade fixada do veiculo (vs) é detectado, manter o

veiculo hospedeiro a uma disténcia fixada (ds) do objeto al-
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vo, CARACTERIZADO pelo fato de que o sistema de controle de
cruzeiro adaptativo (20) compreende um sistema gerador de
dados (10) do tipo definido em qualquer uma das reivindica-
cdes 1-7, e pelo fato de que o dispositivo gerador de sinais
(21) é adaptado para estabelecer os sinais de controle com
base nos dados sobre distlncia (Dd) e nos dados sobre velo-
cidade (Dv) recebidos do sistema gerador de dados (10) e nas
informacdes referentes a velocidade fixada do veiculo (vs) e
4 velocidade predominante (vh) do veiculo hospedeiro.

9, Método a ser utilizado em um veiculo a motor,
aqui denominado veiculo hospedeiro, para gerar dados sobre
distédncia (Dd) referentes a disténcia predominante entre o
veiculo hospedeiro e um objeto que se desloca na trajetéria
prevista do veiculo hospedeiro, aqui denominado objeto alvo,
e dados sobre velocidade (Dv) referentes a velocidade predo-
minante do objeto alvo, o método CARACTERIZADO por compreen-
der as etapas de:

- detectar um objeto alvo dentro do campo de visdo
de um dispositivo detector de objeto (1l1) e estabelecer um
valor de distadncia (d) que representa a disténcia predomi-
nante entre o veiculo hospedeiro e um objeto alvo detectado
e um valor de velocidade relativa (vr) que representa a ve-
locidade relativa predominante do objeto alvo detectado com
relacdo ao veiculo hospedeiro;

- fixar os dados sobre disténcia (Dd) de modo a
corresponderem ao valor de distédncia (d) e fixar os dados
sobre velocidade (Dv) de modo a corresponderem a um valor

determinado baseado no valor de velocidade relativa (vr) e
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na velocidade predominante (vh) do veiculo hospedeiro, quan-
do o objefo alvo estiver dentro do campo de visdo do dispo-
sitivo detector de objeto (11):

- armazenar os ditos dados sobre distancia (Dd) e
os dados sobre velocidade (Dv) em uma meméria (17);

- determinar se ou ndo o veiculo hospedeiro esta
se deslocando em uma curva; e

- iniciar um modo de simulacdo quando for estabe-
lecido que o objeto alvo saiu do campo de visdo do disposi-
tivo detector de objeto (11) ao mesmo tempo que for estabe-
lecido que o veiculo hospedeiro estd se deslocando em uma
curva, o dito modo de simulagdo compreendendo as etapas de
estimar repetidamente o valor da distdncia predominante en-
tre o veiculo hospedeiro e o objeto alvo com base nos dados
sobre distédncia (Dd) e nos dados sobre velocidade (Dv) mais
recentes armazenados na memdria (17) e na velocidade predo-
minante (vh) do veiculo hospedeiro, fixar os dados sobre
disténcia (Dd) de modo a corresponderem a este valor estima-
do e armazenar estas dados sobre distdncia (Dd) na memodria
(17).

10. Método, de acordo com a reivindicacdo 9,
CARACTERIZADO pelo fato de que, quando no dito modo de simu-
lacdo, os dados sobre velocidade (Dv) sdao mantidos constan-
tes.

11. Método, de acordo com a reivindicacgdo 9 ou 10,
CARACTERIZADO pelo fato de que o modo de simulagdo iniciado
¢ interrompido e os dados sobre disténcia (Dd) e os dados

sobre velocidade (Dv) armazenados na memdéria (17) sdo nova-
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mente fixados quando é estabelecido que o veiculo hospedeiro
j& ndo estd mais se deslocando em uma curva.

12. Método, de acordo com qualquer uma das reivin-
dicacgbes 9-11, CARACTERIZADO pelo fato de que o modo de si-
mulacdo iniciado é interrompido e os dados sobre disténcia
(Dd) e os dados sobre velocidade (Dv) armazenados na meméria
(17) sdo novamente fixados quando um periodo de tempo prede-
terminado tiver decorrido deste a entrada no modo de simula-
cao.

13. Método, de acordo com qualquer uma das reivin-
dicacdes 9-12, CARACTERIZADO pelo fato de que o modo de si-
mulacdo iniciado é interrompido quando um objeto alvo é no-
vamente detectado dentro do campo de visdo do dispositivo
detector de objeto.

14. Programa de computador carregadvel diretamente
na meméria interna do computador de um veiculo a motor, aqui
denominado veiculo hospedeiro, programa de computador este
CARACTERIZADO por compreender um cdédigo de programa de com-
putador para fazer com que o computador:

- determine ou receba um primeiro valor de veloci-
dade (vh) que representa a velocidade predominante do veicu-
lo hospedeiro;

- determine ou receba um valor de disténcia (d)
que representa a disténcia entre o veiculo hospedeiro e um
objeto detectado que se desloca na trajetdéria prevista do
veiculo hospedeiro, aqui denominado objeto alvo, dentro do

campo de visdo de um dispositivo detector de objeto, e um
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segundo valor de velocidade (vt) que representa a velocidade
do objeto alvo detectado;

- fixe os dados sobre distancia (Dd) de modo a
corresponderem ao dito valor de distédncia (d) e fixe os da-
dos sobre velocidade (Dv) de modo a corresponderem ao segun-
do valor de velocidade (vt), quando o objeto alvo esta den-
tro do campo de visdao do dispositivo detector de objeto
(11)

- armazene os dados sobre disténcia (Dd) e os da-
dos sobre velocidade (Dv) mais recentes em uma memdéria;

- determine se ou ndo o veiculo hospedeiro esta se
deslocando em uma curva ou recebe informag¢des sobre isso;

- inicie um modo de simulacgdo quandd for estabele-
cido que o objeto alvo saiu do campo de visdo do dispositivo
detector de objeto ao mesmo tempo que for estabelecido que o
veiculo hospedeiro estd se deslocando em uma curva;

- e, quando no modo de simulacdo, estimar repeti-
damente o valor da distdncia predominante entre o veiculo
hospedeiro e o objeto alvo com base nos dados sobre distéan-
cia (Dd) e nos dados sobre velocidade (Dv) mais recentes ar-
mazenados na meméria (17) e no primeiro valor de velocidade
(vh), fixar os dados sobré disténcia (Dd) de modo a corres-
ponderem a este valor estimado e armazenar estes dados sobre
distéancia (Dd) na memdria (17).

15. Programa de computador, de acordo com a rei-
vindicagéo 14, CARACTERIZADO pelo fato de que o programa de

computador compreende um cédigo de programa de computador
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para fazer com que o computador, quando no modo de simula-
¢do, mantenha os dados sobre distancia (Dv) constantes.

16. Programa de computador, de acordo com a rei-
vindicacdo 14 ou 15, CARACTERIZADO pelo fato de que o pro-
grama de computador compreende um cdédigo de programa de com-
putador para fazer com que o computador interrompa o modo de
simulacdo iniciado e fixe novamente os dados sobre disténcia
(Dd) e os dados sobre velocidade (Dv) armazenados na memdria
(17) quando for estabelecido que o veiculo hospedeiro ja néao
estd mais se deslocando em uma curva.

17. Programa de computador, de acordo com qualquer
uma das reivindicacdes 14-16, CARACTERIZADO pelo fato de que
o programa de computador compreende um cdédigo de programa de
computador para fazer com que 6 computador interrompa © modo
de simulacdo iniciado e fixe novamente os dados sobre dis-
tdncia (Dd) e os dados sobre velocidade (Dv) armazenados na
memdéria (17) quando for estabelecido que um periodo de tempo
predeterminado decorreu desde a entrada no modo de simula-
cdo.

18. Programa de computador, de acordo com qualquer
uma das reivindicacdes 14-17, CARACTERIZADO pelo fato de que
o programa de computador compreende um cdéddigo de programa de
computador para fazer com que o computador interrompa o modo
de simulag¢do iniciado quando um objefo alvo é novamente de-
tectado dentro do campo de visdo do dispositivo detector de
objeto.

19. Produto de programa de computador

CARACTERIZADO por compreender um meio de armazenamento de
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dados passivel de leitura por uma unidade de controle ele-
trénico (30), um programa de computador do tipo definido em
qualquer uma das reivindicagdes 14-18 que ¢é armazenado no
meio de armazenamento de dados.

20. Unidade de controle eletrdnico (30)
CARACTERIZADA por compreender um dispositivo de execugao
(31), uma memdéria (33) conectada ao dispositivo de execugao
e um meio de armazenamento de dados (34) conectado ao dispo-
sitivo de execucgdo, um programa de computador do tipo defi-
nido em qualguer uma das reivindicacdes 14-18 que é armaze-

nado no meio de armazenamento de dados (34).









O Objeto alvo é detectado?

Estabelecer d e vr

Determinar vt

Fixar Dd=d e Dv=Vt;
armazenar Dd e Dv

O Objeto alvo ¢ ainda
detectado?

- O veiculo hospedeiro esta

 se deslocando em curva?

SIM

Estimar d; fixar Dd=d;
armazenar Dd;

Fixar novamente
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RESUMO

“SISTEMA GERADOR DE DADOS”

A invencdo refere-se a um sistema gerador de dados
e a um método a serem utilizados em um veiculo hospedeiro
(1) para gerar dados sobre distdncia referentes a distancia
entre o veiculo hospedeiro e um objeto alvo (2) que se des-
loca na trajetdédria prevista do veiculo hospedeiro e dados
sobre velocidade referentes a velocidade do objeto alvo.
Quando um objeto alvo é detectado, os dados sobre disténcia
sdo fixados de modo a corresponderem a um valor de disténcia
medida, os dados sobre velocidade de modo a corresponderem
ao valor determinado com base no valor medido da velocidade
relativa do objeto alvo e da velocidade do veiculo hospedei-
ro, e estes dados sdo armazenados em uma membéria. Quando o
objeto alvo cessa de ser detectavel ao mesmo tempo em que O
veiculo hospedeiro esté'se deslocando em uma curva, o valor
da distdncia entre o veiculo hospedeiro e o objeto alvo é
repetidamente estimado com base nos dados sobre distancia e
velocidade mais recentes armazenados na meméria e na veloci-
dade do veiculo hospédeiro,‘apés o que os dados sobre dis-
tancia séo_fixados de modo a corresponderem ao valof estima-

do e armazenado na memdria.
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