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(67) Sammandrag:

Foreliggande uppfinning hénfdr sig till ett férfarande for anpassning av ett
fordons hastighet vid kurvkérning. Forfarandet innefattar steget att styra (S1)
fordonets hastighet och harvid begransa héjning av en hégsta tillaten
momentan hastighet baserat pa vinkelhastighet hos rattutslag pa sa satt att
héjning i bestamd utstréckning tillats forst da vinkelhastigheten underskridit

ett férutbestamt varde.

Foreliggande uppfinning hanfor sig ocksa till ett system f6r anpassning av ett
fordons hastighet vid kurvkérning. Foreliggande uppfinning hanfér sig ocksa
till ett motorfordon. Féreliggande uppfinning hanfér sig ocksa till ett

datorprogram och en datorprogramprodukt.
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STYRA FORDONETS HASTIGHET OCH HARVID
BEGRANSA HOJNING AV EN HOGSTA TILLATEN
31/\/ MOMENTAN HASTIGHET BASERAT PA
VINKELHASTIGHET HOS RATTUTSLAG PA SA SATT
ATT HOJNING | BESTAMD UTSTRACKNING TILLATS
FORST DA VINKELHASTIGHETEN UNDERSKRIDIT
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PATENTKRAV

1. Forfarande for anpassning av ett fordons (1) hastighet vid kurvkérning,
kdnnetecknat av steget att styra (S1) fordonets hastighet och harvid
begransa hdjning av en hogsta tilldten momentan hastighet baserat pa
vinkelhastighet hos rattutslag pa sa satt att hojning i bestamd utstrackning
tillats forst da vinkelhastigheten underskridit ett forutbestamt varde.

2. Forfarande enligt krav 1, innefattande steget att tillata hojning av den
hégsta tillatna momentana hastigheten forst efter en bestamd tid efter det att
vinkelhastigheten underskridit ett férutbestamt varde.

3. Forfarande enligt krav 1 eller 2, varvid steget att begransa hojning av den
hogsta tilldtna momentana hastigheten baserat pa vinkelhastighet hos

rattutslag sker endast vid rattutslag 6ver en forutbestamd storlek.

4. Forfarande enligt nagot av kraven 1-3, innefattande steget att styra
fordonets hastighet baserat pa fordonets rattvinkel motsvarande en bestadmd

svangradie sa att en forutbestdmd sidoacceleration inte §verskrids.

5. Forfarande enligt krav 4, varvid steget att styra fordonets hastighet
baserat pa fordonets rattvinkel inbegriper steget att faststilla en hdgsta
tillaten momentan hastighet baserat pa en eller flera av fordonsparametrarna

namnda forutbestdmda sidoacceleration, namnda rattvinkel, effektiv hjulbas,
styrningens utvaxling och ——forekommande——fall——fordonets
understyrningsgradient.

6. System (l) fér anpassning av ett fordons (1) hastighet vid kurvkérning,
kdnnetecknat av medel (110) for att styra fordonets hastighet och harvid
begransa hojning av en hdgsta tilldten momentan hastighet baserat pa
vinkelhastighet hos rattutslag pa sa satt att hojning i bestdmd utstrackning
tillats forst da vinkelhastigheten underskridit ett férutbestamt varde.
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7. System enligt krav 6, innefattande medel (120) for att tilldta hojning av
den hogsta tillatna momentana hastigheten forst efter en bestamd tid efter

det att vinkelhastigheten underskridit ett forutbestamt varde.

8. System enligt krav 6 eller 7, varvid medlet (110) for att begransa hojning
av den hdgsta tillatna momentana hastigheten baserat pa vinkelhastighet hos

rattutslag sker endast vid rattutslag 6ver en forutbestamd storlek.

9. System enligt nagot av kraven 6-8, innefattande medel (140) for att styra
fordonets hastighet baserat pa fordonets rattvinkel motsvarande en bestamd

svangradie sa att en forutbestamd sidoacceleration inte §verskrids.

10. System enligt krav 9, varvid medlet (140) for att styra fordonets hastighet
baserat pa fordonets rattvinkel inbegriper medel (140a) for att faststalla en

hégsta tillaten momentan hastighet baserat pa en eller flera av

fordonsparametrarna namnda forutbestamda sidoacceleration, nadmnda
rattvinkel, effektiv hjulbas, styrningens utvaxling och iférekommande—fall
fordonets understyrningsgradient.

11. Fordon (1) innefattande ett system (l) enligt nagot av kraven 6-10.

12. Datorprogram (P) fér anpassning av ett fordons hastighet vid kurvkérning,
dar namnda datorprogram (P) innefattar programkod som, da det kors av en
elektronisk styrenhet (100) eller en annan dator (500) ansluten till den
elektroniska styrenheten (100), formar den elektroniska styrenheten (100) att

utféra stegen enligt krav 1-5.

13. Datorprogramprodukt innefattande ett digitalt lagringsmedium som lagrar

datorprogrammet enligt krav 12.
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