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(67) Resumo: SISTEMA DE ASSISTENCIA DE CONTROLE DE
MANOBRA PARA UM VEICULO AUTOMOTIVO. O inventivo sistema
de assisténcia ou auxilio do controle para um veiculo automotivo
compreendendo uma direcao assistida (1) associada a volante (2) e
um acionador (3) de assisténcia a diregao cuja operagao é controlada
por uma unidade de processamento de dados (4) para aplicar um
torque de energia a direcdo do veiculo e sendo caracterizado por a
referida unidade de processamento de dados (4) ser conectada a
meios (5) de comando de controle da direcédo (1) em ao menos uma
posicéo predeterminada, pelo calculo de um torque de retorno de
acordo com um torque de rejeicdo de disturbio correspondente ao
torque resistente aplicado pelo sistema de diregdo e de um torque de
instrucdo correspondente ao torque resistente aplicado aos sistema de
direcdo necessario para controlar a rotagao do volante.
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“SISTEMA DE ASSISTENCIA DE CONTROLE DE MANOBRA PARA UM
VEICULO AUTOMOTIVO’

O inventivo sistema de assisténcia ou auxilio do controle para um veiculo
automotivo compreendendo uma diregéo assistida (1) associada & volante (2) e
um acionador (3) de assisténcia a diregéo cuja operagao € controlada por uma
unidade de processamento de dados (4) para aplicar um torque de energia a
direcao do veiculo e sendo caracterizado por a referida unidade de
processamento de dados (4) ser conectada a meios (5) de comando de controle
da direcdo (1) em ao menos uma posicédo predeterminada, pelo calculo de um
torque de retorno de acordo com um torque de rejeicdo de disturbio
correspondente ao torque resistente aplicado pelo sistema de direcao e de um
torque de instrugéo correspondente ao torque resistente aplicado aos sistema de
direcéo necessario para controlar a rotagcéo do volante.

Este pedido internacional reivindica a prioridade do Pedido de Patente Francés
requerido em 19 de outubro de 2005 sob No. 05 10 661, cujo conjunto da
descricéo, dos desenhos e das reivindicacdes sdo incorporados por referéncia
ao presente pedido de patente. A presente invencao concerne a um sistema de
assisténcia ao controle de um veiculo automotivo. Mais particularmente, a
invencdo se refere & um sistema de assisténcia ou auxilio do tipo
compreendendo uma diregao assistida associada & um volante de diregéo e a
um acionador de assisténcia de dire¢éo, cujo funcionamento é controlado por
uma unidade de processamento de dados para aplicar um torque de assisténcia
sobre a direco do veiculo. Durante os dultimos tempos, a industria
automobilistica se beneficia pelo desenvolvimento da tecnologia no campo da
eletrdnica. Esses sistemas antes puramente mecanicos sdo agora realizados
com a competéncia de diferentes canﬁpos da mecénica, da hidraulica e da
eletronica, esses diferentes sistemas sendo conhecidos por exemplo sob 0 nome
de << sistemas mecatrdnicos >>. Esses ultimos permitem aumentar muito
intensamente os préstimos de um veiculo para um comando avangado. Entre
esses ultimos se podera citar os sistemas de anti-bloqueio de rodas ou sistemas
ABS que evitam as rodas de serem bloqueadas durante as fases de frenagem do
velculo. Se evitando o bloqueio, 0s pneumdticos poderédo entao gerar uma forca
de frenagem muito importante e otimizar assim a distancia de frenagem do
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veiculo. Os sistemas de direcdo dos veiculos estdo igualmente sendo
melhorados. De maneira histérica, a assisténcia hidraulica de todo género
permite reduzir o nivel de esforco fornecido ao volante pelo,condutor.
Atualmente, a direcdo assistida elétrica dita << direcdo DAE >> tende a suplanta
esse tecnologia da assisténcia hidraulica. As futuras inovacoes levaréo
notadamente esses sistemas permitindo o crescimento de torque sobre a coluna
de direcédo (Torque Superposto) permitindo assim auxiliar o condutor em
determinadas situagbes na orientagdo do volante de direcdo, os sistemas de
comando por fio condutor (diregao por fio/cabo condutor) nos quais ndo mais
existe a ligacdo mecéanica entre o volante e as rodas e onde somente as
informagdes elétricas transitam por um barramento elétrico, etc.. No quadro
dessas inovagoes tecnoldgicas, os membros do tipo <<DAE>>, ativacdo de
diregéo elétrica ou hidraulica ou ainda <<direcéo por fio condutor>> oferecem um
novo patamar de liberdade que € um novo parametro na regulagem das fungoes
de ligagdo ao solo do veiculo. Esse grau de liberdade permite acrescentar o
torque sobre a coluna de direcéo permitindo poder variar o torque do condutor,
seja fazendo a auto-rotagéo do volante, que é impossivel se fazer com uma
diregao assistida hidraulica somente. Essa nova funcionalidade permite agora
melhorar os préstimos automobilisticos dentro de numerosas situagoes de vias,
tais como notadamente em compensagéo de deslocagao, no auxilio na frenagem
<< musplit>>, etc.,” mais igualmente no momento de manobras a baixa
velocidade do veiculo onde se poderd agora auxiliar o condutor a fim que ele
produza menos trabalho ao volante para efetuar as manobras. A principal
funcdo de um sistema de direcédo de um veiculo automotivo é de virar as rodas
diretrizes por exemplo dianteiras do vefculo, afim de poder dirigi-lo. Isto e
realizado geralmente a partir de um volante de direcdo, de uma coluna de
direcao, de um pinhédo, de uma cremalheira, de uma roda dentada e de
pequenas bielas de direcao. Para diminuir o esforco ao nivel do volante, se
introduz os sistemas de assisténcia de diregao. Esses sistemas passando para
sistemas hidraulicos por questdes de poténcia. Hoje em dia existem pequenos
motores elétricos com uma poténcia importante. A assisténcia de dire¢cao passa
agora pouco a pouco de elétrico para 0s sistemas denominados << sistemas
DAE >>. As rodas sdo sempre ligadas mecanicamente ao volante e toda
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brecagem (manobra de rotacédo) do veiculo levando a manobra das rodas
diretrizes do veiculo. O objetivo da invengdo é simplificar ainda mais 0s
comandos no momento de manobras em baixa velocidade de um veiculo. Nesse
sentido, a invencao tem por objetivo um sistema de assisténcia ou auxilio ao
controle de um veiculo automotivo, do tipo compreendendo uma diregao
assistida, associada a um volante e & um acionador de assisténcia de direcéao
cujo funcionamento é controlado por uma unidade de processamento de dados
para aplicar um torque de assisténcia sobre a diregdo do veiculo, caracterizada
por compreender meios de comando do controle da diregdo em aoc menos uma
posicdo predeterminada ligada a unidade de processamento de dados, os
referidos meios de comando compreendendo meios de célculo de um torque de
controle a partir de um torque de rejei¢do de disturbios correspondentes ao
torque resistente aplicado pelo sistema de diregdo e de um torque de
instrugéao correspondente ao torque necessario para controlar a rotagdo do
volante.

Seguindo outras caracteristicas temos:

- uma posicédo predeterminada sendo uma posigao central da direcéo na qual as
rodas diretrizes do veiculo sdo no alinhamento direito;

- uma posicdo predeterminada sendo uma posicao do dispositivo da direcéo na
qual as rodas do veiculo séo fixadas;

- 0s meios de comando compreendendo meios de aquisi¢édo da velocidade do
veiculo para desbloquear o controle da diregdo em uma posicao
predeterminada se a velocidade do veiculo for inferior a um valor limiar
predeterminado;

- os meios de comando compreendendo meios de aquisicdo da velocidade do
veiculo para desbloguear o controle da diregao em uma posicéo predeterminada
se a velocidade do veiculo for nula;

- 0os meios de comando compreendendo meio de aquisicéo do torque aplicado
pelo condutor sobre o volante para ativar o controle da direcdo em uma posicao
predeterminada se o condutor ndo aplicar o torque sobre o referido volante;

- 0s meios de comando compreendendo os meios de aquisigéo' do torque
aplicado pelo condutor sobre o volante para desativar o controle da diregdo em
uma posicéo predeterminada se o condutor retoma a méao o volante;
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- o sistema compreendendo meios de ativagao/desativacéo ligados a unidade de
processamento de dados e habilitados para ativar/desativar os meios de
comando de controle da direcéo;

- 0os meios de comando de controle da diregdo compreendendo os meios de
controle da posicdo predeterminada na qual a direcdo é destinada a ser
restabelecida;

- 0 torque de rejeicéo dos distarbios sendo calculado principalmente a partir das
informag6es do torque do volante e do torque total aplicado pelo acionador; e

- 0s meios de comando compreendendo os meios formando um notificador para
liberar a partir do torque de rejeicao dos distirbios e do torque de instrugao, o
torque de controle.

Outras vantagens e particularidades da invencao se tornarao aparentes da
descrigdo detalhada fazendo-se referéncia aos desenhos em anexo,
apresentados em carater exemplificativo e néo limitativo, nos quais.

- A Figura 1 representa um esquema sindtico ilustrando a estrutura geral de um
sistema de assisténcia de acordo com a invengao;

- A Figura 2 ilustra o funcionamento do mesmo;

- A Figura 3 representa um grafico mostrando os aperfeicoamentos realizados;

- A Figura 4 ilustra o célculo do torque de controle.

E ilustrado pela Figura 1, um sistema de assisténcia ou auxilio no controle de
manobra de um veiculo automotivo que compreende uma direcdo assistida
designada pela referéncia geral 1 sobre essa Figura, associada a um volante de
direcao designado pela referéncia geral 2 & um acionador de assisténcia de
direcéo designado pela referéncia geral 3, cujo funcionamento é controlado por
uma unidade de processamento de dados designada pela referéncia geral 4 para
aplicar um tbrque de assisténcia sobre a diregcdo do veiculo. Como indicado
precedentemente, o acionador 3 de diregao assistida podera por exemplo ser um
motor elétrico de assisténcia. De acordo com a invencéo, a unidade de
processamento de dados 4 é ligada a esses meios de comando 5 do controle da
direcdo em ao menos uma posicado predeterminada; o objetivo da invencéao
sendo de virar ou rotacionar a diregéo, e portando as rodas diretrizes e o volante
2, sem gue o condutor toque no volante. Esses meios de comando 5 poderao por
exemplo comandar o controle da direcédo 1 em uma posicao central da mesma
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na qual as rodas do veiculo s&o alinhados na direita. Se devera entender, 0s
meios de comando 5 poderdo comandar o controle da direcéo assistida em uma
posicéo outra que a posi¢ao central, como por exemplo uma posicéao disposta da
direcdo na qual as rodas do veiculo séo fixadas. Os meios de comando poderao
assim comandar o controle da diregdo 1 na posicdo central ou na posigao
disposta da direcdo. Nesse caso, 0s meios 5 de comando compreendem o0s
meios de controle 12 da posigdo predeterminada, afim de permitir ao condutor
escolher entre uma das duas posicdes. O condutor aciona sobre seus meios de
controle 12, que se representam sob a forma de uma interface homem/maquina,
para controlar a unidade de processamento de dados 4 em funcéo de seu desejo
de controle de rotacdo do volante. Os meios de comando 5 compreendem o0s
meios de aquisicao da velocidade 6 do veiculo, para desbloquear o controle da
direcdo em uma posicao predeterminada, se a velocidade do veiculo for inferior &
um valor limiar predeterminado fixado por exemplo a 30 Km/h. Mais
particularmente, o controle da direcao 1 é ativado para uma velocidade do
veiculo ativando & zero a da velocidade limiar, na ocorréncia de 30 Km/h, e o
controle sendo desativado para uma velocidade do veiculo superior a 30 Km/h.
Os meios de comando compreendem igualmente os meios de aquisicao do
torque 7 aplicado pelo condutor sobre o volante se o condutor para desbloquear
ou desativar o controle da diregdo em uma posi¢éo predeterminada, nao aplica o
torque sobre o volante. Os meios de comando 5 compreendem igualmente os
meios de aquisicdo do torque 6 aplicado pelo condutor sobre o volante 2 para
desativar o controle da diregéo se o condutor retomar a méo ao volante 2, assim
que o controle estiver em seu curso de ativagcdo. Essas informagdes do torque e
da velocidade sdo entdo liberadas a partir dos sensores de torque e de
velocidade correspondentes. Se sabe agora que nesse c€aso, quando a
velocidade do veiculo for inferior & 30 Km/h e o condutor ndo aplica o torque
sobre o volante de direcdo, o sistema permite de restabelecer a direcdo na
posicéao central, ou seja, as rodas na posicéo de alinhamento direito. A unidade
de processamento de dados é ligada aos meios 8 de ativagéo/desativacéo (M/A)
da funcao correspondente. Esses meios de ativacao/desativagdo 8 sao portanto
adaptados para ativar/desativar os meios de comando 5 do controle da direcéo.
Nesse caso, esses meios poderdo ser de modo nao limitativos formados de um
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botdo de marcha-ré da funcdo de controle do volante de um dispositivo
conectado na traseira do veiculo ou ao fechamento do veiculo para ativar os
meios de comando 5 uma vez o veiculo parado ou fechado. De idéntica sorte, a
unidade de processamento de dados é igualmente conectada a outros sensores
para submeter p controle em posicao. E assim por exemplo que essa unidade de
processamento de dados ¢é igualmente conectada a um sensor do angulo do
volante, designado pela referéncia geral 9, da velocidade de deslocamento do
mesmo, designado pela referéncia geral 10 e do torque total do acionador
designados pela referéncia geral 11. Se sabe entao que o referido sistema
permite simplificar os comandos notadamente no momento de manobras a baixa
velocidade do veiculo, e de utilizar as novas interfaces para simplificar a
utilizacdo do veiculo por seu condutor. O sistema utiliza entdo por exemplo o
motor de assisténcia de diregdo para virar o volantes e portanto as rodas, sem
que o condutor toque o volante. O objetivo da invencao é entdo de dividir o
trabalho do condutor no momento de manobras & baixa velocidade. Este € o
exemplo ilustrado na Figura 2, na qual se podera constatar que os meios de
comando s&o adaptados para calcular um torque de controle quando o condutor
do veiculo solta o volante e gue a velocidade do veiculo for inferior por exemplo
ao valor limiar predeterminado de 30 Km/h. Esse torque € em seguida aplicado
sobre a coluna e ao sistema de direcéo para fazer virar o volante e portanto
conduzir as rodas na posigédo predeterminada. No momento de manobras a
baixa velocidade com os sistemas conhecidos pelo estado da técnica
compreendendo por exemplo a velocidade do veiculo nula, o momento do auto-
alinhamento do curso diretor do veiculo e muito brando visto que seu efeito €
muito inferior ao torque de derrapagem dos pneumaticos. Isto porque quando a
velocidade é nula, quando o condutor solta o volante de direcéo, ele permanece
no lugar apés uma ligeira oscilagdo devido ao torque de torgéo dos pneumaticos.
Na manobra a baixa velocidade, o condutor trabalha portanto nos quatro
quadrantes ilustrados na Figura 3, ilustrando a relagao torque condutor/angulo do
volante. Ele devera entdo reconduzir seu volante ao centro no momento das
manobras nos quadrantes 2 e 4 ilustrados. O Sistema de acordo com a
invencao se utilizando o sistema de diregéo para o ajuntamento do torque sobre
a coluna e assim restabelecer o volante ao centro quando o condutor solta-lo,
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permitindo ao condutor ndo trabalhar nos guadrantes negativos 1 e 3, que
dividem por dois seu trabalho ao volante. Quando o veiculo se encontra parado,
notadamente apdés uma manobra de estacionamento, 0s meios de comando 5
shdo ativados e controlando o movimento do volante em uma posicao
predeterminada, vantajosamente na posicdo central. Com efeito, para a
velocidade do veiculo nula, quando o condutor solta seu volante 2, as rodas
diretrizes (e portanto o volante 2) permanecem no lugar para realizar o forte
torque de derrapagem dos pneumaticos. Com os meios de comando 5 de acordo
com a invengdo, o volante 2 volta & posigao central sem esforgo por parte do
condutor. Como indicado precedentemente, o sistema podera ser controlado
através de uma interface homem/maquina, ou seja, por exemplo pelos botdes de
comando ou estarefn presentes de modo permanente no veiculo. A unidade de
processamento de dados integrada no sistema de acordo com a invencéo utiliza
portanto as informagdes do angulo do volante, a velocidade do volante, do torque
do volante, e do torque total do acionador de direcao assistida. A partir da
informacao do torque do volante, o sistema detecia de maneira continua se o
condutor mantiver ou ndo seu volante. Se o condutor soltar o volante na margem
das velocidades alvo, compreendendo por exemplo entre 0 e 30 Km/h, o sistema
calcula entdo um torque de controle a partir das informagdes do angulo do
volante, da velocidade do volante, do torque do volante e do torque total do
acionador para permitir restabelecer o volante ao centro. Se o condutor retoma o
volante entéo o sistema corta de maneira continua o torque adicional. O calculo
do torque de controle na situacéo de liberagao do volante é ilustrada na Figura 4.
Assim agindo, o torque de controle aplicado sobre a coluna de direcdo pelo
acionador podera decomposta como sendo a soma dos dois torques distintos e
homogéneos. Um dos torque e um torque da referida rejeigido dos distarbios
designados pela referéncia geral 15 sobre essa Figura 4, corresponde ao torque
resistente aplicado para o sistema de direcdo. Esse torque resistente
corresponde portanto aos esforcos de cremalheira aos inertes equivalentes, as
friccbes secas e viscosas, etc.. Esse torque é calculado principaimente a partir
das informagdes do torque do volante e do torque total aplicado pelo acionador.
O acoplador do volante é aplicado nesse torque com um sistema de acordo com
a invengédo, sendo portanto nulo. O outro torque é um torque referido de
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instrucdo designado pela referéncia geral 16 mostrada na Figura 4, que é
equivalente ao torque necessario para controlar a rotagdo do volante. Esse
torque é portanto equivalente ao torque do volante medido e sendo independente
das condigbes exteriores ao sistema de direcéo. De fato, o torque de controle
podera ser calculado a partir das informagoes, como por exemplo, o angulo do
volante, a velocidade, etc., ou seja, diretamente ou para calculo direto ou
submisséo, ou seja, indiretamente. Os meios de célculo correspondentes sao
portanto ligados entre os diferentes detectores € sensores, 0 torque total do
acionador, o angulo do volante, a velocidade do volante, a velocidade do veiculo.
Na saida, esses meios de célculo séo ligados aos meios formando um notificador
designados pela referéncia geral 17 mostrado na Figura 4, para liberar a partir
desses dois torques, o torque de controle aplicado para a fungdo na situacéao de
liberacdo do volante. Devera ser entendido que outros modos de realizagcoes
ainda poderdo ser concebiveis, esse sistema assegurando um controle da
direcdo em uma posigcéo predeterminada e portanto um controle angular da
direcdo (ou um controle da posigéo angular do volante), afim de reduzir os
esforgos do condutor e de conduzir as rodas diretrizes do veiculo precisamente
na posig¢ao solicitada.
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REIVINDICACOES

1. “SISTEMA DE ASSISTENCIA DE CONTROLE DE MANOBRA PARA UM
VEICULO AUTOMOTIVO”, do tipo compreendendo uma diregéo assistida (1),
associada a um volante (2) e a um acionador (3) de assisténcia de dire¢aéo cujo

funcionamento & controlado por uma unidade de processamento de dados (4)
para aplicar um torque de assisténcia sobre a diregao do veiculo, caracterizado

por ele compreender meios de comando (5) do controle da diregao (1) em ao
menos uma posicdo predeterminada ligada a unidade de processamento de
dados (4), os referidos meios de comando (5) compreendendo os meios de
calculo de um torque de controle a partir de um torque de rejeicado de distlrbios
correspondente ao torque resistente aplicado pelo sistema de diregdo e de um
torque de instrugdo correspondente ao torque necessario para controlar a
rotagéo do volante. .

2. “SISTEMA”, de acordo com a reivindicagdo 1, caracterizado por uma

posicdo predeterminada ser uma posicao central da diregdo na qual as rodas
diretrizes do veiculo estdo no alinhamento direito.

3. “QISTEMA”, de acordo com as reivindicagdes 1 e 2, caracterizado por
uma posicédo predeterminada ser uma posicdo disposta da direcdo na qual as
rodas do veiculo sao fixadas.

4. “SISTEMA’”, de acordo com as reivindicages 1, 2 e 3, caracterizado por

os meios de comando (5) compreenderem os meios de aquisicao da velocidade
do veiculo (7) para desbloquear o controle da direcao (1) em uma posicéo
predeterminada se a velocidade do veiculo for inferior a um valor limiar
predeterminado.

5. “§ISTEMA”, de acordo com a reivindicagédo 4, caracterizado por 0s meios

de comando (5) compreenderem os meios de aquisicdo da velocidade (7) do
veiculo para desbloquear o controle da direcdo (1) em uma posicao
predeterminada se a velocidade do veiculo for nula.

6. “SISTEMA”, de acordo com as reivindicagdes 1, 2, 3, 4 e 5, caracterizado

por os meios de comando (5) compreenderem 0s meios de aquisicao do torque
(6) aplicado pelo condutor sobre o volante (2) para ativar o controle da direcao
(1) em uma posicdo predeterminada se o condutor ndo aplica o torque sobre o
referido volante (2).
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7. “SISTEMA”, de acordo com a reivindicagédo 6, caracterizado por os meios
de comando (5) compreenderem os meios de aquisi¢ao do torque (6) aplicado
pelo condutor sobre o volante (2) para desativar o controle da direcdo (1) em

uma posicao predeterminada se o condutor retomar a mao ao volante (2).

8. “SISTEMA”, de acordo com as reivindicagdes 1, 2, 3, 4, 5, 6 e 7,
caracterizado por ele compreender os meios de ativagao/desativacéo (8) ligados

4 unidade de processamento de dados (4) e habilitados para ativar/desativar os
meios de comando (5) do controle da dire¢éo (1).

9. “SISTEMA”, de acordo com as reivindicagbes 1, 2, 3, 4, 5, 6, 7 e 8,
caracterizado por os meios de comando (5) do controle da direcdo (1)
compreenderem os meios de controle (12) da posicdo predeterminada na qual a
direcéo (1) é destinada a ser restabelecida.

10. “SISTEMA”, de acordo com as reivindicagbes 1, 2, 3, 4, 5,6, 7, 8 e 9,
caracterizado por o torque de rejei¢éo de distdrbios ser calculado principalmente
a partir das informagdes do torque total aplicado pelo acionador (3).

11. “SISTEMA”, de acordo com as reivindicagdes 1, 2, 3, 4, 5, 6,7,8, 9e10,
caracterizado por os meios de comando (5) do controle da diregao (1)
compreenderem os meios formando um notificador (17) para liberar a partir do
torque de rejeicéo de disturbios e do torque de instrucao, o torque de controler.
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RESUMO

“SISTEMA DE ASSISTENCIA DE CONTROLE DE MANOBRA PARA UM
VEICULO AUTOMOTIVO”

O inventivo sistema de assisténcia ou auxilio do controle para um veiculo
automotivo compreendendo uma direcéo assistida (1) associada a volante (2) e
um acionador (3) de assisténcia a diregdo cuja operacao é controlada por uma
unidade de processamento de dados (4) para aplicar um torque de energia a
direcao do veiculo e sendo caracterizado por a referida unidade de
processamento de dados (4) ser conectada a meios (5) de comando de controle
da diregdo (1) em ao menos uma pPosigao predeterminada, pelo calculo de um
torque de retorno de acordo com um torque de rejeicao de distdrbio
correspondente ao torque resistente aplicado pelo sistema de dire¢édo e de um
torque de instrugdo correspondente ao torque resistente aplicado aos sistema de
direcao necessario para controlar a rotacao do volante.
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