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Uppfinningen hinfor sig till ett system {or reglering av fordon. Systemet innefattar en
planeringsenhet som dr anpassad att mottaga en ETA-signal frin en navigationsenhet som
indikerar en estimerad ankomsttid (ETA) till en destination for ett uppdrag for ett fordon;
mottaga information om 6nskad ankomsttid (DTA) for nimnda uppdrag; bestimma en
tidsskillnad tpypp mellan estimerad ankomsttid (ETA) och énskad ankomsttid (DTA);
jamfora nimnda skillnad tppr med forutbestimda kriterier, samt bestimma dtminstone en
styrparameter som indikerar hur fordonet ska regleras baserat pa resultatet av nimnda
jamiorelse, och generera en styrsignal 1 beroende dédrav. Uppfinningen innefattar dven en

metod for reglering av fordon.
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Patentkrav
1. System for reglering av fordon, dir systemet innefattar en planeringsenhet som &r
anpassad att:

- mottaga en ETA-signal fran en navigationsenhet som indikerar en estimerad
ankomsttid (ETA) till en destination for ett uppdrag for ett fordon;

- mottaga information om 6nskad ankomsttid (DTA) for ndmnda uppdrag;

- bestdmma en tidsskillnad tprr mellan estimerad ankomsttid (ETA) och onskad
ankomsttid (DTA);

- jamfora ndmnda skillnad tprr med forutbestimda kriterier, samt bestimma
dtminstone en styrparameter som indikerar hur fordonet ska regleras baserat pa resultatet
av namnda jamfGrelse, och generera en styrsignal i beroende dirav och dér nimnda
navigationsenhet irkannetecknad av att den ar anpassad att:

- mottaga en destinationssignal som indikerar atminstone en destination for ett uppdrag
for ett fordon,;

- bestimma en rutt for fordonet for att nd ndmnda destinationen baserat pd nimnda
destination och kartinformation, och generera en ruttsignal som indikerar nimnda rutt;

- bestimma en estimerad ankomsttid (ETA) till ndmnda destination baserat pa nimnda
rutt, samt generera en ETA-signal som indikerar nimnda estimerade ankomsttid, varvid
nidmnda planeringsenhet 4r anpassad att bestimma en styrparameter som anger kriterier
for en ny rutt for fordonet; samt bestimma en styrsignal som indikerar nimnda kriterier
och sinda denna till navigationsenheten, varvid navigationsenheten &r anpassad att
bestdimma en ny rutt for fordonet baserat pa ndmnda kriterier for en ny rutt och varvid
planeringsenheten dr anpassad att ta emot en digital tacograf (DTCO) signal som indikerar
kvarvarande kortid for foraren, och ta hdnsyn till kvarvarande kortid for foraren vid

bestdimningen av ndmnda styrparameter.

2. System enligt krav 1, varvid planeringsenheten 4r anpassad att sdanda styrsignalen

till en fordonsenhet i fordonet varvid fordonet regleras i beroende av nimnda resultat.

3. System enligt krav 1, som innefattar en transportenhet anpassad att mottaga
destination och 6nskad ankomsttid (DTA) for ett flertal uppdrag for ett fordon, samt att

sortera dessa uppdrag i en logisk korsekvensordning, och att generera en
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destinationssignal som anger nastkommande destination i ndmnda logiska
korsekvensordning, samt generera en DTA-signal som anger nastkommande 6nskade

ankomsttid i ndmnda logiska korsekvensordning.

4, System enligt ndgot av ovanstaende krav, i vilket planeringsenheten 4r anpassad att
kontinuerligt bestimma en skillnad tprr mellan estimerad ankomsttid (ETA) och onskad
ankomsttid (DTA); jimfora ndmnda skillnad tppr med forutbestamda kriterier, jamfora
ndmnda skillnad tppr med forutbestimda kriterier, samt bestimma atminstone en
styrparameter som indikerar hur fordonet ska regleras baserat pa resultatet av nimnda

jamforelse, och generera en styrsignal i beroende dérav.

5. System enligt ndgot av ovanstdende krav, varvid nimnda kriterier innefattar
atminstone ett intervall for tprr inom vilket fordonet anses komma i tid till nimnda

destination.

6. System enligt ndgot av ovanstaende krav, varvid nimnda kriterier innefattar
atminstone ett intervall for tpjrr inom vilket fordonet anses komma for tidigt till nimnda

destination.

7. System enligt ndgot av ovanstdende krav, varvid nimnda kriterier innefattar
atminstone ett intervall for tpier inom vilket fordonet anses komma for sent till nimnda

destination.

8. System enligt ndgot av kraven 6 eller 7, varvid planeringsenheten &r anpassad att
bestimma en styrparameter som innefattar en ny sethastighet for fordonet, varvid nimnda

fordonsenhet 4r anpassad att reglera fordonets hastighet i enlighet med sethastigheten.

9. System enligt krav 2-eller krav2-och-négot-av-kraven3-ti-8, varvid

navigationsenheten ar anpassad att ta emot information om fordonets sethastighet och/eller
hastighetsgrinser och/eller trafikinformation och ta hénsyn till dessa vid bestimning av

estimerad ankomsttid ETA.
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Metod for reglering av fordon som innefattar stegen att:

A) mottaga en estimerad ankomsttid (ETA) till en destination for ett uppdrag for ett
fordon;

B) mottaga information om en 6nskad ankomsttid (DTA) for ndmnda uppdrag;

C) bestdmma en tidsskillnad tppr mellan estimerad ankomsttid (ETA) och 6nskad
ankomsttid (DTA);

D) jamfora ndmnda skillnad tper med forutbestdmda kriterier, samt bestimma
atminstone en styrparameter som indikerar hur fordonet ska regleras baserat pa
resultatet av nimnda jamforelse,

E) reglera fordonet i beroende av nimnda styrparameter;

kdnnetecknad av att metoden vidare innefattar stegen att bestimma en

estimerad ankomsttid (ETA) till en destination for ett uppdrag genom att utfora

foljande steg:

A1) mottaga dtminstone en destination for ett uppdrag for ett fordon;

A2) bestimma en rutt for fordonet for att nd ndmnda destinationen baserat p4 nimnda

destination och kartinformation;

A3) bestimma en estimerad ankomsttid (ETA) till nimnda destination baserat pa

namnda rutt, varvid metoden innefattar att bestimma en styrparameter som anger
kriterier for en ny rutt for fordonet; samt bestimma en ny rutt for fordonet baserat pa
nidmnda kriterier for en ny rutt och varvid metoden innefattar att ta hansyn till

kvarvarande kortid for foraren vid bestdmningen av ndmnda styrparameter.

. Metod enligt krav 10, som innefattar att mottaga destination och onskad

ankomsttid (DTA) for ett flertal uppdrag for ett fordon, och sortera dessa i en logisk

korsekvensordning, varvid steg Al innefattar att mottaga destination for ett flertal uppdrag

for ett fordon, samt steg B innefattar att mottaga 6nskad ankomsttid (DTA) for nimnda

flertal uppdrag i ndmnda logiska korsekvensordning.

12.

Metod enligt ndgot av kraven 10 till 11, som innefattar att kontinuerligt utfora steg

A till E under fard av fordonet.
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13.  Metod enligt nagot av kraven 10 till 12, varvid ndmnda kriterier innefattar
atminstone ett intervall for tppr inom vilket fordonet anses komma i tid till nimnda

destination.

14.  Metod enligt nagot av kraven 10 till 13, varvid ndamnda kriterier innefattar
dtminstone ett intervall for tpjrr inom vilket fordonet anses komma for tidigt till nimnda

destination.

15.  Metod enligt nagot av kraven 10 till 14, varvid namnda kriterier innefattar
atminstone ett intervall for tprr inom vilket fordonet anses komma for sent till nimnda

destination.

16.  Metod enligt nagot av kraven 14 eller 15, som innefattar att bestimma en

styrparameter som innefattar en ny sethastighet for fordonet.

17.  Metod enligt krav 10eler krav10-ech-nigot-av-kravent1-41l- 16, som innefattar att

ta hinsyn till fordonets sethastighet och/eller hastighetsgranser och/eller trafikinformation

vid bestdmning av estimerad ankomsttid ETA.

18.  Datorprogramprodukt, innefattande datorprograminstruktioner for att formé ett
datorsystem att utfora stegen enligt metoden enligt ndgot av kraven 10 till 17, nir

datorprograminstruktionerna kors pa ndimnda datorsystem.

19.  Datorprogramprodukt enligt krav 18, i vilken datorprograminstruktionerna ar

lagrade pa ett av ett datorsystem lasbart medium.
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