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Bilaga 2
KRAV
1. Ett system (1000) fér matning av stora vridningsvinklar for styrbara hjul (112, 112’)
hos ett fordon (100), vilket system innefattar:
- en métapparat (400) for vinkelmatning som kan anbringas operativt pa ett

5 styrbart’ hjul (112, 112") pa sa sétt att en arbetsvinkel (a) kan utstracka sig
langs med fordonet (100);

- en matreferens (212, 212', 214, 214’) som kan anbringas operativt i en bestamd
position i férhallande till fordonet (100) pa sa satt att den hamnar inom
maétapparatens (400) arbetsvinkel (a) nr denna matapparat (400) ar operativt

10 anbringad pa det styrbara hjulet (112, 112’); och dar matapparaten (400) &r sa

anbringad att den operativt kan samverka med matreferensen (212, 212, 214,

214’) for att skapa ordinarie vridvinkelinformation? i ett horisontelit plan® for det

styrbara hjulet (112, 112') i férhallande till fordonet (100), och

kdnnetecknat av:
15 - att matapparaten (400} innefattar en tillagd vinkelmatare (420) anordnad for att

mata matapparatens (400) girvinkel och ddrmed operativt skapa extra

20 vridvinkelinformationen till den ordinarie vridvinkelinformationen pa sa satt att

dessa vinkelinformationer blir helt eller delvis 6verensstdmmande; och

' Se Patentet pa exempelvis sid. 3 rad 9-10: "Det har syftet har uppnatts genom att en forsta del av uppfinningen
avser ett system for métning av stora vridningsvinklar hos styrbara hjul pa ett fordon.".

2 ge férsta meningen i krav 1 ovan och vidare i Patentet t.ex. pa sid. 3 rad 9-10 och sid. 16 rad 31-33 som beskriver
steg S2 innefattande vridning av ett styrbart hjul

3 Se Patentet pa exempelvis sid. 17 rad 3-5, som beskriver skapandet uppmatning av ordinarie vinkelinformation i
steg S3: "Som tidigare ndmnts, ar det tilldmpligt att girvinkeln for matapparat 400 méts i forhallande till markéren
212.". En forklaring av uttrycket "girvinkel” finns pa sid. 12 rad 33 till sid. 13 rad 2, dar det framgar att; "En girvinkel
uppstar nar matapparat 400 vrids at vénster eller hdger i ett i huvudsak horisontellt plan runt en i huvudsak vertikal
axel. Normalt sett &r girvinkeln och hjulets vridningsvinkel Overensstammande.”.

4 Se Patentet pa exempelvis sid. 17 rad 20-21, som beskriver uppmatning av extra vinkelinformation i steg S4: "Det
ar tilampligt att méta girvinkeln fér métapparat 400, vilket ocksa tidigare namnts.”. En girvinkel &r en vinkel i det
horisontella planet, se fotnot 3 ovan.

5 Se Patentet p4 exempelvis sid. 14 rad 33 till sid. 15 rad 2: "Métapparat 400 kan med andra ord anvénda den
ordinarie vinkelinformationen som en referens for tillpassning av den extra vinkelinformationen sa att denna
vinkelinformation blir helt eller delvis dverensstdmmande med den ordinarie vinkelinformationen i férhallande till
fordonet 100.”. Se &ven Patentet pa sid. 17 rad 24-27, som beskriver tillpassningen av den ordinarie
vinkelinformationen som uppmats i steg S3 med den extra vinkelinformationen som uppmits i steg S4: "Som ett
femte steg S5 ar det tillampligt att den ordinarie och den extra vinkelinformationen kalibreras pa sa sétt att den
extra vinkelinformationen tillpassas tilt den ordinarie vinkelinformationen, féretrddelsevis sa att den ordinarie och
den extra vinkelinformationen ar helt eller delvis identisk.”.
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- att systemet (1000) ar anordnat for att ersatta den ordinarie
vridvinkelinformationen med den extra vridvinkelinformationen i de fall det
styrbara hjulet (112, 112") vrids sa att méatreferensen (212, 212', 214, 214’)

hamnar utanfor matapparatens (400) arbetsvinkel (a).

Systemet (1000) i krav 1 kannetecknat av att matreferensen (212, 212', 214, 214")
innefattar en monsteranordning, anpassad for att operativt kunna registreras och

belysas av matapparaten (400).

Systemet (1000) i krav 1 k8nnetecknat av att matreferens (212, 212’, 214, 214’)
innefattar en sensoranordning, anpassad for att operativt detektera positionen pa

en, fran matapparat (400) emitterad strale.

Systemet (1000) i krav 1 kd8nnetecknat av att matreferensen (212, 212', 214, 214')
ar anpassad for att operativt anbringas i en bestamd position pa eller i ndrheten av

fordonets (100) framanda eller, pa eller i narheten av fordonets (100) bakanda.

Systemet (1000) i krav 1 kannetecknat av att matreferensen (212, 212', 214, 214’)
ar anordnad péa en matbom (210, 210') som i sin tur ar anpassad for att operativt
anbringas i en bestamd position pa eller i narheten av fordonets (100) framéanda

eller, pa eller i nérheten av fordonets (100) bakanda.

Systemet (1000) i krav 1 kénnetecknat av att matreferens (212, 212, 214, 214’) ar
anpassad for att operativt kunna anbringas pa ett hjul (112, 112', 114, 114’) eller en
hjulaxel (113, 113’, 115) pa fordonet (100).

Systemet (1000) i krav 1 kdnnetecknat av att matapparaten (400) for vinkelmatning
innefattar en bildregistrerande anordning (412) for att operativt kunna samverka
med matreferensen (212, 212°, 214, 214’) genom att registrera bilder av
matreferensen (212, 212’, 214, 214).

Systemet (1000) i krav 3 kannetecknat av att matapparaten (400) innefattar en

stralemitterande enhet anordnad for att operativt samverka med matreferensen
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(212, 212", 214, 214’) genom att belysa matreferens (212, 212, 214, 214’).

Systemet (1000) i krav 1 kannetecknat av att den extra vinkelméataren (420)
innefattar en gyroskopanordning for uppmatning av ndmnda utokande

vinkelinformation.

En matapparat (400) for matning av stora vridningsvinklar fér ett styrbart hjul (112,
112’) pa ett fordon (100), vilkken matapparat (400) ar anpassad for att operativt
anbringas pa det styrbara hjulet (112, 112’) sa att en arbetsvinkel (a) for
méatapparaten (400) kan stracka sig utmed fordonet {100) och samverka operativt
med en matreferens (212, 212’, 214, 214’) anbringad i en bestamd position i
forhallande till fordonet (100) och méjliggora att matapparaten (400) kan skapa
ordinarie vridvinkelinformation i ett horisontellt plan for det styrbara hjulet (112, 112")

i forhallande till fordonet (100),
kannetecknat avatt matapparaten (400):

- innefattar en tillagd vinkelmatare (420) operativt anordnad for att méta

matapparatens (400) girvinkel och darmed skapa extra vridvinkelinformation i

det horisontelia planet for det styrbara hjulet (112, 112");

- ar funktionellt anordnad att anvanda den ordinarie vridvinkelinformationen som

en referens for att tillpassa den extra vridvinkelinformationen till den ordinarie
vridvinkelinformationen sa att den extra och den ordinarie
vridvinkelinformationen blir helt eller delvis 6verensstammande; och

- ar operativt anordnad for att ersatta den ordinarie vridvinkelinformationen med
den extra vridvinkelinformationen i de fall da det styrbara hjulet (112, 112’) ar
vridet pa sa satt matreferensen (212, 212', 214,214’) hamnar utanfor

matapparatens (400) arbetsvinkel (a).

Matapparaten (400) i krav 10 kdnnetecknad av att matapparaten (400) innefattar en
bildregistrerande anordning (412) for att operativt kunna samverka med
matreferensen (212, 212, 214, 214') genom att registrera bilder av matreferensen
(212, 212', 214, 214").

Matapparaten (400) i krav 10 kdnnetecknad av att matapparaten (400) innefattar en

stralemitterande enhet anordnad for att operativt samverka med namnda
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matreferens (212, 212’, 214, 214’) genom att belysa matreferensen (212, 212°, 214,
214").

Matapparaten (400) i krav 10 k&nnetecknad av att den extra vinkelmétaren (420)

innefattar en gyroskopanordning fér méatning av ndmnda extra vinkelinformation.

En metod for matning av stora vridningsvinklar for ett styrbart hjul (112, 112’) pa ett

fordon (100) innefattande foljande steg:

att anbringa en matreferens (212, 212', 214, 214’) i en bestamd position i
forhallande till fordonet (100);

att anbringa en matapparat (400) for matning av styrvridvinklar pa det styrbara
hjulet (112, 112') pa sa satt att matreferensen hamnar inom matapparatens
(400) arbetsvinkel (a);

vridning av hjulet (112, 112');

hjulet (112, 112’) i férhallande till fordonet (100) genom anvandning av den med
matreferensen (212, 212, 214, 214') samverkande matapparaten (400);

att mata matapparatens (400) girvinkel och darmed skapa extra

genom anvandning av en tillagd vinkelmatare (420) anordnad i matapparaten
(400);

att tillpassa den extra vridvinkelinformationen till den ordinarie
vridvinkelinformationen pa sa séatt att dessa vinkelinformationer blir helt eller
delvis dverensstammande; och

att ersatta den ordinarie vridvinkelinformationen med den extra

satt matreferensen (212, 212', 214,214’) hamnar utanfér matapparatens (400)

arbetsvinkel (a).

Metoden i krav 14 kdnnetecknad av att matapparat (400) samverkar med

matreferensen (212, 212', 214,214’) genom att registrera bilder av matreferensen
(212, 212, 214, 214’).
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Metoden i krav 14 kdnnetecknad av att matapparat (400) samverkar med
matreferensen (212, 212’, 214,214’) genom att emittera en strale mot
matreferensen (212, 212°, 214,214’).

Metoden i krav 16 kdnnetecknad av att matreferensen (212, 212’, 214,214")
samverkar med matapparaten (400) genom att detektera positionen pa den fran

matapparaten (400) emitterade stralen.

Metoden i krav 14 kdnnetecknad av att matreferensen (212, 212', 214,214') ar
anbringad i en bestdmd position pa eller i narheten av fordonets (100) framéanda,

eller pa eller i narheten av fordonets (100) bakinda.

Metoden i krav 14 kénnetecknad av att den extra vinkelinformationen &r skapad via
en gyroskopanordning anordnad i den extra vinkelmataren (420) for matning av

sagda extra vinkelinformation.
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