Rapi bll(;:cvaLFederallwa do Brasil (R Pl 2041 )

o do Sombrols Extarior
Imgiiiubo Mackonal da Propriedade fndusieial.

1) P10608979-8 A2

(22) Data de Dep0sito: 15/04/2006
(43) Data da Publicagéo: 17/02/2010

* B RPIOW®GO0OZS897 9 A2 %

(51) Int.CI.:

B60W 40/06 (2010.01)
B60T 7/12 (2010.01)
B60Q 1/10 (2010.01)

(54) Titulo: PROCESSO PARA O COMANDO DE
FUNCOES DE DESLOCAMENTO DE UM VEICULO

(30) Prioridade Unionista: 11/05/2005 DE 10 2005 021 721.4
(73) Titular(es): ZF FRIEDRICHSHAFEN AG
(72) Inventor(es): Mario Steinborn, Ulrich Reith

(74) Procurador(es): Dannemann ,Siemsen, Bigler &
l[panema Moreira

(86) Pedido Internacional: PCT EP2006003491 de 15/04/2006

(87) Publicacado Internacional: WO 2006/119838de 16/11/2006

(57) Resumo: PROCESSO PARA O COMANDO DE FUNGOES DE
DESLOCAMENTO DE UM VEICULO. A presente invencio refere-se a
um processo para o comando de fungdes de deslocamento de um
veiculo, por meio de uma unidade de comando, a qual avalia
determinados sinais de sensor que registram estados de
deslocamento, formando instrugdes a partir dos mesmos para o
deslocamento ou similares procedimentos. Tais instrugbes de
deslocamento poderdo estar dirigidas ao motorista do veiculo ou como
instrucdes de comando poderdo ser alimentados diretamente nos
agregados correspondentes. Como a inclinago da pista de
deslocamento, ou seja, a correspondente inclinagdo do veiculo,
influencia essencialmente o deslocamento, de acordo com a invengao
estd previsto que a inclinagdo do veiculo em relagdo ao plano
horizontal seja registrada ao menos por um sensor de inclinagéo,
sendo os sinais do referido sensor de inclinagdo alimentados na
unidade de comando, sendo avaliados na formagao de instrugdes de
deslocamento e determinados procedimentos, nos casos de situagdes
deslocamento com declive relevante. De preferéncia, serdo registrados
e avaliados tanto a inclinagéo longitudinal como também a inclinagéo
transversal.
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Relatério Descritivo da Patente de Invengéo para "PROCESSO

PARA O COMANDO DE FUNCOES DE DESLOCAMENTO DE UM VEiCU-
LO".

. A presente invengdo refere-se a um processo para o comando

de fungdes de deslbcamento de um veiculo, de-acordo com o predmbulo da

reivindicagdo 1. S

De uma maneira geral, é 'c_onhecido na técnica moderna da in-
dustria automobilistica registrar determinados estados de deslocamento, es-
pecialmente os de natureza perigosa, processo este que é realizado através
de sehsores instalados no veiculo, avaliando os sinais emitidos pelos senso-
res em uma unidade de comando e deles formando instrugdes de desloca-
mento, por exemplo, para reagir a estados dé deslocamento perigosos. E-
xemplos cohhecidos sdo os chamados sistema ABS, com os quais a forca
de frenagem sera dosada nas rodas do veiculo, de modo individual, de tal

“sorte que as rodas nao bloqueiem.

' Um estado de deslocamento critico, especialmente nos veiculos
utilitarios, veiculos para terreno acidentado ou para fins militares, podera
surgir quando a inclinagdo do veiculo ultrapassar um valor critico. Assim
sendo, no caso de uma inclinagéo longitudinal que ultrapassa um valor criti-
‘co, 'poderé ocorrer que a forga prop'uilso_ra ou de frenagem nao seja suficien-
te para manter o veiculo em estado de deslocamento controlado ou que o
veiculo ao redor do eixo transversal. Igualmente, no caso de uma inclinagao
transversal que ultrapaséa um valor critico, existe o perigo de o veiculo tom-
bar no eixo longitudinal.

Deve-se observar neste ponto que as designac¢do "estados de
deslocamento”, ou seja, "instrugées de deslocamento” também tém validade
para o caso especial, no qual um veiculo ainda nao se desloca, ou seja, nao
mais se desloca, sendo operado em estado paralisado, como, .por exemplo,
nas ambulancias ou semelhantes unidades.

Especialmente nos veiculos do grupo assinalado mais acima, ja
sé&o conhecidos medidores de inclinagdo que consistem de ponteiros sus-

pensos em forma pendular que indicam a respectiva inclinagao longitudinal



10

15

20

25

30

ou transversal em escala simples. Estes medidores de inclinacdo estdo ape-
nas capacitados para indicarem a inclinagao atual e, 'eventualmenté, uma
inclinagao critica, marcada na escala. Para tanto, o motorista devera obser-
var o medidor de inclinagdo constanterhente, 0 que nao é possivel, especi-
almente em condi¢gdes de deslocamento dificeis, de maneira que existe o
perigo que um estado de deslocamento critico eventualmente nem seja
mesmo observado ou, entdo, apenas tardiamente.

Baseado nesses fundamentos, a Apresente invengao tem como

objetivo criar um processo da espécie mencionada no preambulo da reivindi-

cagdo 1, com o qual a inclinagédo do veiculo é automaticamente registrada, |

sendo transformada em instrugdes de deslocamento através da unidade de
comando,com cuja ajuda s@o evitados estados de deslocamento criticos.
Além disso, a inven¢ao baseia-se no reconhecimento de que o conhecimen-
to da atual inclinagdo de deslocamento pode ser til para a otimizagao de
numerosos outros estados de deslocamento. Portanto uma outra tarefa da
presente invengao reside em configurar de tal maneira o processo preconi- |
zado pela invengado que também possam ser otimizados outros estados de
deslocamento, influenciados pela inclinagao do veiculo. | ,
A solugcao das tarefas acima mencionadas resulta das caracte-
risticas da reivindicagao principal, ao paéso que configuragoes e ampliagoes
vantajosas da invengao podem ser depreendidas das reivindicacdes depeh-
dentes. |
. Portanto,. a invencao baseia-se em um processo para 0 coman-
do de fung¢des de deslocamento de um veiculo por meio de uma unidade de
comahdo, a qual avalia determinados sinais sensoriais que registram esta-
dos de deslocamento predeterminados, passando a formar instru¢6es a par-
tir dos mesmos para o deslocamento ou semelhantes procedimentos. Deve-
se observar, neste ponto, que estas "instrugdes de deslocamento" podem
ser encaminhadas para 0 motorista, o qlual as transforma através dos con-
juntos de comando, ou podem ser transmitidas diretamente para conjuntos ‘a
serem ativados do veiculo, como o motor, cambio, freios e semelhantes uni-

dades, ou seja, ativadores respectivos.
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Para solucionar o presente objetivo, esta previsto que a inclina-
¢ao do veiculo, relativamente ao plano horizontal, seja registrada ao menos

por meio de um sensor de inclinagao, sendo que os sinais do sensor de in-

clinagao s&o alimentados na unidade de comando, sendo utilizados na ela-

boracao de instrugées de deslocamento e seme~|,hantes procedimentos.

A invencao prevé que a inCIinagéo longitudinal ou transversal
seja registrada, sendo, tddavia,_regist‘radas preferencialmente ambas as in-
clinagdes, ja que ambas podem resultar em um estado de deslocamento cri-
tico. | ' '

| Consoante uma configuragdo especialmente simples da inven-
¢ao, esta previsto que ao ser alcangada uma inclinag¢ao limite critica do vei-
culo, seja liberado um sinal de alerta. O sinal de alerta pode ser éptico ou
acustico. Desta maneira, o motorista de 'qualquer maneira passa a ser alivia-

do, visto que em condi¢bes de deslocamento dificeis, nem sempre pode ob-

‘servar o0 medidor de inclinagao, sendo alerta, ao invés, por um sinal éptico

ou acustico marcante.

Segundo uma outra configuragdo da invengao, esta previsto que
ao ser alcangcado uma distribuicao de carga com acdao de tombamento do
veiculo, é liberado um sinal de alerta. Isto pode. ocorrer quando se tentar car-
regar ou descarregar uma carga pe'sa‘da, por exemplo, através de rampas

méveis ou semelhantes unidades. Nesta hipétese, de acordo com uma outra

configuragao da invengéo, o comando de um dispositivo de carga e descar-

ga, alocado ao veiculo ou com ele unido em processo técnico de comando,
seja, por exemplo, controlado de tal maneira que o processo de carga ou
descarga é automaticamente interrompido. |

De acordo com uma outra configuracdao da invencao, especial-
mente para o comando da operagdo de guindastes automotores ou seme-
Ihantes unidades, esta previsto que a partir da inclinagao registrada do vei-
culo, as cargas- limites seguras sejam determinadas. Quando um guindaste
de automoével se encontrar em um aclive, influenciara a carga limite, ou seja,
o desvio maximo admissivel da lang¢a do guindaste. A informacgao da inclina-

¢éo dos sensores pode fornecer grandezas de entrada para um calculo da
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carga limite ou o desvio maximo possivel da lanca.

Para muitas funcdes de deslocamento, por exemplo, para (o}
comportamento centrifugo, a inclinacao 'Iimit_e critica, etc., é importante a po- -
sicdo do ponto de gravidade do veiculo. Por isso, de acordo com uma outra -
configuragéo da invencao, esta previsto que a partir da inclinagéo registrada
do veiculo, eventualmente em conexao com uma distribuicdo de peso para
as rodas do veiculo,seja determinada a posicdo do ponto de gravidade do
veiculo. Quando for conhecida a posigdo do ponto de gravidade do ve”l'culo,
a inclinagao limite critica do veiculo em diregdo longitudinal e transversal
podera ser determinada com maior precisdo. Além disso, podem ser mais
precisamente parametros importantes para a fungéd de sistemas ABS, Sis-
temas EBS (sistema de frenagem eletronica) e semelhantes possessos, que
devem evitar a centrifugagdo e/ou tombamento de um veiculo nas curvas.
Como esses sistemas atualmente ndo conhecem a posigéo atual do ponto
de gravidade do veiculo, eles normalmente sdo parametrizados para uma
posi¢do de ponto de gravidade mais alta possivel. Isto resulta frequentemen-

te em atuacbes do sistema no comando do motor e no sistema de frenagem,

- comparadamente muito antes de ser alcangcado um estado de deslocamento

critico. _

Um outro parametro importa'nte que é processado na unidade de
comando para instrugoes de deslocamento do veiculo, € a resisténcia positi-
va, ou seja, negativa ao deslocamento, resultante do torque de acionamento

ou frenagem, informado pelo comando do motor. Esta resisténcia ao deslo-

camento é determinante, por exemplo, para a marcha de partida, adequada

para a situagao atual. Pode-se demonstrar que o calculo da resisténcia ao
deslocamento, considerando-se a respectiva inclinagao do ven’cul‘o, pode ser
consideravelmente aprimorado, conforme sera exposto a seguir com base
em exemplos.

Calculo de marcha limite

Conhecendo-se a respectiva inclinagao longitudinal do veiculo,
poder-se-a calcular mais precisamente a marcha- limite atual (marcha com a

qual pode ser feito o deslocamento em um aclive, sem perder em velocida-
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de, ou seja, marcha, com a qual se pode fazer o deslocamento em um decli-
ve, sem ganhar velocidade) do que apenas com o torque de acionamento e
de frenagem.

‘Célculo da marcha inicial

A sele¢éo de uma marcha inicial adequada baseia-se essenci-
almente no calculo da resisténcia atual ao deslocamento. Quando o veiculo
por ultimo se deslocou em situagdo plana, para depois ficar paralisado em
um aclive incipiente (positivo ou negativo), entdo sera impreciso um célculo
de resisténcia ao deslocamento, baseado exclusivamente no momento de
acionémento ou torque de frenagem, medido por ultimo, sem incluir o aclive
incipiente. O mesmo aplica-se quando o veiculo por ultimo se deslocou em
um declive, ficando parado no comeco de um éclive, ou quando o veiculo se
deslocou em um aclive, ficando parado no comego de um declive, ou quando

o veiculo, vindo de um aclive positivo ou negativo, passa a ficar parado. Um

~'sensor de inclinagdo podera reconhecer estas situagdes, avaliando-as como

informagé&o adicional na unidade de comando, a fim de calcular uma marcha
inicial adequada. ,
Aperfeicoamento de uma funcéo auxiliar de partida

O conhecimento da atual resisténcia de deslocamento, incluindo
a inclinagéo longitudinal do veiculo, pode também ser usado para a parame-

trizagao prévia de uma fung¢do auxiliar de partida. Encontrando-se o veiculo

em um aclive, entao os freios teriam que ser mantidos aplicados durante um

periodo de tempo relativamente longo, a fim de evitar que o veiculo role para
tras. Encontrando-se o veiculo em um declive, os meios ndo poderédo ser
mantidos ativados por tempo demasiado longo, j& que, do contrario, a segéo
propulsora poderia vir a ficar bloqueada, soltando-se o veiculo tdo logo que
os freios se abrirem. Encontrando-se o veiculo no plano nivelado,os freios
nem mesmo precisam reter o veiculo. Uma atuagéd de freios seria, no caso,
até mesmo inoportuna. Também aqui existe o perigo de que o veiculo se
desloque contra o freio, rompendo-se quando os freios abrirem. Considerada
a atual inclinagao longitudinal do veiculo, a fungcao auxiliar de partida podera

ser otimizada.
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Plausibilizacdo da resisténcia calculada ao deslocamento.

Conhecendo-se a efetiva inclinagdo longitudinal do veu’Cqu, a
plausibilidade da resisténcia ao desl_ocame_nto, calculada pela unidade de
comando, podera ser testada. Quando,' por exemplo, a partir do calculo de -
resisténcia ao deslocamento resultar um aclive, mas com o sensor detectan-
do um declive, entdo poder-se-a concluir sobre a existéncia de um erro de
calculo e, portanto, uma fungéo falha da unidade de comando.
Reconhecimento de Consumidores Colaterais

A partir da resisténcia calculada ao deslocamento, podera ser
calculada a inclinagao da pista de deslocamento. Quando se diferenciarem a
inclinagao da pista de deslocamento calculada e ihdicada pelo sensor de
inclinag@o, isto podera ser atribuivel a um acionamento colateral, o qual aco-
Ihe uma parcela do torque gerado pelo motor na operagao em regime de

carga.

Calculo da resisténcia ao deslocamento durante a frenagem no deslizamento

de embreagem ou em empregos especiais.

Durante uma frenagem, ou seja, com a embreagem parcialmen-
te aberta ou totalmente aberta, a resisténcia atual ao deslocamento néo po-
dera ser calculada por uma unidade de comando convencional, sem conhe-

cimento da atual inclinacdo da pista do deslocamento. Uma avaliagao de

uma inclinagéo da pista de deslocamento, medida por um sensor de inclina-

¢ao, possibilita também nesses estados de deslocamento um célculo correto

da resisténcia ao deslocamento. Deste modo, poderdo ser realizadas ou a-

primoradas as seguintes funcdes:

Qualidade de regulagem de freios continuos

Quando um freio continuo for opefado, mediante incluséo da
respectiva resisténcia atual e alteradvel ao deslocamento, entdo podera ser
aprimorada a qualidade da regulagem do freio continuo, ou seja, a adequa-
¢ao da agao da frenagem a respectiva resisténcia ao deslocamento. .

Escolha de freios adequados

Com a resisténcia atual e alteravel ao deslocamento, pode-se
avaliar qual tipo de freio para se transformar, de modo mais eficiente, o atual
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desejo de retardo do motorista. Além disso, podera ser escolhido qual com-
binacdo de freios podera transformar, da melhor maneira possivel,0 atual
desejo de retardo do motorista.Estes sistemas de frenagem poderéo ser

configurados sem desgaste ou com desgaste de uma guarnigéo do freio.

' Distribuicao da forca de frenaqem 3

Conhecendo-se a resist,éncia ao deslocamento atual e variavel,
levando-se em conta a inCIinagé_o da pista ‘de deslocamento, podera ser rea-
lizado um calculo da carga livre nos freios. Assim, podera ser determinado
até que ponto uma roda dada, e em qual eixo, podera ser freada, sem que
existé o perigo de se apresentar fricgdo deslizante. Com um célculo de carga

livre deste tipo, também sera possivel distribu_i vantajosamente para as dife-

" rentes rodas o desgaste de pneus.

Usos especiais

O calculo da resisténcia ao deslocamento por unidade de co-

“mando convencional exige que o veiculo cubra determinado percurso com

parametros de influenciagcdo aproximadamente inalterados. Quando inexistir
esta condigdo prévia (como, por exemplo, nos veiculos especiais, eventual-
mente caminhdes de coleta de lixo, com sua operagao intermitente de PAR-

TIDA-E-PARADA, etc.), a resisténcia ao deslocamento somente podera ser

calculada de modo condicionado. Mediante inclusdo da atual inclinagdo da

pista de deslocamento, a resisténcia ao deslocamento também podera ser

calculada nesses veiculos.

Reconhecimento de aclives alternados

Especialmente nos veiculos que operam em terreno dificil, é im-
portante reconhecer bem rapido as alteragdes dos aclives. Quando, por e-
xemplo, um veiculo estiver se deslocando em um plano e o motorista acele-
rar o veiculo diante de um aclive abrupto, porque deseja obter impulso, en-
tao estardao cumpridas condi¢ées (resisténcia ao deslocamento relativamente
reduzida,excesso de carga e aceleragao do veiculo), nos quais a estratégia
de deslocamento, memorizada na unidade de comando, faz uma comutacgao
para marcha superior no cambio. Quando o veiculo entrar no aclive, havera

necessidade de um determinado espago de tempo até que o calculo da re-
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sisténcia ao deslocamento reconheca o aclive. Quando o célculo da resis-
téncia ao deslocamento estiver temporalmente bastante atrasado, ao invés
de uma retrocomutagao, agora necessaria, podera ocorrer até mesmo uma
comutagdo para marcha mais alta em 4rea montanhosa. Deste modo, o vei-
culo pode até mesmo vir a parar. Quando a inclinagdo da pista de desloca-
mento, medida por um sensor de inclinagao, for integrada no célculo da re-
sisténcia ao deslocamento, a unidade de comando podera diretamente rea-
gir ao aclive abrupto, ordenando a retrocomutat;éo necessaria.

Célculo de marchas passiveis de comutacao.

Baseado em um calculo de resisténcia ao deslocamento, pode-
rao ser calculados a perda de velocidade ou o ganho de velocidade durante
um processo de c_:omutagéo no deslocamento em aclive em areas monta-
nhosas, ou seja, na descida de area montanhosa. Incluindo-se a inclinagdo
da pista de deslocamento, fornecida pelo sensor de inclinagéo, este célculo
podera ser tornado bem preciso. |

Reconhecimento de trechos ondulados

Nos trechos ondulados, a resisténcia ao deslocamento troca

- sempre o seu sinal. Nas unidades de comando convencionais, uma estraté-

gia de comutagdo é programada de tal forma que reage rapidamente a mu-
dangas na resisténcia ao deslocamento; selecionando uma marcha vantajo-
sa para a situagao respectiva de deslocamento. No caso de um percurs'o
ondular, isto resulta continuamente em exigéncias de novas marchas. De

acordo com o terreno, e com processos de comando conhecidos, podem até

ocorrer paralisagoes do veiculo. Com a inclusédo da atual inclinagédo da pista -

de deslocamento, fornecida por um sensor de inclinagdo, pode-se, todavia,
reconhecer tal percurso ondular. A estratégia de comutagdo poderia, portan-
to, ser adequada as circunstancias atuais. ' '

Rolamento na marcha neutra (velejar)

Em um veiculo conhecido, a unidade de comando abre a secdo
propulsora quando, em virtude de uma forca de impulsao de declive correé—
pondente, o veiculo ficar rolando, a fim de economizar combustivel. Como a
secao propulsdo precisara entdo imediatamente ser fechada, com o aumen-
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" to da queda, ficando o veiculo acelerado em demasia, é importante conhecer
o angulo do declive. Esta informagéo é fornecida pelo sensor de inclinagéo,
cujo sinal é avaliagéo na unidade de comando, de maneira que esta fase
pré-acionamento sem propulsao fica correspondentemente protegida.

| De a_co'rd,o com uma outra configuragao da invencao, esta pre-

visto que a inclinagao registrada dol,vel’cullo é avaliada para a distribui¢do de

actimulos de fluido nos agregados com carga de fluido. Quando o veiculo se
deslocar por espago de tempo mais extenso em uma inclinagdo da pista de
deslocamento, ou for operado parado em uma inclinagdo de pista de deslo-
camento, podem ocorrer em todos os agregados enchidos com fluido (por
exemplo, motor, cambio, freio, etc.) problemas com a lubrificacdo ou com
fungbes a serem cumpridas por esses agregadbs quando o fluido se acumu-
lar em um ponto. Existira, entdo, também a possibilidade de que vedagdes
projetadas para 6leo pulverizado n&o resistam as pressoes estaticas, forma-
das pelo acumulo. Um outro pfoblema pode surgir devido ao fato de que
nesta hipétese, uma aspiracao de 6leo ndo mais funciona, visto que o 6leo
nao mais encobre a luva de aspiragdo. Por exemplo, em conexao com um
cronémetro, um sensor de inclinagdo podera reconhecer as condigbes que
resultam em tais acumulos de 6leo, disparando. um alarme antes que o esta-
do de deslocamento fique em nivel critico ou quando uma operagéo estacio-
naria pode resultar em danos. Tal alerta sera, por exemplo, gerado preferen-
cialmente quando uma determinada inclinagdo do veiculo durante por espa-

¢o de tempo superior a um periodo predeterminado.
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REIVINDICAGOES

1. Processo para o comando de funcdes de deslocamento de um
veiculo por meio de uma unidade de comando que avalia sinais do sensor
que registram determinados estados d’e deslocamento, formando, a partir
dos mesmos, instrugbes de deslocamento ou semelhantes situagdes, carac-
terizado pelo fato de que a inclinagdo do veiculo em relagao ao plano hori-
zontal é registrado por ao menos um sensor de inclinagéo, sendo que os
sinais do sensor de incIinégéo sdo alimentados na unidade de comando, e

no caso da formagao de instru¢gdes de deslocamento, ou semelhantes pro-

cedimentos, sdo avaliados nos estados de deslocamento em regime de in-

clinacao relevante. _

2. Processo de acordo com a reivindicagéo 1, caracterizado pelo
fato de que a inclinagéo longitudinal e/ou a inclinagdo transversal do.'vel’c'ulo
passa a ser registrada. _

3. Processo de acordo com as reivindicacdes de 1 ou 2, caracte-
rizado pelo fato de que éo ser alcangada uma distribuicdo de carga resultan- |
te no tombamento do veiculo, € liberado um alerta. |

4. Processo de acordo com uma das reivindicagbes de 1 a 3,
caracterizado pelo fato de que ao ser alcangada uma distribuicdo de carga
que produz o tombamento do veiculo, é liberado um alerta.

5. Processo de acordo com a reivindicagéo 4, caracterizado pelo
fato de que eventualmente a o'peragéo de um dispositivo de carga e descar-
ga, alocado ao veiculo e com o qual estéd acoplado em sentido técnico de
comando, é controlada de tal maneira que é evitado o tombamento do veicu-
lo. .

6. Processo de acordo com uma das reivindicagoes de 1a 5,

para o comando da operagao de guindastes de veiculos ou similares unida-

- des, caracterizado pelo fato de que a partir da inclinacao registrada do veicu-

lo sao determinadas as cargas limite seguras.
7. Processo de acordo com uma das reivindicagées de 1 a 6,
caracterizado pelo fato de que a partir da inclinagao registrada do veiculo e

com base em uma distribuicdo de peso igualmente verificada sobre as rodas
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caracterizado pelo fato de que a partir da inclinagdo registrada do veiculo,
sdo determinadas as cargas limites seguras.
5. Processo de acordo com uma das reivindicagbes de 2 a 4,

caracterizado pelo fato de que a partir da inclinagéo determinada do veicu-

lo, e com base de uma distribuicao de peso para as rodas do veiculo igual-
mente determinada, passara a ser determinada a posi¢cao do ponto de gravi-
dade do veiculo. o o

6. Processo de acordo com a reivindicagdo 5, caracterizado
pelo fato de que a posi¢do do ponto de gravidade do veiculo é avaliada pa-
raa determinag:éo da inclinagao limite segura do veiculo.

7. Processo de acordo com a ‘reivindicagéo 5 ou 6, caracteriza-
do pelo fato de que a posi¢ao do ponto de gravidade do veiculo é avaliada
para a parametrizagéo de sistemas ABS, sistemas E_BS ou similares.

8. Processo para o comando de fungdes de deslocamento de um

veiculo por meio de uma unidade de comando, a qual avalia sinais sensori-

ais que registram determinados estados de deslocamento, formando, a partir
dos mesmos, instrugdes de deslocamento ou semelhantes procedimentos,

sendo que a inclinagao do veiculo em relagdo ao plano horizontal é registra-

da por a0 menos um sensor de inclinagcdo, sendo que os sinais do sensor de

inclinagdo sdo alimentados na unidade de comando, sendo também utiliza-

dos na formag&o de instrugdes de deslocamento ou similares procedimentos

nos estados de deslocamento com declive relevante, sendo registrada a in-

clinagao longitudinal e/ou a inclinagédo transversal do veiculo, caracterizado
pelo fato de que a inclinagcao registrada do veiculo é avaliada para fins de
determinagado da distribuicdo de acumulos de fluido nos agregados do veicu-
lo cheios de fluido.

9. Processo de acordo com a reivindicacdo 8, caracterizado
pelo fato de que é gerado um sinal de alerta quando determinada inclinagao
de veiculo perdurar por tempo superior a um espaco de tempo predetermi-
nado. |

(Continua na folha 13 da documentagao original apresentada).
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RESUMO
Patente de Invencéo: "PROCESSO PARA O COMANDO DE FUNG@ES DE
DESLOCAMENTO DE UM VEICULO".

A presente invengéo refere'-se a um processo para 0 comando -
de fungbes de deslocamento de um veiculo, por meio de uma unidade de
comando, a qual avalia determinados sinais de sensor que registram esta-
dos de deslocamento, formando instrugdes a partir dos mesmos para o des-
locamento ou similares procedimentos. Tais instrucdes de deslocamento
poderao estar dirigidas ao motorista do veiculo ou como instru¢des de co-
mando poderao ser alimentados diretamente nos agregados corresponden-
tes. Como a inclinagéo da pista de deslocamento, ou seja, a correspondente
inclinacao do veiculo, influencia essencialmente o deslocamento, de acordo
com a invengao esta previsto que a inclinagédo do veiculo em relagéo a0 pla-
no horizontal seja registrada ao menos por um sensor de inclinagdo, sendo
os sinais do referido sensor de inclinagdo alimentados na unidade de co-
mando, sendo avaliados na formagdo de instrugdes de deslocamento e de-.

terminados procedimentos, nos casos de situagdes deslocamento com decli-

- ve relevante. De preferéncia, serdo registrados e avaliados tanto a inclinagéo

longitudinal como também a inclinacdo transversal.



Novo quadro reivindicatério (total de 9 reivindicagdes), incorpo-
rando as emendas as reivindicagdes conforme Relatérioc de Exame Prelimi-

nar.
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'REIVINDICACOES

1. Processo para o comando de fungdes de deslocamento de um
veiculo por meio de uma unidade de comando, a qual avalia sinais sensori-
ais, registrando determinados estados de deslocamento, a partir dos quais
forma inStrugées.de deslocamento ou semelhantes procedimentos, sendo
que a inclinagé@o do veiculo em relag@o ao plano horizontal é registrada por
ao menos um sensor de inclinagdo, e os sinais do sensor de inclinagao sédo
alimentados na unidade de comando, sendo avaliados na formagao de ins-

trucoes de deslocamento ou similares procedimentos, nos estados de deslo-

‘camento de declives relevantes, sendo registrada a inclinagéo longitudinal

e/ou transversal do veiculo, caracterizado pelo faio de que a inclinagdo
registrada do veiculo é avaliado para a determinagdo da respectivas resis-
téncia positiva ou negativa ao deslocamento.

2. Processo para o comando de fungdes de deslocamento de um
veiculo automotor por meio de uma unidade de comando, a qual avalia de-
terminados sinais'senso.riais que registram estados de deslocamento, a par- |

tir do quais forma instru¢cdes de deslocamento ou similares procedimentos,

- sendo que a inclinagéo do veiculo diante ao plano horizontal é registrada por

ao menos um sensor de inclinagdo, sendo que os sinais do sensor de incli-

nacao sao alimentados na unidade de comando, sendo também usados na

formacgéo de instru¢cdes de deslocamento ou similares procedimentos, nos

estados de deslocamento de declives relevantes, e a inclinagao Iongitudinalv
e/ou a inclinagdo transversal do veiculo é registrada, caracterizado pelo
fato de que ao ser alcangada uma distribuicao de carga que tomba o veicu- -
lo, é }li'berado o sinal de alerta.

3. Processo de acordo com a reivindicagdo 2, caracterizado
pelo fato de que eventualmente a operagdo de um dispositivo de carga e
descarga, alocada ao veiculo, com o qual esta unida em sentido técnico de
comando, € controlada de tal maneira que é evitado o tombamento do veicu-
lo. |

4. Processo de acordo com uma das reivindicagoes 2 e 3 para o

comando do acionamento de guindastes de veiculos ou similares unidades,
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caracterizado pelo fato de que a partir da inclinagéo registrada do veiculo,
sdo determinadas as cargas limites seguras.
5. Processo de acordo com uma das reivindicagoes de 2 a 4,

caracterizado pelo fato de que a partir da inclinagao determinada do veicu-

lo, e com base de.uma distribuicao de peso para.as rodas do veiculo igual-
mente determinada, passara a ser determinada a posicao do ponto de gravi-
dade do veiculo. ' o

6. Processo de acordo com a reivindicagéo 5, caracterizado
pelo fato de que a posigéo do ponto de gravidade do veiculo é avaliada pa-
raa determinagéo da inclinagao limite segura do veiculo.

7. Processo de acordo com a 'reivindicagéo 5 ou 6, caracteriza-
do pelo fato de que a posi¢ao do ponto de gravidade do veiculo é avaliada
para a parametrizacao de sistemas ABS, sistemas EBS ou similares.

8. Processo para o comando de fungbes de deslocamento de um

veiculo por meio de uma unidade de comando, a qual avalia sinais sensori-

ais que registram determinados estados de deslocamento, formando, a partir
dos mesmos, instrugdes de deslocamento ou semelhantes procedimentos,

sendo que a inclinagéo do veiculo em relagao ao plano horizontal é registra-

da por ao menos um sensor de inclinagdo, sendo que os sinais do sensor de

inclinagdo sao alimentados na unidade de comando, sendo também utiliza-

dos na formacéo de-instrucdes de deslocamento ou similares procedimentos

‘nos estados de deslocamento com declive relevante, sendo registrada a in-

- clinagado longitudinal e/ou a inclinagédo transversal do veiculo, caracterizado

pelo fato de que a inclinagao registrada do veiculo é avaliada para fins de
determinagao da distribuicdo de acumulos de fluido nos agregados do veicu-
lo cheios de fluido.

9. Processo de acordo com a reivindicacao 8, caracterizado
pelo fato de que é gerado um sinal de alerta quando determinada inclinagao
de veiculo perdurar por tempo superior a um espag¢o de tempo predetermi-
nado.

(Continua na folha 13 da documentagao original apresentada).
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