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Patentkrav

1. Metod for bestimmande av dtminstone ctt referensvérde, dar ndmnda
atminstone ett referensvirde indikerar hur ett fordons hastighet ska paverkas och kan
utnyttjas for att styra dtminstone ett styrsystem 1 ett fordon,

kinnetecknad av att utfora stegen att:

- utfora en fOrsta Vpred Tnew ret TeSpektive andra Vpred Tnew acc prediktering av en
fordonshastighet 6ver en horisont, dar nimnda forsta Vpred Tnew rt prediktering av
fordonshastigheten baseras pa ett motormoment T vilket retarderar fordonet jaimfort med
en konventionell farthdllare och dir nimnda andra Vpred Tnew ace prediktering av
fordonshastigheten baseras pa ett motormoment Ty vilket accelererar fordonet jamfort
med en konventionell farthéllare;

- jamfora ndmnda fOrsta Vpred Tnew ret respektive andra Vpred Tnew ace prediktering av
fordonshastigheten med atminstone ett av ett undre vmis och ett 6vre vimax gransvarde, déar
de undre vimis 0ch 6vre vmax gransvirdena avgrinsar ett intervall inom vilket fordonets
hastighet bor vara; och

-bestdimma atminstone ett referensvirde baserat pa dtminstone ndgon av nimnda
respektive jamforelse och ndimnda f6rsta Vpred Tnew ret respektive andra Vpred Tnew ace
prediktering av fordonshastigheten éver horisonten, dér ndmnda set-hastighet v ligger

inom nimnda intervall vilket begrinsas av de undre respektive 6vre grinsvirdena vy, och

Vmax .

2. Metod enligt patentkrav 1, varvid de undre respektive dvre gransvirdena vuyin

och Vg for ndmnda intervall stélls in manuellt av féraren via nimnda inmatningsenhet.

3. Metod enligt ndgot av patentkrav 1-2, varvid det finns ett forutbestdmt antal

olika intervallbredder definierade for ndimnda intervall.
4. Metod enligt patentkrav 3, varvid de undre respektive dvre gransvirdena vpin
och vmax fOr varje intervallbredd utgdrs av ett forsta respektive andra forutbestamt antal

km/h under respektive dver set-hastigheten vie.

5. Metod enligt patentkrav 3, varvid de undre respektive dvre gransvirdena vpin
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och vmax fOr varje intervallbredd utgdrs av ett forsta respektive andra férutbestimt antal

procent under respektive dver set-hastigheten v

6. Metod enligt patentkrav 1, varvid de undre respektive dvre gransvirdena vuyin

och v stills in automatiskt baserat pa berdkningar av lamplig intervallbredd.

7. Metod enligt patentkrav 6, varvid intervallbredden for nimnda intervall
anpassas automatiskt baserat pé en tidslucka till ett framforvarande fordon sé att

intervallbredden &r mindre for en kort tidslucka och &r stérre for en langre tidslucka.

8. Metod enligt ndgot av patentkrav 1-7, varvid det jamférs vid nimnda
jamforelse om ndmnda fOorsta Vpred Tnew ret reSpektive andra vpred Tnew ace prediktering av
fordonshastigheten uppfyller dtminstone ett av kriterierna i gruppen av:

- ndmnda forsta Vpred Tnew ret prediktering av fordonshastigheten dr mindre én eller lika med
ndmnda ovre grainsvarde Vmax, Vpred Tnew ret < Vimax;

- ndmnda andra Vpred Tnew acc prediktering av fordonshastigheten dr mindre én eller lika
med ndmnda 6vre grainsvarde Vimax, Vpred Tnew ace < Vimax

- ndmnda fOrsta Vpred Tnew ret prediktering av fordonshastigheten ar storre én eller lika med
ndmnda undre gransvarde Vmin, Vpred Tnew ret = Vmin; OCh

- ndmnda andra Vpred Tnew ace prediktering av fordonshastigheten ér storre dn eller lika med

ndmnda undre gransvarde Vmin, Vpred Tnew acc = Vemin.

9. Modul anordnad for bestimmande av dtminstone ett referensviarde, dar
ndmnda atminstone ett referensvirde indikerar hur ett fordons hastighet ska paverkas och
kan utnyttjas for att styra dtminstone ett styrsystem i ett fordon,

kinnetecknad av en berdkningsenhet anordnad att:

- utfora en forsta Vpred Tnew ret TeSpektive andra Vpred Tnew acc prediktering av en
fordonshastighet 6ver en horisont, diar nimnda forsta vpred Trew rt prediktering av
fordonshastigheten baseras pa ett motormoment T, vilket retarderar fordonet jaimfort med
en konventionell farthéllare och ddr nimnda andra vpred Tnew ace prediktering av
fordonshastigheten baseras pa ett motormoment Ty vilket accelererar fordonet jamf{ort

med en konventionell farthallare;
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- jAmfora ndmnda fOrsta Vpred Tnew ret respektive andra Vpred Tnew ace prediktering av
fordonshastigheten med &tminstone ett av ett undre vmis och ett 6vre vimax gransvirde, déar
de undre Vs 0ch 6vre vmax gransvirdena avgransar ett intervall inom vilket fordonets
hastighet bor vara; och

-bestdimma atminstone ett referensvirde baserat pd dtminstone ndgon av nimnda
respektive jamforelse och ndimnda forsta Vpred Tnew ret respektive andra Vpred Tnew ace
prediktering av fordonshastigheten §ver horisonten, ddr nimnda set-hastighet v ligger

inom nimnda intervall vilket begrénsas av de undre respektive 6vre gransvéirdena vy, och

Vmax .

10. Modul enligt patentkrav 9, varvid de undre respektive 6vre grinsvirdena v,

och Vg for ndmnda intervall stélls in manuellt av féraren via nimnda inmatningsenhet.

11. Modul enligt ndgot av patentkrav 9-10, varvid det finns ett forutbestdmt antal

olika intervallbredder definierade for ndmnda intervall.

12. Modul enligt patentkrav 11, varvid de undre respektive 6vre grinsvirdena
Vmin OCh Vmax fOr varje intervallbredd utgérs av ett forsta respektive andra forutbestamt

antal km/h under respektive dver set-hastigheten vee.

13. Modul enligt patentkrav 11, varvid de undre respektive 6vre grinsvirdena
Vmin OCh Vmax fOr varje intervallbredd utgors av ett forsta respektive andra forutbestamt

antal procent under respektive over set-hastigheten vie.

14. Modul enligt patentkrav 9, varvid de undre respektive 6vre gransvirdena viyin

och v stills in automatiskt baserat pa berdkningar av lamplig intervallbredd.

15. Modul enligt patentkrav 14, varvid intervallbredden for nimnda intervall
anpassas automatiskt baserat pé en tidslucka till ett framforvarande fordon sé att

intervallbredden &r mindre for en kort tidslucka och &r stérre for en langre tidslucka.
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16. Modul enligt négot av patentkrav 9-15, varvid modulen dr anordnad att
jamfora vid ndmnda jamforelse om ndmnda fOrsta Vpred Tnew ret respektive andra

Vpred Tnew acc Prediktering av fordonshastigheten uppfyller 4tminstone ett av kriterierna 1
gruppen av:

- ndmnda forsta Vpred Tnew ret prediktering av fordonshastigheten dr mindre én eller lika med
ndmnda ovre grainsvarde Vmax, Vpred Tnew ret < Vimax;

- ndmnda andra Vpred Tnew acc prediktering av fordonshastigheten dr mindre én eller lika
med ndmnda 6vre grainsvarde Vimax, Vpred Tnew ace < Vimax

- ndmnda fOrsta Vpred Tnew ret prediktering av fordonshastigheten ar storre én eller lika med
ndmnda undre gransvarde Vmin, Vpred Tnew ret = Vmin; OCh

- ndmnda andra Vpred Tnew ace prediktering av fordonshastigheten ér storre dn eller lika med
ndmnda undre gransvarde Vmin, Vpred Tnew acc = Vemin.

17. Datorprogramprodukt, omfattande datorprograminstruktioner for att f6rméa

ett datorsystem i ett fordon att utfora stegen enligt metoden enligt ndgot av patentkraven 1-

8, nir datorprograminstruktionerna kors pd ndmnda datorsystem.

18. Datorprogramprodukt enligt patentkrav 17, dir datorprograminstruktionerna

ar lagrade pé ett av ett datorsystem ldsbart medium.
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