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Patentkrav

1. Ett fordon innefattande ett retarderbromssystem (2), ett bromsstyrsystem (4),
ett differentialsynkroniseringssystem (6) anpassat att synkronisera rotationen mellan hjul
pa samma axel, hjulrotationssensorer (8) anpassade att mita rotationshastigheten for
respektive hjul pa fordonet och generera hjulrotationssignaler (10) i beroende dédrav, och
en detektorenhet (12) anpassad att mottaga ndmnda hjulrotationssignaler (10) och att
berikna skillnaden mellan rotationerna for olika hjul, jamftra den beriknade skillnaden
med en eller flera forutbestimda troskelnivaer och generera en eller flera glidningssignaler
(14) i beroende av resultatet av denna jamforelse,

kdnnetecknad av attbromsstyrsystemet (4) innefattar en berikningsenhet (16)
anpassad att mottaga nimnda en eller flera glidningssignaler (14) och signaler avseende
begirda bromsmoment Mg for respektive hjul, och att berdkningsenheten (16) dr anpassad
att berikna en differentialstyrsignal (22) i beroende av nimnda paforda signaler och dér
berikningarna dr anpassade att utféras enligt en uppsittning styrregler avseende nimnda
differentialsynkroniseringssystem (6) dir differentialstyrsignalen (22) innefattar
kommandon som anger graden av synkronism mellan hjul pd samma axel, och, om
ndmnda glidningssignal indikerar att ett hjul glider i samband med bromsning med
retarderbromssystemet (2), 4r berdkningsenheten (16) anpassad att berikna en nuvarande
tillgénglig bromskraft M for det glidande hjulet enligt formeln: My = Mp — Avy, X Tw

dir Mg dr det hogsta tillgingliga bromsmomentet {or det hjul som glider;

Mg dr begirt bromsmoment for det hjul som glider;

Avy, dr en skillnad i rotationshastighetsférandring mellan det glidande hjulet och hjul som
inte glider, och

Tw dr troghetsmomentet for det glidande hjulet,

och att bestimma, med nimnda styrregler, en grad av inkoppling av
differentialsynkroniseringssystemet (6) s att det begirda bromsmomentet uppnas, varvid
differentialstyrsignalen (22) 4r anpassad att styra inkopplingen av
differentialsynkroniseringssystemet (6) for den axel med det glidande hjulet i beroende

ddrav.

2. Fordonet enligt krav 1, varvid uppsittningen styrregler innefattar en tabell

med den Onskade Overféringen av moment (Mp - Mp) genom
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differentialsynkroniseringssystemet och samhérande grad av inkoppling av

differentialsynkroniseringssystemet.

3. Fordonet enligt krav 1 eller 2, varvid ndmnda glidningssignal genereras om
hjulrotationshastigheten understiger en forsta variabel troskelniva, och om skillnaden

mellan rotationshastigheterna for olika hjul dverstiger en andra troskelniva.

4. Fordonet enligt nagot av kraven 1-3, varvid skillnaden i
rotationshastighetsforindringen Av,, beriknas av detektorenheten (12) mellan respektive

bromsat hjul och obromsade hjul under ett forutbestdmt tidsintervall t.

5. Fordonet enligt nagot av kraven 1-4, varvid berikningsenheten &r vidare
anpassad att beridkna en retarderstyrsignal (24) och att nimnda styrregler anger samverkan
mellan ndmnda retarderbromssystem (2) och differentialsynkroniseringssystem (6), och
dir retarderstyrsignalen (24) innefattar kommandon som anger graden av inkoppling av

retarderbromssystemet (2).

6. Fordonet enligt krav 5 och krav 2, varvid nimnda tabell med tillgéinglig

bromskraft dven innefattar samhorande grad av inkoppling av retarderbromssystemet.

7. Fordonet enligt nagot av kraven 5 och 6, varvid beridkningsenheten &r vidare
anpassad att, baserat pa den berdknade nuvarande tillgingliga bromskraften Mg for det
glidande hjulet bestimma, med nimnda styrregler, en grad av inkoppling av
retarderbromssystemet, och retarderstyrsignalen dr anpassad att styra inkopplingen av

retarderbromssystemet i beroende dérav.

8. Fordonet enligt nagot av kraven 5-7, varvid nimnda styrregler innefattar att

oka synkronismen mellan hjul pd samma axel samtidigt som retarderverkan minskas.

9. En metod for ett fordon innefattande ett retarderbromssystem, ett
bromsstyrsystem, ett differentialsynkroniseringssystem anpassat att synkronisera

rotationen mellan hjul p4 samma axel, hjulrotationssensorer anpassade att méta
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rotationshastigheten for respektive hjul pa fordonet och generera hjulrotationssignaler i
beroende ddrav, och en detektorenhet anpassad att mottaga nimnda hjulrotationssignaler
och att berikna skillnaden mellan rotationerna av hjul, varvid metoden innefattar att:

- jdmfora den beriknade skillnaden med ett eller flera forutbestimda
troskelnivaer och generera en glidningssignal i beroende av resultatet av denna jamforelse,
kdnnetecknad av att metoden vidare innefattar att:

- mottaga i en berdkningsenhet en eller flera glidningssignaler och signaler
avseende begirt bromsmoment Mg for respektive hjul,

- berdkna, om ndmnda glidningssignal indikerar att ett hjul glider i samband
med bromsning med retarderbromssystemet, en nuvarande tillgidnglig bromskraft Mg for
det glidande hjulet enligt formeln: Mg = Mg — Avy, X Ty

dir

Mg dr det hogsta tillgingliga bromsmomentet for det hjul som glider;

Mg dr begirt bromsmoment for det hjul som glider;

Avy, dr en skillnad i rotationshastighetsfériandring mellan det glidande hjulet och hjul som
inte glider, och

Tw dr troghetsmomentet for det glidande hjulet, och att

- bestimma, med en uppsittning styrregler, en grad av inkoppling av
differentialsynkroniseringssystemet s att det begirda bromsmomentet uppnas,

- styra, med en differentialstyrsignal, inkopplingen av
differentialsynkroniseringssystemet for den axel med det glidande hjulet i beroende av den

bestimda graden av inkoppling.

10. Metoden enligt krav 9, varvid uppsittningen styrregler innefattar en tabell
med den 6nskade overféringen av moment (Mp - Mg) genom
differentialsynkroniseringssystemet och samhé¢rande grad av inkoppling av

differentialsynkroniseringssystemet.

11. Metoden enligt krav 9 eller 10, varvid ndimnda glidningssignal genereras om
hjulrotationshastigheten understiger en forsta variabel troskelniva, och om skillnaden

mellan rotationshastigheterna for olika hjul overstiger en andra troskelniva.
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12. Metoden enligt nagot av kraven 9-11, varvid skillnaden i
rotationshastighetsforindringen Avy, beriknas av detektorenheten mellan respektive

bromsat hjul och obromsade hjul under ett forutbestamt tidsintervall t.

13. Metoden enligt nagot av kraven 9-12, varvid berdkningsenheten &r vidare
anpassad att berdkna en retarderstyrsignal och att nimnda styrregler anger samverkan
mellan ndimnda retarderbromssystem och differentialsynkroniseringssystem, och déir
retarderstyrsignalen innefattar kommandon som anger graden av inkoppling av

retarderbromssystemet.

14. Metoden enligt krav 13 och krav 10, varvid ndmnda tabell med tillgéinglig

bromskraft dven innefattar samhorande grad av inkoppling av retarderbromssystemet.

15. Metoden enligt nagot av kraven 13 och 14, varvid berikningsenheten &r
vidare anpassad att, baserat pa den beriknade nuvarande tillgingliga bromskraften Mg for
det glidande hjulet bestimma, med nimnda styrregler, en grad av inkoppling av
retarderbromssystemet, och retarderstyrsignalen 4r anpassad att styra inkopplingen av

retarderbromssystemet i beroende dirav.

16. Metoden enligt nigot av kraven 12-14, varvid nimnda styrregler innefattar

att oka synkronismen mellan hjul pa samma axel samtidigt som retarderverkan minskas.
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