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SAMMANDRAG

Forfarande for att faststélla ett motorfordons rullmotstand, varvid rullmotstin-
det beréknas beroende pa kormotstdndsvirden, varvid ett medelvérde av kdrmotstands-
5 virdena bildas 6ver en tillryggalagd korstracka beroende pé definierade korstriackeinter-

vall och varvid rullmotstandet berdknas fran medelvirdet.
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FORFARANDE FOR ATT FASTSTALLA ETT MOTORFORDONS RULLMOTSTAND

Uppfinningen avser ett forfarande for att faststilla ett motorfordons rullmotstand en-
ligt patentkravets 1 ingress. Dessutom avser uppfinningen en styranordning.

Genom DE 10 2009 026 687 Al 4r ett forfarande for att faststilla ett motorfordons
rullmotstand ként, vid vilket forst ett aktuellt kérmotstdnd faststélls i en forsta korriktning
och dérefter 1 en motsatt, andra korriktning faststills ett aktuellt kérmotstand, varvid
kormotstdnden faststidllda for de motsatta korriktningarna jimfors, och varvid dérefter
om avvikelsen mellan kérmotstdnden faststillda for de motsatta korriktningarna ligger
inom ett toleransomrade, beriknas rullmotstindet fran det for den forsta eller andra kor-
riktningen faststéllda kdrmotstdndet med anvéndning av fordonsmassan och gravita-
tionskonstanten.

Forfarandet kint genom denna teknikens stindpunkt forutsitter foljaktligen att
fordonet kdrs pé ett definierat sétt, ndmligen forst i en forsta korriktning och dérefter i
en motsatt, andra korriktning. Med detta forfarande ként enligt teknikens stdndpunkt
kan f6ljaktligen rullmotstdndet endast faststillas i sddan definierade driftssituationer for
motorfordonet.

Utgdende fran detta dr &ndamdlet med foreliggande uppfinning, att anordna ett
nytt forfarande for att faststilla ett motorfordons rullmotstand och att anordna en styr-
anordning for att genomfo6ra forfarandet.

Detta dndamal uppfylls genom ett forfarande enligt patentkravet 1. Enligt upp-
finningen bildas ett medelvirde av kdrmotsténdsvirden dver en tillryggalagd korstracka
beroende pé definierade korstrickeintervall, varvid rullmotstdndet berdknas frdn medel-
virdet.

Foreliggande uppfinning foreslar ett forfarande for att faststilla ett motorfor-
dons rullmotstand, som stindigt kan anvindas under motorfordonets drift. Forindringar
av rullmotstandet kan darfor alltid genast registreras under motorfordonets livsldngd.
Till grund for férfarandet enligt uppfinningen ligger dirvid kunskapen, att vid en me-
delvirdes bildning av kérmotstindsvirden som bestidms over en tillryggalagd korstriacka
1 definierade korstrickeintervall vid backkérning, de verksamma andelarna av kdrmot-
stindet vid kérning uppét eller nedét jimnar ut sig inbérdes, sé att frin medelvirdet pa
kérmotstdndet rullmotstidndet pa plan mark kan faststéllas enkelt och tillforlitligt.

Enligt en fordelaktig vidareutveckling av uppfinningen bestims Gver den till-

ryggalagda korstrickan ett kérmotstdndsviérde i en takt for varje definierad korstrackein-
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tervall av korstrackan beroende pé en fordonshastighet, varvid ett medelvérde bestdms
fran de pé det sittet bestimda kérmotstdndsvirdena, och varvid rullmotstandets medel-
véarde berdknas med hjilp av f6ljande formel: F ROLL=F FW_MW/(m*g), varvid

F ROLL ér rullmotstdndet, varvid F FW_MW ér medelvérdet for kdrmotstiandsvirde-
na, varvid m dr motorfordonets massa och varvid g ir gravitationskonstanten. Enligt
denna fordelaktiga vidareutveckling faststills sdledes kormotstdndsvirdenas medelvirde
inte beroende pa tid, utan 6ver den tillryggalagda korstrackan 1 definierade korstrackein-
tervall. Av detta foljer, att takten for att faststdlla kérmotstdndsvérdena liksom for att
faststélla medelvirdet beror pa korhastigheten. Detta tillviigagdngssitt tilliter ett synner-
ligen fordelaktigt faststillande av rullmotstandet.

Regleranordningen for att genomfora forfarandet definieras i krav 6.

Foredragna vidareutvecklingar av uppfinningen framgar av underkraven och
beskrivningen nedan. Utforingsexempel av uppfinningen forklaras ndrmare med hjélp
av ritningarna, utan att vara begrinsade till dessa. Dérvid visar:

Fig. 1 ett drivlineschema f6r ett motorfordon, och

Fig. 2 ett schema for att fortydliga forfarandet enligt uppfinningen for att fast-
stilla ett motorfordons rullmotstand.

Fig. 1 visar starkt schematiskt ett drivlineschema for ett motorfordon, varvid ett
rullmotstidnd f6r motorfordonet skall bestimmas med féreliggande uppfinning.

Fig. 1 visar att motorfordonets drivlina innefattar ett drivaggregat 1, en trans-
mission 2 och ett kraftuttag 3, varvid transmissionen 2 dr kopplad mellan drivaggregatet
1 och kraftuttaget 3.

Driften av drivaggregatet 1 styrs eller regleras av en motorstyranordning 4.
Driften av transmissionen 2 styrs eller regleras av en transmissionsstyranordning 5. En-
ligt Fig. 1 utvéxlar motorstyranordningen 4 for detta data med drivaggregatet 1 och
transmissionsstyranordningen 5 data med transmissionen 2. Dessutom utbyter motor-
styranordningen 4 och transmissionsstyranordningen 5 data med varandra.

Nedan utgés ifrén att faststdllandet av rullmotstdndet for motorfordonet sker
med hjélp av transmissionsstyranordningen 5. Till skillnad fran detta dr det dock &ven
mdjligt, att faststillandet av rullmotstdndet sker 1 motorstyranordningen 4 eller i en an-
nan styranordning hos motorfordonet.

Enligt uppfinningen &r tillvigagingssittet for att faststilla rullmotsténdet for
ett motorfordon sédant, att ett kérmotstandsvérde bestams over en tillryggalagd kor-

stracka i definierade korstricksintervall, alltsd alltid efter en definierad tillryggalagd
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korstracka. Fran de for korstrickeintervallen bestimda kérmotstdndsvirdena bildas ett
medelvirde, varvid rullmotstindet berdknas frin kérmotstandsvirdenas medelvirde.

Ovanstdende bestimning av kormotstdndsvirde och medelvérdesbildning frén
koérmotstdndsvirdena sker sdledes inte tidsberoende med en tidstakt som alltid dr den
samma, utan for den tillryggalagda korstrackan 1 alltid samma, definierade kdrstrackein-
tervall, varvid takten for faststillandet av kormotstdndsvérdena f6ljaktligen bero pd mo-
torfordonets kérhastighet, liksom takten for medelvérdesbildningen av de for korstrack-
eintervallen bestdmda kdrmotstandsvirdena. For varje definierat korstrickeintervall
bestdms saledes ett kdrmotstandsvérde, som har inflytande pd medelvirdesbildningen
av motstdndsvirdena.

Frdn medelvirdet for kormotstdndsvirdena berdknas sedan rullmotstandet med
hjélp av foljande formel:

F ROLL=F FW_MW/ (m*g)

dar F ROLL ir rullmotstandet, dir F FW_ MW ir medelvirdet av kérmot-
stindsvirdena, ddr m dr motorfordonets massa och dér g dr gravitationskonstanten.

Information ver den tillryggalagda korstriackan liksom 6ver fordonshastighe-
ten, av vilka takten for att bestimma kérmotstindsvarden, takten for medelvardesbild-
ning och dérigenom takten for berdkning av rullmotstindet beror, dr kiind i en styran-
ordning, i synnerhet transmissionsregleranordningen 5, som utfor forfarandet enligt
uppfinningen, eller tillhandahélls till den som ingangsstorlekar.

Ytterligare detaljer hos férfarandet enligt uppfinningen beskrivs nedan med
hjélp av signalflodesdiagrammet enligt Fig. 2.

Ett block 6 hos signalflédesdiagrammet enligt Fig. 2 fortydligar en start av for-
farandet enligt uppfinningen for att faststélla rullmotstindet.

Efter start av forfarandet enligt uppfinningen bestdms i ett block 7 ett kdrmot-
standsvirde for motorfordonet per definierat korstriackeintervall, varvid denna bestim-
ning av kdrmotstdndet dr vilbekant f6r den hir aktuella fackmannen.

Direfter bestdms i ett block 8 medelvirdet av de faststillda kérmotstdndsvir-
dena, varvid i ett efterféljande block 9 rullmotsténdet berdknas av medelvirdet for kor-
motstdndsvirdena.

Foretridesvis genomfors medelvirdesbildningen i block 8 1 form av en glidan-
de, aritmetiskt medelvérdesbildning via ett definierat, fast antal pa varandra f6ljande
kormotstdndsvérden.

Det kan vara s anordnat, att for att bestimma ett sddant glidande medelvérde

utnyttjas alltid ett definierat antal N pd varandra f6ljande kérmotstdndsvérden, varvid ett
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nytt kormotstandsvérde alltid ersitter det dldsta kdrmotstandsvirdet av det definierade
antalet N pé varandra foljande kérmotstdndsviérden.

For detta dr det nodvandigt att lagra alla kormotstdndsvarden i det definierade
antalet N pé varandra foljande kérmotstdndsvérden ex i1 en cirkuldr buffert i styranord-
ningen, som utfor forfarandet enligt uppfinningen, for att alltid ersétta det dldsta kor-
motstdndsvirdet med det alltid nyaste kormotstdndsvérdet och att baserat pé det aktuella
antalet N pé varandra f6ljande kérmotstdndsvérden via den glidande medelvérdesbild-
ningen bestimma ett aktuellt, aritmetiskt medelvérde, och pé basis av detta sedan be-
rdkna rullmotstindet i block 9.

For lagring av dessa kdrmotstdndsvirden innefattar foljaktligen styranordning-
en 5 ett minne 10, varvid berdkningen av medelvérdet liksom rullmotstidndet sker i en
processor 11 hos styranordningen.

Som redan ndmnt, forutsétter bildandet av ett glidande, aritmetiskt medelvirde
lagring av de individuella kérmotstdndsvirdena éver det definierade, fasta antalet N pé
varandra f6ljande kérmotstindsvérden, varigenom relativt stor minnesplats utnyttjas i
regleranordningen 5, ndmligen 1 sjélva minnet 10.

Till skillnad frén detta dr det d&ven mojligt, att faststélla ett aritmetiskt medel-
vérde over ett variabelt antal pd varandra foljande kérmotstdndsvérde s att, sedan nér
det foreligger ett nytt kdrmotstandsvirde, detta kormotstindsvirde adderas till den tidi-
gare summan av kérmotstdndsvirden, att antalet kormotstdndsvirden hojs och att bero-
ende pé detta bestims det aritmetiska medelvirdet.

I detta fall behdver inte de enskilda kérmotstdndsvérdena lagras i styranord-
ningen 5, utan endast den alltid aktuella summan av de tidigare kérmotstandsvirdena
liksom antalet kormotstdndsvirden, som paverkar summabildningen. Genom detta kan
den utnyttjade minnesplatsen reduceras.

Faststéllandet av rullmotstdndet enligt ovan kan genomféras dver en total kor-
ning lings en korstricka. Efter att ett motorfordon har stingts av liksom efter att tind-
ningen har slagits av lagras det senast faststillda medelvirdet pd kormotstdndet foretra-
desvis i styranordningens 5 minne 10, varvid efter en ny start av motorfordonet detta
senast lagrade virde pa kdrmotstdndet anvinds, fOr att bestimma ett startviirde pé rull-
motstdndet. Sedan nir efter omstart av motorfordonet ett nytt medelvirde av krmot-
stindsvirdena bestims pa basis av det ovan beskrivna forfarandet, kan det ske genom
att det nya faststéllda medelvirdet for kormotstdndsvirdena avriknas med det senast
faststallda och i regleranordningen 5 lagrade medelvérdet pd kdrmotstandet for att ge en

viktning, och beroende pa ett s& viktat medelvirde berdknas rullmotstédndet.
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Viktningen av det nya faststidllda medelvirdet beror da pa antalet kérmot-
stindsvirden som star till forfogande for att faststilla det nya medelvirdet.

Som redan forklarat, kan férfarandet enligt uppfinningen stindigt genomforas
under motorfordonets drift, utan att det maste finnas en definierad kérsituation. Dérige-
nom kan dndringar i rullmotstandet stindigt faststéllas, for att tillhandahalla ett aktuellt

rullmotstédndsvirde for styrning och/eller reglering av ett motorfordon.
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PATENTKRAYV

1. Forfarande for att faststélla ett motorfordons rullmotstand, varvid rull-
motstandet berdknas beroende pa kérmotstandsvirden, kiinnetecknat av att Gver en
tillryggalagd korstricka bildas ett medelvarde av kormotstdndsvarden beroende pé
definierade korstrackeintervall och att rullmotstidndet berdknas fran medelvirdet.

2. Forfarande enligt krav 1, kiinnetecknat av att 6ver en tillryggalagd kor-
stracka bestdms ett kormotstadndsvarde for varje definierat korstrackeintervall hos
korstrickan i en takt som beror pd en korhastighet, att medelvirdet bestims av de
for varje definierat korstrickeintervall bestimda kérmotstandsvérdena och att rull-
motstandet berdknas frdn medelvirdet pd kormotstdndsvirdena via foljande formel:
F ROLL=F FW_MW/(m*g), dir F ROLL é&r rullmotstdndet, dir F FW_MW ir
medelvirdet for kérmotstandsvirdena, dir m dr motorfordonets massa och dir g ar
gravitationskonstanten.

3. Forfarande enligt krav 1 eller 2, kinnetecknat av att som medelvirde
faststills ett glidande, aritmetiskt medelvirde via ett definierat, fast antal pa var-
andra f6ljande kérmotstdndsvirden, varvid ett nytt kérmotstandsvéarde alltid ersatter
det dldsta kérmotstandsvirdet fran det definierade antalet pé varandra foljande kor-
motstandsvirde.

4. Forfarande enligt krav 1 eller 2, kinnetecknad av att ett medelvirde
faststills som ett aritmetiskt medelvirde dver ett variabelt antal pé varandra foljande
kormotstandsvirden si att ett nytt kdrmotstdndsvérde adderas till en summa av tidi-
gare kormotstdndsvérden, att antalet kormotstindsvérden hojs och att beroende pé
detta bestdims medelvirdet.

5. Forfarande enligt ndgot av kraven 1-4, kiinnetecknat av att ett nytt fast-
stillt medelvirde for kdrmotstadndsvérdena avriknas med det senast faststidllda me-
delvérdet for kormotstdndsvirdena med en viktning som beror pa antalet kormot-
stindsvirden som stér till forfogande och att beroende av ett pa detta sitt viktat me-
delvirde berdknas rullmotstandet.

6. Styranordning for ett motorfordon, kéinnetecknat av att den uppvisar
medel for att genomfora forfarandet enligt ndgot av kraven 1-5.

7. Styranordning enligt krav 6, vilken uppvisar en processor, som dver en
tillryggalagd kdrstricka bestimmer ett kormotstdndsvirde for varje definierat
strackintervall av korstriackan 1 en takt som beror pa kérhastigheten, som fran kor-

motstindsvirdena bestimda for varje definierat korstrickeintervall bestimmer me-



delvérdet och som frén medelvirdet pd kérmotstandsvirdet berdknar rullmotstandet
med foljande formel: F ROLL=F FW_MW/(m*g), dir F ROLL ér rullmotstandet,
dir F FW_MW ér medelvérdet av kormotstdndsvardena, dar m dr motorfordonets
massa och dir g ér gravitationskonstanten.

8. Styranordning enligt krav 6 eller 7, dar denna uppvisar ett minne, 1 vilket
kormotstandsvirden och/eller ett medelvirde av kérmotstdndsvirdena och/eller ett

rullmotstand lagras.
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Fig. 2
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