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| enlighet med féreliggande uppfinningskoncept tillhandahalls en metod for
beddmning av retardation av ett fordon. Metoden innefattar: uppmatning av
en retardation av fordonet under ett férsta tidsintervall, uppskattning av en
hastighet pa fordonet vid ett f6rsta tidségonblick i ett andra tidsintervall, som
skiljer sig fran det forsta tidsintervallet, baserat pa den uppmaétta
retardationen, uppmaétning av en hastighet pa fordonet vid det férsta
tidsdgonblicket, jamforelse av den uppskattade hastigheten med den
uppmatta hastigheten, och generering av en signal baserat pa jamférelsen.
Det tillhandahalls dven en anordning for bedémning av retardation av ett
fordon.
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SAMMANDRAG

| enlighet med féreliggande uppfinningskoncept tillhandahalls en metod fér
beddémning av retardation av ett fordon. Metoden innefattar: uppmétning av
en retardation av fordonet under ett forsta tidsintervall, uppskattning av en
hastighet pa fordonet vid ett forsta tidségonblick i ett andra tidsintervall, som
skiljer sig fran det forsta tidsintervallet, baserat pa den uppmatta
retardationen, uppmatning av en hastighet pa fordonet vid det férsta
tidségonblicket, jamfoérelse av den uppskattade hastigheten med den
uppmatta hastigheten, och generering av en signal baserat pa jamférelsen.
Det tillhandahalls &ven en anordning fér bedémning av retardation av ett
fordon.

Publikationsfigur: Fig. 2
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METOD OCH APPARAT FOR BEDOMNING AV RETARDATION AV ETT
FORDON

Tekniskt omrade

Foreliggande uppfinningskoncept hanfér sig generellt till fordon. Mer
bestamt hanfor sig foreliggande uppfinningskoncept till metoder och
anordningar fér bedémning av retardation av ett fordon.

Uppfinningens bakgrund

Det ar en allman 6nskan i dagens samhalle att reducera
energiférbrukningen hos fordon sasom bilar, lastbilar, lastvagnar och bussar.
Reducerad energiférbrukning kan bade 6ka ett fordons réackvidd liksom
reducera utslapp. Detta kan géalla bade bensindrivna fordon, dieseldrivna
fordon, elfordon och fordon med bransleceller etc.

Idag &r de flesta fordon férsedda med en energiférbrukningsindikator
som mater den momentana energiférbrukningen (t.ex. férbrukningen av
bensin, diesel eller elektricitet). Informationen som ges av energiférbruknings-
indikatorn kan kombineras med information som avser medelenergi-
férbrukning per kord stracka. Denna information hanfér sig trots det inte till en
6nskad energiférbrukningsniva och informationen tillhandahaller inte nagon
ledning till féraren om att &ndra sitt kérbeteende eller i vilka situationer det
borde andras.

| termer av reducerad energiférbrukning kan det till exempel anses
vara ett bra kdrbeteende att undvika férdréjd och éverdriven bromsning. Det
kan vidare anses vara ett bra kdérbeteende att anvanda kinetisk energi som
lagrats i fordonet under accelerationer for att framdriva fordonet och inte
avlagsna denna kinetiska energi genom ondédig bromsning av fordonet. Detta
kan fa ytterligare positiva effekter genom att fordonets slitage kan reduceras.

Féljaktligen finns det i kand teknik ett behov av effektiva och tillforlitliga
metoder fér bedémning av retardation av ett fordon.

Sammanfattning av uppfinningen

Med héansyn till det ovanstaende &r det ett syfte med foreliggande
uppfinningskoncept att tillhandahalla effektiva och tillférlitiga metoder och
anordningar fér bedédmning av retardation av ett fordon.

Enligt en forsta aspekt tillhandahalls en metod fér bedémning av
retardation av ett fordon. Metoden innefattar:

uppmatning av en retardation av fordonet under ett forsta tidsintervall,

uppskattning av en hastighet pa fordonet vid ett forsta tidsdgonblick i
ett andra tidsintervall, som skiljer sig fran det forsta tidsintervallet, baserat pa
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den uppmétta retardationen,

uppmaétning av en hastighet pa fordonet vid det forsta tidségonblicket,

jamférelse av den uppskattade hastigheten med den uppmatta
hastigheten, och

generering av en signal baserat pa jamférelsen.

Enligt uppfinningsmetoden kan man bestdmma en skillnad mellan en
uppskattad hastighet, baserad pa en uppmatt retardation, och en uppmatt
hastighet. Denna skillnad motsvarar en férarinducerad hastighetsférlust som
foraren kunde ha undvikit genom att ha paborjat retardationen tidigare.
Hastighetsforlusten avspeglar saledes hur férutseende, jamnt och miljévéanligt
férarens koérbeteende, och speciellt retardationsbeteende, ar.

Genom att uppskatta en hastighet vid ett tidségonblick i ett andra
tidsintervall, baserat pa en uppmatt retardation under ett forsta tidsintervall,
behdvs inga komplicerade férutbestamda modeller. De till fordonet interna
eller externa faktorer som paverkar retardationen av fordonet under det férsta
tidsintervallet kan foljaktligen tas hansyn till i hastighetsuppskattningen.
Faktorer som kan paverka retardationen &r bl.a. fordonsvikten, vagtypen,
vagforhallandet, vagens lutning, ringtrycken, fordonets geometri, rddande
vaderférhallanden, luftmotstandet etc.

Genom att generera en signal baserat pa jamférelsen kan féraren
informeras om retardationen ar suboptimal och kan darigenom véagledas till
att forbattra sitt beteende.

Enligt en utféringsform innefattar metoden vidare uppmatning av
retardationen som svar pa detektering av att fordonet rullar med motorn
frankopplad. | detta sammanhang avses rullning med motorn frankopplad ett
tillstand dar fordonet kérs med motorn frankopplad, d.v.s. vaxellddan befinner
sig i en neutral vaxel eller kopplingen &r frikopplad. Nar fordonet rullar med
motorn frankopplad beror retardationen av fordonet huvudsakligen pa
rulifriktionen och luftmotstandet. Féraren kan inte paverka retardationen
namnvart under det forsta tidsintervallet. Fér en retardation fran en given
begynnelsehastighet &r darfér den uppskattade hastigheten vasentligen
oberoende av férarens beteende. Retardationen under det forsta
tidsintervallet ar saledes i en viss mening ideal eftersom féraren anvander
den kinetiska energin som lagrats i fordonet pa ett optimalt satt. Den
uppskattade hastigheten kan darigenom anvandas som en tillforlitlig referens
med vilken den faktiska hastigheten pa fordonet vid tilifallet kan jamféras.
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Enligt en utféringsform innefattar metoden vidare avslutning av
uppmatning av retardationen som svar pa detektering av bromsning av
fordonet. Om féraren bromsar fordonet indikerar detta att retardationen under
det forsta tidsintervallet var otillracklig for att uppna den slutliga hastighet som
foraren avsag.

Om féraren bara bromsar latt kan skillnaden mellan den uppskattade
hastigheten och den uppmatta hastigheten vara relativt liten. Om féraren
daremot bromsar hart kommer skillnaden mellan den uppskattade
hastigheten och den uppmatta hastigheten vara relativt stor.

Bromsning motsvarar saledes ett suboptimalt utnyttjande av den
kinetiska energin som lagrats i fordonet som kunde ha undvikits om féraren
hade planerat retardationen mer omsorgsfulit.

Som ett alternativ till den ovan beskrivna utféringsformen “rullning med
motorn frankopplad” tillhandahalls en utféringsform innefattande uppmatning
av retardationen som svar pa detektering av att fordonet motorbromsar. Enligt
denna utféringsform anses motorbromsning vara en “ideal retardation”. | vissa
fall kan motorbromsning vara ett energieffektivt satt att retardera.
Bransleinsprutningen kan speciellt stangas vid motorbromsning med ett
bensindrivet fordon, varvid fordonets bransleférbrukning reduceras vasentligt.
En retardation medelst motorbromsning behéver darfér inte nédvandigtvis
innebéara ett daligt kérbeteende.

Vidare, om fordonet innefattar en automatisk vaxellada kan det vara
omgjligt for féraren att frikoppla for att forsatta fordonet i ett tillstand i vilket
fordonet rullar med motorn frankopplad. Detta ligger utom férarens kontroll
och anses enligt denna utféringsform darfér inte vara ett daligt kérbeteende.

Enligt en utféringsform innefattar metoden vidare avslutning av
uppmatning av retardationen som svar pa detektering av ytterligare
bromsning av fordonet. Enligt denna utféringsform avser “ytterligare
bromsning” vilken bromsning som helst utéver motorbromsning, t.ex.
anvandning av friktionsbromsar eller aktivering av en retarder. | analogi med
foregaende diskussion motsvarar denna ytterligare bromsning ett suboptimailt
utnyttjande av den kinetiska energin som lagrats i fordonet som kunde ha
undvikits om féraren hade planerat retardationen mer omsorgsfullt.

Enligt en utféringsform innefattar metoden vidare uppmatning av
hastigheten nar fordonets retardation avslutats. Skillnaden mellan den
uppskattade hastigheten och den uppmaétta hastigheten avspeglar foljaktligen
den totala férarinducerade hastighetsfoérlusten.
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Enligt en utféringsform &ar lutningen pa vagsegmentet som fordonet
tillryggalégger under det férsta och det andra tidsintervallet konstant.

Enligt en utféringsform innefattar metoden vidare bestamning av en
trend hos den uppmétta retardationen och uppskattning av hastigheten vid
det férsta tidségonblicket genom extrapolering av trenden till det férsta
tidségonblicket. Darigenom kan en tiliférlitlig uppskattning av hasigheten
bestammas som tar hansyn till alla interna eller externa faktorer som paverkar
fordonets retardation.

Enligt en utféringsform innefattar metoden vidare generering av
signalen bara om trenden avviker fran den uppmétta retardationen med
mindre an ett tréskelvarde. Detta kan vara anvandbart om t.ex. lutningen pa
vagsegmentet som fordonet fardas langs under det férsta och det andra
tidsintervallet varierar. | det fallet &r det inte sakert att retardationen som
uppmatts under det forsta tidsintervallet korrekt avspeglar en ideal
retardation. Genom att férkasta signalen i det fallet kan denna felkalla
elimineras.

Enligt en utféringsform innefattar jamférelsen en jamfoérelse av den
uppskattade hastigheten i kvadrat med den uppmatta hastigheten i kvadrat.
Eftersom fordonets kinetiska energi ar proportionell mot fordonets hastighet i
kvadrat méjliggér denna utféringsform bestamning av férarinducerad forlust
av kinetisk energi.

Enligt en andra aspekt tillhandahalls en anordning fér bedémning av
retardation av ett fordon. Anordningen innefattar:

en matenhet anordnad att uppméta en retardation av fordonet under
ett férsta tidsintervall och att uppmaéta en hastighet pa fordonet vid ett forsta
tidsdgonblick i ett andra tidsintervall, som skiljer sig fran det forsta
tidsintervallet,

en uppskattningsenhet anordnad att uppskatta en hastighet vid det
forsta tidségonblicket, baserat pa den uppmatta retardationen,

en jamférelseenhet anordnad att jamféra den uppskattade hastigheten
med den uppmatta hastigheten, och

en signalgenerator anordnad att generera en signal baserat pa
jamforelsen.

Detaljerna och férdelarna som diskuterats i samband med den férsta
aspekten galler i motsvarande grad foér den andra aspekten, med hanvisning
till den foregaende diskussionen.
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Enligt en tredje aspekt tillhandahalls en metod fér bedémning av
retardation av ett fordon. Metoden innefattar:

uppmatning av en retardation av fordonet under ett férsta tidsintervall,

uppmétning av en hastighet pa fordonet vid ett forsta tidségonblick
under ett andra tidsintervall, som skiljer sig fran det forsta tidsintervallet,

uppskattning av ett andra tidségonblick vid vilket en uppskattad
hastighet pa fordonet, som &r baserad pa den uppmaétta retardationen,
matchar den uppmatta hastigheten,

jamforelse av det forsta tidsdgonblicket och det andra tidségonblicket,
och

generering av en signal baserat pa jamforelsen.

Konceptet och férdelarna hos den tredje aspekten liknar konceptet och
férdelarna hos den férsta och andra aspekten, men enligt denna aspekt
involverar jamférelsen en jamférelse mellan det forsta tidségonblicket, vid
vilket en speciell hastighet uppnas, och ett andra tidségonblick som
motsvarar en uppskattning av det tidségonblick vid vilket fordonet skulle ha
uppnatt denna speciella hastighet om retardationen i det férsta tidsintervallet
hade bibehallits. Skillnaden mellan det férsta och det andra tidségonblicket
motsvarar saledes en uppskattning av hur mycket tidigare féraren borde ha
pabérjat retardationen av fordonet. Skillnaden avspeglar saledes hur
forutseende, jamnt och miljévanligt forarens kérbeteende &r.

Genom att generera en signal baserat pa jamforelsen kan féraren
informeras om retardationen ar suboptimal och darigenom vagledas till att
forbattra sitt beteende.

Enligt en utféringsform innefattar metoden vidare bestamning av en
stracka som tillryggalaggs av fordonet under ett tidsintervall som motsvarar
skillnaden mellan det foérsta och det andra 6gonblicket och som féregar det
forsta tidsintervallet, och generering av en signal baserat pa den bestamda
strackan. | vissa fall kan det vara enklare for en forare att forbattra sitt
kérbeteende om han t.ex. informeras om hur lang stracka tidigare han borde
paborja retardationen.

Manga av de detaljer och férdelar med den férsta aspekten galler i
motsvarande grad foér den tredje aspekten, med hanvisning till den
foregaende diskussionen.

Enligt en fjarde aspekt tillhandahalls en anordning for bedémning av
retardation av ett fordon. Anordningen innefattar:
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en matenhet anordnad att uppmata en retardation av fordonet under
ett forsta tidsintervall och att uppmaéta en hastighet pa fordonet vid ett férsta
tidségonblick under ett andra tidsintervall, som skiljer sig fran det férsta
tidsintervallet,

en uppskattningsenhet anordnad att uppskatta ett andra tidségonblick
vid vilket en uppskattad hastighet pa fordonet, som ar baserad pa den
uppmatta retardationen, matchar den uppmatta hastigheten,

en jamfoérelseenhet anordnad att jamféra det forsta och det andra
tidsdégonblicket, och

en signalgenerator anordnad att generera en signal baserat pa
jamforelsen.

Detaljerna och férdelarna som diskuterats i samband med den tredje
aspekten gaéller i motsvarande grad for den fjarde aspekten, med hanvisning
till den féregaende diskussionen.

Enligt en femte aspekt tillhandahalls en metod fér bedémning av
retardation av ett fordon. Metoden innefattar:

bestamning av ett tidségonblick for pabérjande av en retardation av
fordonet,

uppmatning av fordonets retardation under ett forsta tidsintervall,

uppmatning av en forsta hastighet pa fordonet vid ett férsta
tidségonblick i ett andra tidsintervall, som skiljer sig fran det forsta
tidsintervallet,

uppskattning av ett andra tidsdgonblick sadant att en retardation, som
motsvarar den uppmaétta retardationen, fran en andra hastighet pa fordonet
fore det forsta tidsintervallet, under ett tidsintervall fran det andra till det férsta
tidsbgonblicket, resulterar i den férsta uppmatta hastigheten,

jamfdrelse av det andra tidségonblicket och tidségonblicket for
retardationens pabérjande, och

generering av en signal baserat pa jamforelsen.

Detaljerna och férdelarna hos den femte aspekten liknar detaljerna och
férdelarna hos den tredje aspekten, men denna aspekt kan i nagra fall
tilhandahalla en mer noggrann uppskattning av hur mycket tidigare féraren
borde ha pabdrjat retardationen av fordonet.

Enligt en utféringsform innefattar metoden vidare uppmatning av
fordonets hastighet under ett tredje tidsintervall fore tidségonblicket for
retardationens pabérjande och bestdmning av den andra hastigheten pa
fordonet till att vara en hastighet pa fordonet som uppmatts under det tredje



10

15

20

25

30

35

tidsintervallet. Enligt denna utforingsform ar det mojligt att ta hansyn till alla
hastighetsvariationer fore tidségonblicket for retardationens pabérjande och
darigenom tillhandahalla en mer noggrann uppskattning av hur mycket
tidigare féraren borde ha pabdérjat retardationen av fordonet.

Enligt en alternativ och enklare utféringsform innefattar metoden vidare
uppmatning av fordonets hastighet vid tidségonblicket fér retardationens
pabdrjande och bestamning av den andra hastigheten pa fordonet till att vara
fordonets hastighet vid tidségonblicket for retardationens pabérjande. Denna
utféringsform tar inte hansyn till nagra hastighetsvariationer fére
tidsdgonblicket for retardationens paboérjande. Den kan daremot
implementeras enklare eftersom den inte kraver hastighetsmatningar fére
tidségonblicket for retardationens paborjande.

Manga av de detaljer och férdelar hos de forsta, andra, tredje och
fiarde aspekterna géller i motsvarande grad fér den femte aspekten, med
hanvisning till den féregaende diskussionen.

Enligt en sjatte aspekt tillhandahalls en anordning fér bedémning av
retardation av ett fordon. Anordningen innefattar:

en 6vervakningsenhet anordnad att bestamma ett tidségonblick for
pabdrjande av en retardation av fordonet,

en matenhet anordnad att uppmata fordonets retardation under ett
forsta tidsintervall och en forsta hastighet pa fordonet vid ett forsta
tidsdgonblick i ett andra tidsintervall, som skiljer sig fran det forsta
tidsintervallet,

en uppskattningsenhet anordnad att uppskatta ett andra tidségonblick
sadant att en retardation, som motsvarar den uppmétta retardationen, fran en
andra hastighet pa fordonet fére det forsta tidsintervallet, under ett
tidsintervall fran det andra till det forsta tidségonblicket, resulterar i den férsta
uppmétta hastigheten,

en jamférelseenhet anordnad att jamféra det andra tidségonblicket och
tidsdgonblicket for retardationens pabérjande, och

generering av en signal baserat pa jamforelsen.

Detaljerna or férdelarna hos den femte aspekten galler i motsvarande
grad for den sjatte aspekten, med hanvisning till den féregaende
diskussionen.

Kort beskrivning av figurerna
Ovanstaende, liksom ytterligare syften, egenskaper och fordelar med
foreliggande uppfinningskoncept, kan forstas battre genom féljande
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illustrativa och ickebegransande detaljerade beskrivning av féredragna
utféringsformer av féreliggande uppfinningskoncept, med hanvisning till de
bifogade ritningarna dar lika hanvisningsbeteckningar kommer att anvéandas
for lika element, vari:

Fig. 1 illustrerar schematiskt en anordning i vilken foreliggande
uppfinningskoncept kan implementeras.

Fig. 2 ar ett diagram 6ver fordonets hastighet under en del av en
kérning.

Fig. 3 ar ett flddesschema dver en utféringsform enligt en férsta metod.

Fig. 4 ar ett diagram &dver fordonets hastighet under en del av en
kérning.

Fig. 5 ar ett floidesschema 6ver en utféringsform enligt en andra metod.

Fig. 6 ar ett diagram 6ver fordonets hastighet under en del av en
kérning.

Fig. 7 ar ett flodesschema 6ver en utféringsform enligt en tredje metod.
Detaljerad beskrivning av féredragna utféringsformer

Fig. 1 illustrerar schematiskt en utféringsform av en anordning 1 i
vilken féreliggande uppfinningskoncept kan anvandas. Anordningen 1 kan
tilhandahallas i ett fordon. | féljande utféringsformer kommer fordonet antas
vara ett bensindrivet fordon. Féljande utféringsformer kan dock aven
anvandas i fordon som anvander andra energikéllor. Anordningen 1 kan vara
en mobil berdkningsanordning sasom en mobiltelefon, en PDA eller liknande.
Anordningen 1 kan dock dven vara en persondator eller en terminal som ar
anordnad i fordonet.

Anordningen 1 kan innefatta en display for att presentera visuell
information for fordonets férare. Anordningen kan vidare innefatta en
hogtalare for att presentera hérbar information fér féraren. Anordningen kan
vidare innefatta inmatningsorgan fér mottagande av indata fran féraren.

Anordningen 1 innefattar en processor 2, t.ex. en mikroprocessor, en
CPU etc., ett minne 4 och ett I/0-granssnitt 6. Processorn 2, minnet 4 och
I/O-granssnittet 6 ar kopplade till varandra, t.ex. via en databuss, och ar
anordnade att kommunicera data mellan varandra.

I/O-grénssnittet 6 &r anordnat att koppla anordningen 1 till en
kopplingspunkt hos fordonet for att méjliggéra évervakning av diverse
fordonsparametrar. Kopplingspunkten kan t.ex. vara en CAN-buss, varvid
anordningen 1 kan mottaga signaler och data som hanfér sig till fordonets
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hastighet, motorns varvtal, fordonets aktiva vaxel, kopplingspedalens tillstand,
tillstandet hos fordonets bromsar etc.

Minnet 4 kan vara ett flyktigt minne, t.ex. ett RAM-minne (Random
Access Memory) eller ett flashminne etc. Minnet 4 inkluderar foretradesvis en
programdel och en datadel, varvid programdelen kan lagra
mjukvaruinstruktioner och datadelen kan lagra data som ska anvéndas i
metoden som kommer att beskrivas i detalj nedan.

Processorn 2 &r anordnad att utfora mjukvaruinstruktioner lagrade i
programdelen av minnet 4 som implementerar en metod enligt féreliggande
uppfinningskoncept. Narmare bestamt implementerar processorn 2 genom
mjukvaruinstruktionerna fem funktionsblock: en matenhet 8, en
uppskattningsenhet 10, en jamférelseenhet 12, en signalgenerator 14 och en
6vervakningsenhet 16.

Alternativt kan dessa funktionsblock implementeras i en eller flera
integrerade kretsar. Enligt ett ytterligare alternativ kan funktionsblocken
implementeras i en eller flera applikationsspecifika integrerade kretsar
(ASICs) eller elektriskt programmerbara grindmatriser (FPGAsS).

Matenheten 8 &r anordnad att uppmata fordonets hastighet.
Matenheten 8 kan uppmata hastigheten baserat pa hastighetsdata som
mottagits via I/O-grénssnittet 6. Alternativt kan matenheten 8 bestamma
fordonets hastighet baserat pa GPS-data som tillhandahalls av en GPS-enhet
som finns utanfér anordningen 1 eller ar inkluderad i anordningen 1.

Overvakningsenheten 16 &r anordnad att 6vervaka en eller flera
fordonsparametrar. Overvakningsenheten 16 kan évervaka parametrarna
baserat pa parameterdata som mottagits via I/0O-granssnittet 6. Parametrarna
kan t.ex. vara tillstdndet hos kopplingen, gaspedalen, bromssystemet
och/eller bransleinsprutningspumpen. Processorn 2 kan styra de ytterligare
funktionsblocken baserat pa tillstdnd som bestamts av 6évervakningsenheten
16. Till exempel kan matenheten 8 borja mata fordonets hastighet som svar
pa att dvervakningsenheten 16 detekterar att kopplingen &r frikopplad, att
gaspedalen slapps och/eller att bransleinsprutningspumpen stangs .

| det féljande beskrivs en metod som kan implementeras i anordningen
1 med hanvisning till diagrammet i Fig. 2 och flédesschemat i Fig. 3.
Diagrammet illustrerar hastighetskurvor fér fordonet under en del av en
korning. | det féljande antas det att fordonet kér pa ett vagsegment som har
ingen eller en konstant lutning. Fére tidségonblicket Ty kér fordonets férare
med ungefar konstant hastighet.
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Vid Ty bérjar foraren att retardera fordonet genom att utféra en
retardationshandling. Retardationen fortsatter under tidsintervallet |1 som
illustreras i Fig. 2. Retardationshandlingen kan vara uppslappning av
gaspedalen varvid huvudsakligen rullfriktionen, eventuellt luftmotstand och
motormotstandet (d.v.s. bromsningen av motorn) kommer verka for att
retardera fordonet. Alternativt kan retardationshandlingen frikoppling av
kopplingen, varvid fordonet bérjar rulla med motorn frankopplad. | detta fall
kommer huvudsakligen rulifriktionen och eventuelit luftmotstand att verka fér
att retardera fordonet.

Om fordonet anvéander en manuell vaxellada kan rullningen med
motorn frankopplad uppnas genom att féraren trycker ner kopplingspedalen
eller genom att byta till den neutrala vaxeln. Om fordonet anvander en
automatisk vaxellada kan rullning med motorn frankopplad uppnas genom att
den automatiska vaxelladan automatiskt frikopplar kopplingen eller vaxlar till
den neutrala vaxeln.

Anledningen till att retardera fordonet kan t.ex. vara for att anpassa
hastigheten i férhallande till trafik framfér fordonet, fér att minska hastigheten
under en hastighetsgrans, eller att for att stanna fordonet helt etc.

Overvakningsenheten 16 detekterar retardationshandlingen (box 31)
och bestammer och lagrar detektionstiden T4 i minnet 4 som svar darpa.
Vidare boérjar matenheten 8 att uppmata retardationen av fordonet (box 32).
Matenheten 8 kan uppmata en hastighet pa fordonet vid minst tva
tidségonblick vact(T1) och vae(T2) under |. Exempelvis kan T4 motsvara T4 och
T, kan motsvara Ty, Vilka tva skilda 6gonblick som helst under 11 kan dock
anvandas. Matenheten 8 lagrar den uppmatta hastigheten tillsammans med
tiderna T4 och T, i minnet 4.

Som ett val kan matenheten 8 uppmata och lagra fordonets retardation
for fler &n tva tidségonblick, t.ex. Vac(T1), Vact(T2), ... Vact(Tn), under I;.

Vid tidségonblicket Ty, bérjar féraren att retardera fordonet mer kraftigt
och fortsétter att géra detta under hela tidsintervallet I, som indikeras i Fig. 2.
Féraren kan uppna detta t.ex. genom att aktivera friktionsbromsar sasom
skivbromsar, aktivera en retarder (om en sadan finns), aktivera en
motorbroms etc. Anledningen till att retardera mer kraftigt kan t.ex. vara att
féraren inser att retardationen som uppnatts genom att rulla med motorn
frankopplad &r oftillracklig for att uppna den avsedda sluthastigheten vid den
avsedda tiden.



10

15

20

25

30

35

11

Overvakningsenheten 16 detekterar pabérjandet av bromsningen vid
Tb, varvid méatenheten 8 avslutar uppmatning av retardationen (box 33).

Vid Ts slutar féraren att retardera fordonet (d.v.s. féraren slutar att
bromsa fordonet eller fordonet stannar helt). Overvakningsenheten 16
detekterar den avbrutna retardationen (box 34) och bestammer och lagrar
detektionstiden Ts i minnet 4. Som svar uppmater matenheten 8 den
momentana faktiska hastigheten pa fordonet vid T, vact(Ts), och lagrar den
uppmatta hastigheten i minnet 4 (box 35).

Uppskattningsenheten 10 hamtar de uppmatta hastigheterna och de
motsvarande tiderna som lagrats i minnet 4 av méatenheten 8 och
dvervakningsenheten 16. Uppskattningsenheten 10 anvander namnda
hamtade data for att uppskatta en hastighet pa fordonet vid T baserat pa
retardationen som uppmaétts av matenheten 8 under |1 (box 36). Om
hastigheten uppmattes vid tva égonblick kan uppskattningsenheten 10
uppskatta hastigheten v vid Ts genom att anvanda féljande formel:

V(D) =V, (T,
V() =, (T + Yl T Ve D)
I,-T,

eller nagot ekvivalent uttryck. vest(Ts) bildar saledes en uppskattning av
den hastighet som fordonet skulle ha uppnatt om retardationsgraden under I,
bibehallits fram till Ts. Eller annorlunda uttryckt ar vest(Ts) en uppskattning av
hastigheten vid Ts om féraren hade fortsatt att rulla med motorn frankopplad
under |2 och darigenom hade anvéant den kinetiska energi som lagrats i
fordonet f6r att framdriva fordonet till Ts. vest(Ts) som beraknats fran
ovanstaende formel kan bilda en bra uppskattning om man antar att
retardationen i huvudsak &r linjar med avseende pa tiden. Till exempel kan
detta vara fallet vid rulining med motorn frankopplad vid mattliga hastigheter
da vindmotstandet ar forsumbart och rullfriktionen vasentligen &r oberoende
av hastigheten.

Om hastigheten uppmattes vid fler &n tva tidségonblick under 14 (t.ex.
Vact(T1), Vact(T2), ... Vact(Tn)) kan uppskattningsenheten 10 bestdamma en
retardationstrend veg(t) i de data som mottagits och bestdmma veg(Ts) genom
extrapolerering av trenden veg(t) fram till Ts.

Trenden kan bestammas genom att anvanda tekniker sdsom
kurvanpassning eller regressionsanalys. Den specifika typen av teknik kan
véljas beroende pa 6nskad noggrannhet och tillgangliga behandlingsresurser.
Till exempel kan ett andragradspolynom (eller hégre) anvandas for att ta
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hansyn till rullfriktionen, luftmotstandet och motormotstandet. | vissa fall kan
minstakvadratmetoden tillhandahalla en &nnu noggrannare uppskattning.

Som ett val kan uppskattningsenheten 10 bestamma trendens
noggrannhet i férhallande till den uppmatta retardationen. Om till exempel
minsta kvadratmetoden anvands kan ett stort R%-varde indikera att det inte
var méjligt att bestdmma en noggrann trend baserat pa den uppmatta
retardationen. Om R%-vardet 6verstiger ett visst troskelvarde kan metoden
avbrytas. Alternativt kan denna bestdmning goéras baserat pa
standardavvikelsen i den uppmatta retardationen. Om standardavvikelsen
dverstiger ett visst troskelvarde kan metoden avbrytas. Enligt ytterligare ett
alternativ kan bestamningen géras baserat pa avvikelsen mellan trenden och
den uppmétta retardationen. Om t.ex. en (eller flera) av de uppmatta
hastigheterna under |, avviker fran trenden med mer an ett tréskelvarde kan
metoden avbrytas.

En situation nér trenden kan vara oprecis for att uppskatta hastigheten
Vest(Ts) &r om lutningen pa vagsegmentet som fordonet tillryggalagger under
l1 inte ar konstant.

Atergaende till Fig. 3, lagrar uppskattningsenheten 10 hastighets-
uppskattningen ves(Ts) i minnet 4. Jamférelseenheten 12 hamtar bade veg(Ts)
och vae(Ts) fran minnet 4 och jamfér dem (box 37).

Skillnaden mellan vest(Ts) och vaa(Ts) motsvarar den hastighet som
forlorats pa grund av den kraftigare retardationen (d.v.s. bromsningen) under
I.. Med andra ord motsvarar skillnaden den férarinducerade
hastighetsforlusten. Ett mer energieffektivt forarbeteende skulle ha varit att
pabdrja retardationen tidigare och darigenom mer effektivt anvanda den
kinetiska energin som lagrats i fordonet.

Som ett val kan jamférelseenheten 12 jamfora den uppskattade
hastigheten veu(Ts) i kvadrat med den uppmatta hastigheten v,«(Ts) i kvadrat.
Skillnaden mellan vest(Ts) i kvadrat och vao(Ts) i kvadrat ar proportionell mot
den mangd kinetisk energi som har férlorats genom den kraftigare
retardationen under I,.

Jamforelseenheten 12 lagrar resultatet av jamférelsen i dataminnet 4.
Resultatet kan t.ex. helt enkelt vara ett “sant” varde (t.ex. en “1:a2”) som
indikerar att den uppmatta hastigheten var stérre an den uppskattade
hastigheten. Alternativt kan resultatet vara den faktiska skillnaden mellan
Vest(Ts) och vaet(Ts) (eller skillnaden mellan ves(Ts) i kvadrat och va(Ts) i
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kvadrat). Signalgeneratorn 14 hamtar resultatet frin minnet 4 och genererar
en signal baserat pa resultatet (box 38).

Signalen kan vara en styrsignal till en display hos anordningen 1 eller i
férarens hytt, varvid displayen kan presentera information angaende den
hastighet eller méngd kinetisk energi som férlorats pa grund av éverdriven
bromsning. Signalen kan ocksa vara en styrsignal till en hogtalare, varvid
hégtalaren kan generera en ljudsignal med en intensitet och/eller frekvens
som ar proportionell mot skillnaden.

Som ett val kan anordningen 1 innefatta en tabell som inkluderar
genomsnittliga retardationstrender fér olika vaxlar. Om linjara
retardationstrender bestams, kan tabellen innefatta genomsnittliga gradienter.
Varje gang en trend bestdms kan den relevanta posten i tabellen uppdateras.
Tabellen kan ocksa inkludera en post som motsvarar en genomshittlig
retardationstrend for den neutrala vaxeln. Dessutom, eller alternativt, kan
tabellen inkiudera férhallandet mellan en specifik vaxels gradient och en
efterféljande vaxels gradient (t.ex. den femte véxelns gradient dividerat med
den fjarde véxelns gradient, den fjarde vaxelns gradient dividerat med den
tredje vaxelns gradient etc.).

Denna tabell kan med férdel anvandas om féraren byter vaxel under
retardationen i l1. Anordningen 1 bestammer en retardationstrend under |4 fér
varje véxel. Anordningen 1 kan sedan anvanda retardationstrenden bestamd
for den sista véaxel som anvandes nar de mekaniska bromsarna anbringades
vid T, som beskrivits ovan. Om daremot bestamningen av en trend fér den
sista vaxeln misslyckas (t.ex. pa grund av daliga eller for fa uppmatta varden)
kan tabellen tillhandahalla ett retrattalternativ. Till exempel kan
uppskattningen vest(Ts) berdknas baserat pa den bestamda retardationen fér
den féregaende vaxeln och motsvarande ovan namnda férhallande. Till
exempel bdrjar féraren att retardera vid T4 genom att motorbromsa i den
fiarde vaxeln. Vid nagot tilifalle under Iy vaxlar foraren till den tredje vaxeln
och anvénder kort darefter en mekanisk broms hos fordonet. Om
anordningen 1 misslyckas med att bestdmma retardationstrenden fér den
tredje véxeln, kan en uppskattning bestdmmas baserat pa den bestamda
gradienten for den fjarde vaxeln multiplicerat med det lagrade férhallandet
mellan den tredje och den fjarde vaxeln.

| det ovanstaende har anordningen 1 beskrivits som att utféra vissa
funktioner i en speciell ordning, vid vissa tider och som svar pa vissa
héndelser. Uppfinningskonceptet ar daremot inte begransat till dessa
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specifika implementeringar utan &ven andra implementeringar anses vara
inom de bifogade kravens omfang.

Till exempel kan méatenheten 8 kontinuerligt méata och lagra fordonets
hastighet i minnet 4 under atminstone en del av en kérning. Den lagrade
hastighetsdatan kan sedan bearbetas och analyseras efter kérningen
avslutats.

| det ovanstaende tillhandahalls all funktionalitet hos anordningen 1 i
fordonet. Enligt en alternativ utféringsform behéver inte all funktionalitet hos
anordningen 1 tillhandahallas i fordonet. Till exempel kan funktionerna som
tilhandahalls av uppskattningsenheten 10, jamférelseenheten 12 och/eller
signalgeneratorn 14 anordnas i en extern enhet som &r separerad fran
anordningen 1. Till exempel kan matdata som samlats in av matenheten 8
tithandahallas till den externa enheten genom att fysiskt koppla méatenheten 8
dartill efter det att en kdrning avslutats. Alternativt kan anordningen 1
innefatta en tradlos sandare/mottagare for att tradlost kommunicera méatdata
som insamlats av matenheten 8 till den externa enheten, t.ex. en server,
varvid beteendeutvarderingen kan utféras pa en central plats.

| det féljande beskrivs en metod enligt en utféringsform i enlighet med
en ytterligare aspekt som ocksa kan implementeras i anordningen 1, med
hanvisning till diagrammet i Fig. 4 och flédesschemat i Fig. 5. | likhet med Fig.
2 illustrerar Fig. 4 hastighetskurvor fér fordonet under en del av en kéming.
Fram tills tidségonblick Ty, fortskrider metoden enligt metoden som beskrivits i
samband med Fig. 2 och Fig. 3. D.v.s. retardationens bérjan detekteras
varvid métenheten 8 bdrjar mata en retardation under |4 och lagrar den
uppmatta datan i minnet 4 (box 51 och 52).

Vid Ty, bérjar féraren att bromsa. Overvakningsenheten 16 detekterar
pabérjandet av bromsningen varvid méatenheten 8 avslutar uppmatningen av
retardationen (box 53).

Vid tidségonblicket Ts slutar féraren retardationen av fordonet (d.v.s.
féraren slutar att bromsa fordonet eller fordonet stannar helt).
Overvakningsenheten 16 detekterar den avstannade retardationen (box 54)
och bestammer och lagrar detektionstiden T i minnet 4. Som svar uppmater
méatenheten 8 den momentana faktiska hastigheten pa fordonet vid Ts,
Vact(Ts), och lagrar den uppmatta hastigheten i minnet 4 (box 55).

Uppskattningsenheten 10 hamtar de uppmatta hastigheterna och de
motsvarande tiderna som lagrats i minnet 4 av matenheten 8 och
dvervakningsenheten 16. Uppskattningsenheten 10 anvander den hamtade
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datan for att uppskatta ett tidségonblick Tes: vid vilket en uppskattad hastighet
pa fordonet vesi(Test), baserad pa retardationen som uppmatts av matenheten
8 under |1, matchar den faktiska uppmatta hastigheten v,«(Ts) (box 56). Om
hastigheten uppmattes vid tva tidségonblick kan uppskattningsenheten 10
uppskatta tidségonblicket Test genom att anvanda féljande formel:

v @) = vy (T + 2ea T Ve B (1
) Tz"Tl

eller nagot ekvivalent uttryck. Tes bildar saledes en uppskattning av
tiden vid vilken fordonet skulle uppna hastigheten v..(Ts) om
retardationsgraden under |; hade bibehallits fram till Ts. Eller annorlunda
uttryckt ar Test €n uppskattning av tidsdégonblicket vid vilket fordonet skulle ha
uppnatt hastigheten v..(Ts) om féraren hade fortsatt retardationen av I, under
I2 och darigenom béttre hade anvéant den kinetiska energin som lagrats i
fordonet for att framféra fordonet till Ts. vest(Ts) Som beréknats enligt
ovanstaende formel kan bilda en bra uppskattning om man antar att
retardationen i huvudsak ar linjar med avseende pa tiden. Detta kan till
exempel vara fallet vid rullning med motorn frankopplad vid mattliga
hastigheter da luftmotstandet ar forsumbart och rullfriktionen vasentligen ar
oberoende av hastigheten.

Om hastigheten uppmattes vid fler an tva tidségonblick (t.ex. va«(T1),
Vact(T2), --- Vact(Tn)), kan uppskattningsenheten 10 bestdmma en
retardationstrend i mottagna datan och bestamma tidségonblicket Tes; vid
vilket en extrapolering av trenden matchar v, (Ts).

Som diskuterades tidigare kan trenden bestammas genom att anvanda
tekniker sdsom kurvanpassning eller regressionsanalys. Den specifika typen
av teknik kan véljas beroende pa 6nskad noggrannhet och tillgangliga
behandlingsresurser.

Som ett val kan, i enlighet med diskussionen i samband med den
féregaende metoden, uppskattningsenheten 10 bestamma noggrannheten
hos trenden i férhallande till den uppmatta retardationen och avbryta metoden
om noggrannheten &r otillracklig.

Uppskattningsenheten 10 lagrar tidsuppskattningen Test i minnet 4.
Jamférelseenheten 12 hamtar bade Tes och Ts frAn minnet 4 och jamfor dem
(box 57).

Skillnaden mellan Tegt och Ts (lest i Fig. 4) kan tolkas som hur mycket
tidigare féraren borde ha paboérjat retardationen for att uppna den tankta
hastigheten ves(Ts) vid Ts utan att anbringa bromsarna under 1.
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Jamférelseenheten 12 lagrar resultatet av jamférelsen i dataminnet 4.
Resultatet kan t.ex. helt enkelt vara ett “sant” varde (t.ex. en “1:a”) som
indikerar att Teg; var storre an Ts. Alternativt kan resultatet vara den faktiska
skillnaden mellan Test och Ts, d.v.s. lest. Signalgeneratorn 14 hamtar resultatet
fran minnet 4 och genererar en signal baserat pa resultatet (box 58).

Som diskuterades i samband med den andra metoden, kan signalerna
vara nagon av en styrsignal fér en display och/eller fér en hégtalare som
motsvarar resultatet av jamférelsen.

Som ett val kan anordningen 1 innefatta en avstandsenhet som ar
anordnad att uppskatta ett avstand som fordonet tillryggalégger under ett
tidsintervall som motsvarar tidsskillnaden mellan Tt o0ch Ts. Denna
avstandsuppskattning kan vara en uppskattning av vid vilken position, fére
positionen vid T4, som féraren borde ha pabdrjat retardationen fér att uppna
den avsedda hastigheten ve«(Ts) vid T utan att bromsa under ..
Avstandsuppskattningen kan beraknas genom multiplicering av tidsskillnaden
lest med den faktiska hastigheten pa fordonet vid Tg, d.v.s. Vact(Tq).

Enligt en mer detaljerad variant kan matenheten 8 vara anordnad att
uppméta och lagra hastigheten pa fordonet dven fére T4. Avstands-
uppskattningen kan sedan berdknas genom att integrera fordonshastigheten
fran ett tidségonblick som féregar T4 6ver en tid som motsvarar le;.

| vilket fall som helst kan signalgeneratorn 14 generera en styrsignal
baserat pa avstandsuppskattningen.

| det féljande beskrivs en metod enligt en utféringsform, enligt en
ytterligare aspekt, som ocksa kan implementeras i anordningen 1, med
hénvisning till diagrammet i Fig. 6 och flodesschemat i Fig. 7. Pa liknande satt
som i Fig. 4, illustrerar Fig. 6 hastighetskurvor foér fordonet under en del av en
kérning.

Fore tidségonblicket T4 kor fordonets forare med en mer eller mindre
konstant hastighet. Matenheten 8 uppmater fordonets hastighet under ett
tidsintervall Is som féregar tidsdégonblicket T4 vid vilket féraren pabdorjar en
retardation av fordonet. Hastigheten som uppmats under Is kan lagras i
minnet i en FIFO-lagringsstruktur eller liknande i minnet 4 for senare
anvandning. Anordningen 1 kan saledes bibehalla en hastighetshistoria for
fordonet.

Vid T4 borjar féraren att retardera fordonet genom att utféra en
retardationshandling som diskuterades i samband med de féregaende
aspekterna. Retardationen fortsatter under tidsintervallet |, som illustreras i
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Fig. 6. Overvakningsenheten 16 detekterar retardationens bérjan (box 71)
och bestdmmer och lagrar som svar detektionstiden T4 i minnet 4. Vidare
uppmater matenheten 8 hastigheten va«(Tq4) och lagrar den i minnet 4 (box
72). Sedan bérjar matenheten 8 att uppmata retardationen av fordonet sasom
har beskrivits tidigare (box 73).

Vid tidségonblicket Ty, bérjar féraren att bromsa. Overvakningsenheten
16 detekterar pabdrjandet av bromsningen, varvid matenheten 8 avsiutar
uppmatning av retardationen (box 74).

Vid Ts slutar féraren att retardera fordonet (d.v.s. foraren slutar att
bromsa fordonet eller fordonet stannar helt). Overvakningsenheten 16
detekterar den avbrutna retardationen (box 75) och bestammer och lagrar
detektionstiden T i minnet 4. Som svar uppmater matenheten 8 den
momentana faktiska hastigheten pa fordonet vid Ts, va«t(Ts), och lagrar den
uppmaétta hastigheten i minnet 4 (box 76).

Uppskattningsenheten 10 hamtar de uppmatta hastigheterna och
tiderna som lagrats i minnet 4 av métenheten 8 och 6vervakningsenheten 16.
Uppskattningsenheten 10 anvander den hamtade datan for att uppskatta ett
tidségonblick Test, fore Ty, sadant att en retardation, som motsvarar
retardationen som uppmaétts av matenheten 8 under I3, frAn v,«(Tq), under ett
tidsintervall fran Teg till T, skulle resultera i en uppskattad hastighet vesi(Ts)
vid Ts som matchar v,«(Ts) (box 77).

Om hastigheten uppmattes vid tva tidsogonblick kan uppskattnings-

enheten 10 uppskatta tidségonblicket Tt genom att anvanda féljande formel:
(T2)—vact(]-;) ’(T _T )

v
v, (T)=v,, (T,)+—
act( s) acl( d) TZ_TVI

eller nagot ekvivalent uttryck. T bildar saledes en uppskattning av
den tid fran vilken féraren kunde pabdrjat en retardation och uppna
hastigheten v.«(Ts) om retardationen under |1 hade bibehallits till Ts. Test SOM
beréaknats fran denna formel kan bilda en bra uppskattning om fordonets
hastighet under |5 var approximativt konstant, d.v.s. om v,(Test) approximativt
matchar v,t(Tq4) och om retardationen under |4 var approximativt linjar.

Enligt en alternativ utféringsform uppskattar uppskattningsenheten 10
ett tidségonblick Test, fore Ty, vid vilket en hastighet vaci(Test) pa fordonet var
sadan att en retardation, som motsvarar retardationen som uppmats av
matenheten 8 under |4, fran vao(Test), under ett tidsintervall fran Teg till T,
skulle resultera i en uppskattad hastighet ves(Ts) vid Ts som matchar vag(Ts).
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Om hastigheten uppmattes vid tva tillfallen, kan uppskattningsenheten 10
uppskatta tidségonblicket Test genom att anvanda foljande formel:

7)) — T
v @) = v () + L T Ve @) _p
T2_Tl

Test kan bestammas fran denna ekvation t.ex. genom att anvanda en
iterativ teknik som bdérjar med antagandet Test = Tg och som minskar Tegt i
sma steg tills ovanstaende ekvation atminstone approximativt ar uppfylid.
Alternativt kan Test bestdmmas genom att plotta kurvan veg(t) som visas i
Fig. 6 och bestdmma var den genomskar en kurva éver den faktiska
hastigheten vaq(t) pa fordonet.

Om hastigheten uppmattes vid fler &n tva tidsdgonblick (t.ex. vaq(T1),
Vact(T2), ... Vact(Tn)), kan uppskattningsenheten 10 bestamma en trend hos
den uppmatta retardationen och bestamma tidségonblicket Test baserat pa
trenden. Som diskuterades tidigare kan trenden bestammas genom att
anvanda tekniker sdsom som kurvanpassning eller regressionsanalys. Den
specifika typen av teknik kan véljas beroende pa énskad noggrannhet och
tillgdngliga behandlingsresurser.

Som ett val kan, i enlighet med diskussionen i samband med den
féregaende metoden, uppskattningsenheten 10 bestamma noggrannheten
hos trenden i férhallande till den uppmatta retardationen och avbryta metoden
om noggrannheten &r otillracklig.

| bada ovanstaende utféringsformer lagrar uppskattningsenheten 10
tidsuppskattningen Test | minnet 4. Jamfoérelseenheten 12 hamtar bade Tes
och T4 fran minnet 4 och jamfér dem (box 78). Skillnaden mellan Test 0ch Ty
kan tolkas som hur langt fére T4 foraren borde ha pabérjat retardationen for
att uppna den avsedda hastigheten veq(Ts) vid Ts utan att anbringa
bromsarna under I,.

Jamférelseenheten 12 lagrar resultatet av jamférelsen i dataminnet 4.
Resultatet kan t.ex. helt enkelt vara ett “sant” varde (t.ex. en “1:a”) som
indikerar att Test var storre an Tq4. Alternativt kan resultatet vara den faktiska
skillnaden mellan Testoch Ty. Signalgeneratorn 14 hamtar resultatet fran
minnet 4 och genererar en signal baserat pa resultatet (box 79).

Som diskuterades i samband med de andra metoderna, kan signalerna

vara nagon av en styrsignal for en display och/eller fér en hogtalare som
motsvarar resultatet av jamfoérelsen.

Som ett val kan anordningen 1 innefatta en avstandsenhet anordnad
for att uppskatta ett avstand som fordonet tillryggalagger under ett tidsintervall
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som motsvarar tidsskillnaden mellan Test och T4. Denna avstands-
uppskattning kan vara en uppskattning av vid vilken position, fére positionen
vid T4, som féraren borde ha pabérjat retardationen for att uppna den
avsedda hastigheten veq(Ts) vid Ts utan att bromsa under lo. Avstands-
uppskattningen kan berdknas genom att multiplicera tidsskillnaden med den
faktiska hastigheten pa fordonet vid Tq, d.v.s. Vact(Tq).

Enligt en mer detaljerad variant kan avstandsuppskattningen beraknas
genom att integrera fordonshastigheten fran tidségonblicket Tes; till
tidségonblicket Ty, t.ex. baserat pa hastighetshistorien under Is som lagrats i
minnet 4.

I vilket fall som helst kan signalgeneratorn 14 generera en signal
baserat pa avstdndsuppskattningen.

| det ovanstdende har uppfinningskonceptet vasentligen beskrivits med
hanvisning till ett fatal utféringsformer. Det inses daremot latt av en fackman
att andra utféringsformer &n de ovan beskrivna i lika hég grad ar méjliga inom
omfanget fér uppfinningskonceptet som definieras av de bifogade kraven.
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KRAV

1. Metod fér bedémning av retardation av ett fordon innefattande:
uppmatning av en retardation av fordonet under ett forsta tidsintervall,
uppskattning av en hastighet pa fordonet vid ett férsta tidségonblick i

ett andra tidsintervall, som skiljer sig fran det forsta tidsintervallet, baserat pa

den uppmatta retardationen,

uppmatning av en hastighet pa fordonet vid namnda férsta
tidségonblick,

jamférelse av den uppskattade hastigheten med den uppmatta
hastigheten, och

generering av en signal baserat pa namnda jamforelse.

2. Metod enligt krav 1, vidare innefattande uppmatning av retardationen som
svar pa detektering av att fordonet rullar med motorn frankopplad.

3. Metod enligt nagot av kraven 1-2, vidare innefattande avslutning av
uppmatningen av retardationen som svar pa detektering av bromsning av
fordonet.

4. Metod enligt krav 1, vidare innefattande uppmatning av retardationen som
svar pa detektering av att fordonet motorbromsar.

5. Metod enligt krav 4, vidare innefattande avslutning av uppmatning av
retardationen som svar pa detektering av ytterligare bromsning, annan an
motorbromsning, av fordonet.

6. Metod enligt nagot av kraven 1-5, vidare innefattande uppmaétning av
namnda hastighet néar fordonets retardation avslutats.

7. Metod enligt nagot av kraven 1-6, vidare innefattande bestamning av en
trend hos den uppmatta retardationen och uppskattning av hastigheten vid
namnda forsta tidségonblick genom extrapolering av trenden till namnda
forsta tidségonblick.

8. Metod enligt krav 7, vidare innefattande generering av signalen bara om
trenden avviker fran den uppmatta retardationen med mindre an ett
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troskelvarde.

9. Metod enligt nagot av kraven 1-8, varvid jamférelsen innefattar en
jamforelse av den uppskattade hastigheten i kvadrat med den uppmatta
hastigheten i kvadrat.

10. Anordning for bedémning av retardation av ett fordon innefattande:

en méatenhet anordnad att uppméta en retardation av fordonet under
ett forsta tidsintervall och att uppmaéta en hastighet pa fordonet vid ett férsta
tidsdgonblick i ett andra tidsintervall, som skiljer sig fran det forsta
tidsintervallet,

en uppskattningsenhet anordnad att uppskatta en hastighet vid
namnda forsta tidsdgonblick, baserat pa den uppmétta retardationen,

en jamférelseenhet anordnad att jamféra den uppskattade hastigheten
med den uppmaétta hastigheten, och

en signalgenerator anordnad att generera en signal baserat pa
namnda jamforelse.

11. Anordning enligt krav 10, varvid matenheten ar anordnad att uppmata
retardationen som svar pa detektering av att fordonet rullar med motorn
frankopplad.

12. Anordning enligt nagot av kraven 10-11, varvid matenheten &r anordnad
att avsluta uppmatningen av retardationen som svar pa detektering av
bromsning av fordonet.

13. Anordning enligt krav 10, varvid matenheten ar anordnad att uppmata
retardationen som svar pa detektering av motorbromsning av fordonet.

14. Anordning enligt krav 13, varvid méatenheten ar anordnad att avsluta
uppmatning av retardationen som svar pa detektering av ytterligare

bromsning, annan dn motorbromsning, av fordonet.

15. Anordning enligt nagot av kraven 10-14, varvid matenheten ar anordnad
att uppméta namnda hastighet nar fordonets retardation avslutats.

16. Anordning enligt nagot av kraven 10-15, varvid uppskattningsenheten ar
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anordnad att bestdmma en trend hos den uppmétta retardationen och att
uppskatta hastigheten vid namnda tidségonblick genom extrapolering av
trenden till ndmnda férsta tidségonblick.

17. Anordning enligt krav 16, varvid signalgeneratorn ar anordnad att
generera signalen bara om trenden avviker fran den uppmaétta retardationen
med mindre an ett tréskelvarde.

18. Anordning enligt nagot av kraven 10-17, varvid jamférelseenheten ar
anordnad att jamféra den uppskattade hastigheten i kvadrat med den
uppmaétta hastigheten i kvadrat.

19. Metod fér bedémning av retardation av ett fordon innefattande:
uppmatning av en retardation av fordonet under ett forsta tidsintervall,
uppmaétning av en hastighet pa fordonet vid ett férsta tidségonblick
under ett andra tidsintervall, som skiljer sig fran det férsta tidsintervallet,
uppskattning av ett andra tidségonblick vid vilket en uppskattad
hastighet pa fordonet, som &r baserad pa den uppmétta retardationen,
matchar namnda uppmaétta hastighet,

jamférelse av det forsta tidsdégonblicket och det andra tidsdgonblicket,
och

generering av en signal baserat pa namnda jamférelse.

20. Metod enligt krav 19, vidare innefattande bestamning av en trend hos den
uppmétta retardationen och uppskattning av det andra tidségonblicket genom
extrapolering av trenden till den uppmatta hastigheten.

21. Metod enligt nagot av kraven 19-20, vidare innefattande bestamning av
en stracka som tillryggalaggs av fordonet under ett tidsintervall som
motsvarar skillnaden mellan det férsta och det andra égonblicket och som
foregar det forsta tidsintervallet, och generering av en signal baserat pa den
bestamda strackan.

22. Anordning fér bedémning av retardation av ett fordon innefattande:

en matenhet anordnad att uppmaéta en retardation av fordonet under
ett forsta tidsintervall och att uppmata en hastighet pa fordonet vid ett forsta
tidségonblick under ett andra tidsintervall, som skiljer sig fran det férsta
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tidsintervallet,

en uppskattningsenhet anordnad att uppskatta ett andra tidségonblick
vid vilket en uppskattad hastighet pa fordonet, som ar baserad pa den
uppmatta retardationen, matchar namnda uppmaétta hastighet,

en jamférelseenhet anordnad att jamfora det férsta och det andra
tidségonblicket, och

en signalgenerator anordnad att generera en signal baserat pa
namnda jdmférelse.

23. Anordning enligt krav 22, varvid uppskattningsenheten &r anordnad att
bestdmma en trend hos den uppmétta retardationen, och uppskatta det andra
tidsdgonblicket genom extrapolering av trenden till den uppmétta hastigheten.

24. Anordning enligt nagot av kraven 22-23, vidare innefattande en
avstandsenhet anordnad att bestamma en stracka som tiliryggalagts av
fordonet under ett tidsintervall som motsvarar skillnaden mellan det férsta och
andra tidsdgonblicket och som féregar det forsta tidsintervallet, varvid
signalgeneratorn &r anordnad att generera en signal baserat pa den
bestamda stréackan.

25. Metod fér beddmning av retardation av ett fordon innefattande:

bestamning av ett tidsdgonblick fér pabdrjande av en retardation av
fordonet,

uppmatning av fordonets retardation under ett forsta tidsintervall,

uppmatning av en forsta hastighet pa fordonet vid ett férsta
tidségonblick i ett andra tidsintervall, som skiljer sig fran det férsta
tidsintervallet,

uppskattning av ett andra tidségonblick sadant att en retardation, som
motsvarar namnda uppmaétta retardation, fran en andra hastighet pa fordonet
fore det forsta tidsintervallet, under ett tidsintervall fran det andra till det forsta
tidségonblicket, resulterar i ndmnda férsta uppmatta hastighet,

jamférelse av det andra tidségonblicket och tidségonblicket for
retardationens pabdrjande, och

generering av en signal baserat pa namnda jamférelse.

26. Metod enligt krav 25, vidare innefattande uppmatning av fordonets
hastighet vid tidségonblicket for retardationens pabdrjande och bestamning
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av den andra hastigheten pa fordonet till att vara fordonets hastighet vid
tidségonblicket for retardationens pabérjande.

27. Metod enligt krav 25, vidare innefattande uppmatning av fordonets
hastighet under ett tredje tidsintervall fére tidségonblicket fér retardationens
pabérjande och bestamning av den andra hastigheten pa fordonet till att vara
en hastighet pa fordonet som uppmatts under det tredje tidsintervallet.

28. Metod enligt nagot av kraven 25-27, vidare innefattande bestamning av
en stracka som tillryggalaggs av fordonet under ett tidsintervall som
motsvarar skilinaden mellan det andra tidségonblicket och tidségonblicket for
retardationens pabdrjande, och generering av en signal baserat pa den
bestdmda strackan.

29. Anordning fér bedémning av retardation av ett fordon innefattande:

en 6vervakningsenhet anordnad att bestamma ett tidségonblick for
pabdrjande av en retardation av fordonet,

en matenhet anordnad att uppmaéta fordonets retardation under ett
forsta tidsintervall och en forsta hastighet pa fordonet vid ett forsta
tidségonblick i ett andra tidsintervall, som skiljer sig fran det férsta
tidsintervallet,

en uppskattningsenhet anordnad att uppskatta ett andra tidségonblick
sadant att en retardation, som motsvarar namnda uppmaétta retardation, fran
en andra hastighet pa fordonet fore det forsta tidsintervallet, under ett
tidsintervall fran det andra till det forsta tidségonblicket, resulterar i nAmnda
férsta uppmatta hastighet,

en jamforelseenhet anordnad att jamféra det andra tidségonblicket och
tidségonblicket for retardationens paboérjande, och

generering av en signal baserat pa namnda jamforelse.

30. Anordning enligt krav 29, varvid matenheten vidare ar anordnad att
uppmata fordonets hastighet vid tidségonblicket for retardationens
pabérjande, varvid den andra hastigheten pa fordonet bestams till fordonets
hastighet vid tidségonblicket fér retardationens pabdrjande.

31. Anordning enligt krav 29, varvid méatenheten vidare ar anordnad att
uppmata fordonets hastighet under ett tredje tidsintervall fore tidségonblicket
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for retardationens pabérjande, varvid den andra hastigheten pa fordonet
bestams till att vara fordonets hastighet under det tredje tidsintervallet.

32. Anordning enligt nagot av kraven 29-31, vidare innefattande en
avstandsenhet anordnad att bestamma en stracka som tillryggalaggs av
fordonet under ett tidsintervall som motsvarar skillnaden mellan det andra
tids6gonblicket och tidségonblicket fér retardationens pabérjande, varvid
signalgeneratorn ar anordnad att generera en signal baserat pa den
bestamda strackan.
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Fig. 4
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