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REIVINDICAÇÕES 

 

1. Um veículo tracionado a motor compreendendo pelo 

menos um motor de combustão interna (10), e dispositivos de 

controle (45; 48) que estão dispostos para controlar uma 5 

transmissão (90) que é tracionada pelo motor, dispositivos 

de controle (45; 48) que estão dispostos para receber pelo 

menos dois conjuntos de dados, cada conjunto de dados 

compreendendo pelo menos um de um primeiro sinal que 

compreende informação sobre o gradiente (a inclinação) da 10 

superfície sobre a qual o veículo está sendo tracionado 

[S(i)] enviado a partir de um primeiro sensor (115), e pelo 

menos um segundo sinal que compreende informação sobre a 

velocidade de veículo [V(i)] enviado a partir de um segundo 

sensor (116), e pelo menos um terceiro sinal que compreende 15 

informação sobre a aceleração de veículo [a(i)], 

caracterizado pelo fato de que os dispositivos de controle 

(45; 48) estão também dispostos para calcular pelo menos 

uma de duas diferentes resistências para constantes de 

deslocamento (de percurso) (k1) e (k2), em que (k1) é uma 20 

constante de resistência à rolagem e (k2) é uma constante 

de resistência no ar; em resposta para o primeiro sinal, 

para o segundo sinal e para o terceiro sinal, e para 

controlar a transmissão (90) em resposta para pelo menos 

uma das constantes de deslocamento (k1) e (k2). 25 

2. O veículo tracionado a motor de acordo com a 

reivindicação 1, caracterizado pelo fato de que os dois 

conjuntos de dados são diferentes um em relação para o 

outro. 
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3. O veículo tracionado a motor de acordo com as 

reivindicações 1 ou 2, caracterizado pelo fato de que a 

informação em cada um dos dois conjuntos de dados é 

proporcionada com uma única marcação de tempo. 

4. O veículo tracionado a motor de acordo com qualquer 5 

uma das reivindicações 1 - 3, caracterizado pelo fato de 

que pelo menos um de (k1) e (k2) é calculado pela solução de 

um sistema de equações, sistema de equações que compreende 

os dois conjuntos de dados. 

5. Um método para controle da transmissão de um  10 

veículo tracionado a motor, em que o referido método 

compreende as seguintes etapas: 

- recepção de um primeiro sinal compreendendo 

informação sobre o gradiente (a inclinação) da superfície 

sobre a qual o veículo está sendo tracionado; 15 

- recepção de um segundo sinal compreendendo 

informação sobre a velocidade de veículo; 

- recepção de um terceiro sinal compreendendo 

informação sobre a aceleração de veículo; 

caracterizado pelo fato de que o referido método 20 

adicionalmente compreende as seguintes etapas: 

- cálculo de pelo menos uma de duas resistências para 

constantes de deslocamento (k1) e (k2), em que (k1) é uma 

constante de resistência à rolagem e (k2) é uma constante 

de resistência no ar; em resposta para o primeiro sinal, 25 

para o segundo sinal e para o terceiro sinal compreendendo 

informação; e 

- controle da transmissão de veículo em resposta para 

pelo menos uma das duas resistências para constantes de 

deslocamento (k1) e (k2). 30 
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6. O método de acordo com a reivindicação 5, 

caracterizado pelo fato de que o referido método compreende 

as seguintes etapas adicionais: 

- recepção de um sinal compreendendo informação sobre 

a  aceleração devida para a gravidade (g) e sobre a massa 5 

de veículo (m); e 

- cálculo de pelo menos uma das duas resistências para 

as constantes de deslocamento (k1) e (k2) em resposta para 

esta informação. 

7. O método de acordo com as reivindicações 5 ou 6, 10 

caracterizado pelo fato de que o referido método compreende 

as seguintes etapas adicionais: 

- recepção do primeiro sinal compreendendo informação 

representando o gradiente (a inclinação) da superfície 

sobre a qual o veículo está sendo tracionado em um primeiro 15 

tempo e em um segundo tempo; 

- recepção do segundo sinal compreendendo informação 

representando a velocidade de veículo no primeiro tempo e 

no segundo tempo; e 

- recepção do terceiro sinal compreendendo informação 20 

representando a aceleração de veículo no primeiro tempo e 

no segundo tempo; 

- com o primeiro tempo e o segundo tempo sendo 

diferentes um a partir do outro. 

8. O método de acordo com qualquer uma das 25 

reivindicações 5 – 7, caracterizado pelo fato de que o 

referido método compreende em adição a seguinte etapa: 

 - cálculo de pelo menos uma das duas resistências 

para constantes de deslocamento (k1) e (k2) para uma 

velocidade de veículo (V) que é maior do que 50 km/h. 30 

Petição 870170087059, de 10/11/2017, pág. 7/7












	Bibliographic Data
	Description
	Claims
	Drawings

