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(47) Sammandrag:

Foreliggande uppfinning avser ett system for styming av en eller flera véixlingspunkter,
innefattande &tminstone en styrenhet inrdttad fSr styrning av en vixellida anordnad i ett
motorfordon, vilket motorfordon innefattar en motor forbunden med nimnda vixelladda for
drivning av densamma, varvid ndmnda motors motorvarvtal styrs medelst en till nimnda
motor och vixelldda kopplad gaspedal vilken kan anta ett flertal ldgen, och en vixlingspunkt
styrs av ndmnda gaspedal och motsvaras av ett motorvarvtal vid vilken nimnda vixelldda ér
anordnad att utféra en ned- eller uppvéxling, varvid ndmnda system ir anordnat att verka i cn
forsta mod i vilken ndmnda en eller flera vixlingspunkter styrs baserat pd nimnda gaspedals
rorelse, varvid ndmnda system vidare dr anordnat att 4stadkomma en begriansning av
forandringen av ndmnda en eller flera vixlingspunkter per tidsenhet. Vidare avser

uppfinningen en metod, ett motorfordon, ett datorprogram och en datorprogramprodukt dérav.
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Sammandrag
Foreliggande uppfinning avser ett system for styrning av en eller flera véxlingspunkter,
innefattande dtminstone en styrenhet inrdttad for styrning av en vixelldda anordnad 1 ett
motorfordon, vilket motorfordon innefattar en motor férbunden med ndmnda véaxellada for
drivning av densamma, varvid nimnda motors motorvarvtal styrs medelst en till nimnda
motor och vixelldda kopplad gaspedal vilken kan anta ett flertal ligen, och en véxlingspunkt
styrs av ndmnda gaspedal och motsvaras av ett motorvarvtal vid vilken nimnda vixelladda &r
anordnad att utfora en ned- eller uppvixling, varvid ndmnda system &r anordnat att verka i en
forsta mod 1 vilken ndmnda en eller flera vixlingspunkter styrs baserat pd nimnda gaspedals
rorelse, varvid ndmnda system vidare dr anordnat att dstadkomma en begransning av
fordndringen av ndmnda en eller flera vixlingspunkter per tidsenhet. Vidare avser
uppfinningen en metod, ett motorfordon, ett datorprogram och en datorprogramprodukt dérav.

(Figur 3)
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SYSTEM FOR STYRNING AV VAXLINGSPUNKTER

Tekniskt omride
Foreliggande uppfinning avser ett system for styrning en eller flera viaxlingspunkter. 1
synnerhet avser uppfinningen ett system enligt ingressen till patentkrav 1. Vidare avser

uppfinningen en metod, ett motorfordon, ett datorprogram och en datorprogramprodukt dérav.

Bakgrund till uppfinningen

Figur 1 visar schematiskt delar av en drivlina for ett motorfordon 1, sdsom en personbil eller
ett tungt motorfordon, exempelvis en lastbil eller buss. Drivlinan innefattar en motor 10,
vilken dr mekaniskt forbunden medelst en axel med en forsta dnde av en vixelldda 20 via en
kopplingsanordning 40. Vidare dr vixellddan 20 vid sin andra dnde mekaniskt forbunden med
en differentialviixel 30 anordnad vid en bakaxel medelst en kardanaxel 50. Bakaxeln
innefattar i sin tur vénster respektive hoger drivaxel 60, vilka driver motorfordonets drivhjul

(ej visade 1 figuren).

Med detta vilkinda arrangemang 6verférs motorns 10 mekaniska arbete via ett flertal
transmissionsanordningar (sdsom kopplingsanordning 40, vixellada 20, kardanaxel 50,
differentialvixel 30 och drivaxlar 60) till drivhjulen for drivning av motorfordonet 1. En
betydande anordning i drivlinan dr vixellddan 20. Vixellddan 20 har ett antal framvéxlar for
framatdrivning av motorfordonet 1 och vanligtvis ocksé en eller flera backvixlar. Antalet
framvixlar varierar, men 12 framvixlar dr t.ex. vanligt férekommande 1 lastbilar av

modernare slag.

Vixellddan 20 kan vara av manuell eller automatisk typ (automatlédda), men ocksa av typen
automatisk manuell vixelldda (Automatic Manual Transmission, AMT). Automatiska
viaxelladdor och automatisk manuella vixellddor dr automatiserade véxellddssystem, och det ér
vanligt att dessa vixelladssystem styrs av en styrenhet 110 (ibland d4ven bendmnd Electronic
Control Unit, ECU), vilken &r anordnad att styra vixellddan 20 exempelvis vid vixling, sdsom
val av vixel vid en viss hastighet med ett visst kérmotstdnd. ECU:n kan mita varvtal och
vixelladans tillstdnd 20 och styra densamma medelst magnetventiler kopplade till

tryckluftsanordningar. Vidare skickas information om motorn 10, sdsom motorvartal och
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motormoment, frdn motor 10 till ECU:n via exempelvis en CAN-buss (Controller Area

Network).

I konventionella vixlingssystem anvinder styrenheten 110 tabellerade motorvarvtalsgrénser,
dven bendmnda vaxlingspunkter, vilka anger det motorvarvtal dd en ned- eller uppvixling
skall dstadkommas 1 vixellddan 20, d.v.s. nir varvtalet for motorn 10 passerar ett
motorvarvtal for en vaxlingspunkt vixlar motorfordonet 1. Vixlingspunkterna kan darfor
forstds som att de innefattar information dels om nér en ned- eller uppviéxling skall ske och
dels om antal vixlingssteg som skall utforas vid ndmnda ned- eller uppvéxlingen. Vanligt 4r

att varje vaxlingspunkt anger ett till tre vixlingssteg, men fler vixlingssteg dr mojligt.

Figur 2 visar principiellt ett exempel pé ett flertal tabellerade vaxlingspunkter bildandes linjer
SP1-SP6 i en graf dir x-axeln representerar motormoment och y-axeln varvtalet fér motorn 10
1 enheten varv per minut (revolutions per minute, rpm). S& linge motorvarvtalet dr mellan
viaxlingslinjerna SP1 och SP4 sker ingen vixling, men om motorvarvtalet gar dver en
uppvéxlingslinje, SP1-SP3, initieras en uppvéxling, och pd motsvarande sitt initieras en
nedvixling om motorvarvtalet gér under en nedvixlingslinje, SP4-SP6. Antal upp- respektive
nedvixlingssteg for var och en av linjerna SP1-SP6 anges 1 tabell 1 nedan. Exempelvis, om
motorvarvtalet gdr 6ver linje SP1 sker en uppvéxling med ett vixlingssteg och om

motorvarvtalet gar under linje SP5 sker en nedvéxling med tvé vixlingssteg.

SP1 Uppvixlingsvarvtal for 1 steg upp
SP2 Uppvixlingsvarvtal for 2 steg upp
SP3 Uppvixlingsvarvtal for 3 steg upp
SP4 Nedvéxlingsvarvtal for 1 steg ned
SP5 Nedvéxlingsvarvtal for 2 steg ned
SP6 Nedvéxlingsvarvtal for 3 steg ned

Tabell 1: Ned- och uppvixlingslinjer SP1-SP6

Valet av vixlingspunkter paverkar bl.a. kéregenskaper, acceleration, komfort och
bransleforbrukning for motorfordonet 1, varfor dessa noggrant méste kalibreras av

motorfordonstillverkarna. Kalibreringen gér till som sé att olika vixlingsstrategier testas
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faltmassigt under olika korsituationer, sdsom vid olika gaspédrag, viglutningar och tigvikter.

Testresultaten maste sedan noga analyseras for fastsdllande av 1ampliga véaxlingspunkter.

For att foraren skall kunna paverka véxlingspunkterna ér det vanligt att gaspedalens 2 lage
styr vixlingspunkternas motorvarvtal. Dock medfor en sddan 16sning enligt kiand teknik att
viaxlingar sker mer frekvent dn 6nskat om gaspedalens 2 ldge kontinuerligt dndras eftersom
vaxlingspunkternas motorvarvtal forskjutas upp och ned med dndringen i gaspedalens 2 lige.
Motorfordonet 1 kan dé upplevas som “nervost” p.g.a. de frekventa vixlingarna, och
dessutom paverkas bransleférbrukning och dkkomfort. Figur 3 visar ett exempel pa en
gaspedal 2 1 ett motorfordon 1, vilken gaspedal kan vridas sig kring en axel for styrning av

gaspadraget/motormomentet, vilket illustreras av de streckade pilarna i figuren.

Kortfattad beskrivning av uppfinningen

Ett &ndamé&l med foreliggande uppfinning &r att tillhandahélla ett alternativt system for
styrning av en eller flera vixlingspunkter. Ett annat &ndamél med uppfinningen ar att
tillhandahalla ett system for styrning av en eller flera vaxlingspunkter som helt eller delvis

l6ser problemen med kind teknik.

Enligt en aspekt av uppfinningen uppnés ovan nimnda dndamal med ett system for styrning
av en eller flera vixlingspunkter, innefattande atminstone en styrenhet inréttad for styrning av
en vixelldda anordnad 1 ett motorfordon, vilket motorfordon innefattar en motor forbunden
med ndmnda vixelldda for drivning av densamma, varvid nimnda motors motorvarvtal styrs
medelst en till nimnda motor och vixelldda kopplad gaspedal vilken kan anta ett flertal lagen,
och en vixlingspunkt styrs av nimnda gaspedal och motsvaras av ett motorvarvtal vid vilken
ndmnda vixelldda dr anordnad att utfoéra en ned- eller uppvixling, varvid nimnda system é&r
anordnat att verka i en forsta mod 1 vilken ndmnda en eller flera véxlingspunkter styrs baserat
pa nimnda gaspedals rérelse, varvid nimnda system vidare dr anordnat att dstadkomma en

begrinsning av fordndringen av nimnda en eller flera véaxlingspunkter per tidsenhet.

Utforingsformer av systemet ovan aterfinns i1 de osjilvstindiga patentkraven for systemet

ovan. Vidare avser uppfinningen ett motorfordon innefattande atminstone ett sddant system.
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Enligt en annan aspekt av uppfinningen uppnds ovan nimnda dndamal med en metod for
styrning av en eller flera vixlingspunkter for en vixelldda anordnad i ett motorfordon
innefattande en motor férbunden med ndmnda véxelldda f6r drivning av densamma, varvid
motorvarvtalet for ndmnda motor styrs medelst en till ndmnda motor och vixellada kopplad
gaspedal vilken kan anta ett flertal 1dgen, och ndmnda en eller flera vaxlingspunkter styrs av
ndmnda gaspedal och motsvaras av ett motorvarvtal vid vilken nimnda véxelldda dr anordnad
att utféra en ned- eller uppvixling, varvid ndmnda en eller flera véixlingspunkter styrs baserat
pa ndmnda gaspedals rorelse 1 en forsta mod, varvid en begransning av fordndringen av

ndmnda en eller flera vaxlingspunkter per tidsenhet dstadkommes.

Uppfinningen avser vidare ett datorprogram innefattande programkod, vilket nir ndmnda
programkod exckveras i en dator dstadkommer att ndimnda dator utfér metoden ovan. Vidare

avser uppfinningen en till ndmnda datorprogram tillhdrande datorprogramprodukt.

Metoden enligt uppfinningen kan ocksé modifieras enligt de olika utforingsformerna av

Systemet ovan.

En fordel med uppfinningen ar att for frekventa vixlingar undviks, vilket ger mjukare ging
och darmed ocksé bittre dkkomfort vid framférande av motorfordonet. Ytterligare fordelar
och tillimpningar med en anordning och ett system enligt uppfinningen kommer att framga av

den efterfoljande detaljerade beskrivningen.

Kortfattad figurbeskrivning
I efterfoljande detaljerade beskrivning av foreliggande uppfinning kommer utfoéringsformer av
uppfinningen att beskrivas med hinvisning till de bifogade figurerna dar:

- figur 1 schematiskt visar en del av en drivlina for ett motorfordon;

- figur 2 visar en graf 6ver ned- och uppvéxlingslinjer;

- figur 3 schematiskt visar en gaspedal;

- figur 4 visar ett tillstdndsdiagram 6ver en utforingsform av uppfinningen;

- figur 5 visar ned- och uppvixlingslinjer relaterade till en mélvarvtalslinje; och

- figur 6 visar en styrenhet att ingd 1 ett system enligt uppfinningen.

Detaljerad beskrivning av uppfinningen
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Enligt kind teknik styrs véaxlingspunkterna av gaspedalens 2 lidge, vilket medfor vissa

nackdelar som har beskrivits ovan.

For att helt eller delvis undanrdja dessa nackdelar avser déarfér uppfinningen ett system
innefattande atminstone en styrenhet 110 for styrning av en eller flera vaxlingspunkter baserat
pa en gaspedals 2 rorelse. Eftersom gaspedalen 2 kan anta ett flertal kontinuerliga ldgen
mellan ett forsta dndldge (motsvarande inget gaspddrag) och ett andra dndlige (motsvarande
fullt gaspadrag) styrs vaxlingspunkterna av gaspedalens 2 rorelse mellan dessa dndlédgen .
Exempelvis kan en eller flera givare/sensorer registrera gaspedalens 2 rorelse och skicka

denna information till en processorenhet for att anvindas for styrning av en vixelldda 20.

Systemet ér vidare anordnat att verka i en forsta mod M1 1 vilken véxlingspunkterna styrs
baserat pa gaspedalens 2 rorelse, dir fordndring av vixlingspunkterna sker med en
begrinsning i hur mycket de far forskjutas. Denna begransning avser hur mycket
vixlingspunktera far férskjutas i motorvarvtal per tidsenhet. Férdelen med en sddan 16sning &r
bl.a. att man l6ser problemet med for frekvent véxling diskuterat tidigare, vilket ger mjukare

géng och didrmed ocksé bittre dkkomfort vid framforande av motorfordonet 1.

Begriansningen 1 fordndringen av vixlingspunkterna definieras, enligt en utféringsform, sdsom
hur mycket ett motorvarvtal for en vixlingspunkt fér dndras per sekund, och ér foretradelsevis
1 storleksordningen 1-500 rpm/s. Storleken pé begransningen kan vara en statisk parameter
exempelvis forutbestimd av fordonstillverkaren, men ar enligt en utforingsform en dynamisk
parameter vilken kan varieras exempelvis med en styranordning for detta ndamal, sdsom ett
mekaniskt reglage eller en elektronisk styranordning. Med en dynamisk parameter kan

begrinsningen i férdndringen av vaxlingspunkterna anpassas efter individuella preferenser.

Vidare kan véxlingspunkterna styras baserat pd derivatan A for gaspedalens 2 liage, dér
derivatan i detta fall avser tidsderivatan av férdndringen av gaspedalens 2 lige. Exempelvis
kan derivatan A berdknas som skillnaden i gaspedalens 2 lage per tidsenhet. Om man har en
gaspedal 2 dér forsta dndlaget representerar 0% och det andra dndlaget representerar 100%

kan derivatan A definieras i enheten %/sekund.
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Enligt en annan utforingsform av uppfinningen kan begransningen 1 fordndringen av
vaxlingspunkterna realiseras med ett ldgpassfilter och/eller en méngdstegsbegrinsare.
Skillnaden mellan en méngdstegsbegransare och ett ldgpassfilter ar att 1dgpassfiltret alltid har
en viss fordrojning dven vid langsamma gaspedalrorelser, medan méngdstegsbegriansaren inte
paverkar vixlingspunkterna med avseende pé tiden (fordrdjning) om de ror sig inom den

tilldtna begransningen. Denna begransning implementeras foretradelsevis i1 styrenheten 110.

Vidare, enligt en ytterligare utféringsform av uppfinningen ér system anordnat att verka i en
andra mod M2. Nar systemet verkar i denna andra mod M2 ignoreras ovan ndmnda
begrinsning av fordndringen av vaxlingspunkterna. Denna andra mod M2 initieras
foretridelsevis da derivatan A for gaspedalens 2 ldge antar ett stérre virde dn ett forsta
troskelvirde A, vilket leder till att vixlingspunkterna foljer gaspedalens 2 rorelse utan den
begriansning som paverkar vixlingspunkternas fordndring nér systemet verkar i ndimnda forsta

mod M1.

Fordelen med denna utforingsform &r att foraren snabbt far respons pd en snabb nedtryckning
av gaspedalen 2 genom att viaxlingspunkterna i ndimnda andra mod M2 dé f6ljer gaspedalens 2
rorelse utan begransning, exempelvis for genomforande av en snabb nedvixling. For att
systemet skall atergd frén ndmnda andra mod M2 till ndmnda férsta mod M1 kan derivatan A
for gaspedalens 2 lage jamforas med ett andra troskelvirde A, . Om absolutbeloppet av
derivatan A for gaspedalens 2 lage antar ett virde som dr mindre &n det andra troskelvirdet

A,, aterglr systemet till att verka 1 ndmnda forsta mod M1. I ett utforande av ovan
utforingsform ar det forsta A, och andra A, troskelvirdet foretradelsevis samma
troskelvirde och ér av storleksordningen 100-300%/s. Det forsta A, och andra

A,, troskelvirdet kan vara ett forutbestamt varde eller ett i realtid bestimt véirde. Detta

utforande ger dirfor foraren god kontroll ver vixlingsbeteendet f6r motorfordonet 1.

Det ér ocksd mojligt att realisera atergéngen frén ndmnda andra M2 till forsta M1 mod
medelst en timer s4 att systemet automatiskt atergér frdn nimnda andra mod M2 till nimnda
forsta mod M1 efter det att en tidsperiod 7 har passerat efter det att nimnda andra mod M2

initierades.
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Figur 4 visar forenklat ett tillstdndsdiagram dver ovan beskrivna utféringsform nér systemet
ar anordnat att verka i ndmnda forsta M1 eller ndmnda andra mod M2. Vanligtvis ar
forandringen 1 gaspedalens 2 ldge relativt smé, varfor systemet oftast verkar i ndmnda forsta
mod MI. I detta mod; om det detekteras att derivatan A for gaspedalens 2 lage antar ett storre
virde dn det forsta troskelvirdet A, Overgdr systemet till att verka i nimnda andra mod M2,
vilket illustreras av pil Al. Nér systemet verkar 1 ndmnda andra mod M2 och om derivatan A
for gaspedalens 2 lage antar ett mindre virde dn det andra troskelvirdet A, atergér systemet
till att verka i ndmnda foérsta mod M1, vilket illustreras av pil A2 i figur 4. Nér systemet éter
verkar 1 ndmnda forsta mod M1 kan ndmnda andra mod M2 aterigen initieras om villkoret &r
uppfyllt att derivatan A for gaspedalens 2 ldge antar ett stérre véirde dn det forsta

troskelvirdet A, , 0.s.v.

Foretridelsevis ar vixelladan 20 av det slag som ingér i ett automatiserat vaxlingssystem,
vilken styrs av en styrenhet 110, sdsom en ECU. I ett sddant system utfors vixlingar
automatiskt av styrenheten 110, men det dr ocksd vanligt att foraren kan utféra manuell
viaxling 1 ett sddant automatiserat vixlingssystem, s.k. manuell vixling 1 automatlage
(automatmod). Vidare har vixellddan 20 ett flertal vixlar, t.ex. 12 framétvixlar och en eller

flera backvixlar, ngot som &r vanligt i moderna lastbilar.

Enligt en ytterligare utforingsform av uppfinningen styrs ocksé ett mélvarvtal ®, av
gaspedalens 2 rorelse. Mélvarvtalet m, kan forstds som ett efterstravat motorvarvtal for

motorfordonets 1 motor 10 och kan bestdmmas utifrén antagande och kunskap om motorns
10 funktionssitt och prestanda. Vanligtvis arbetar en motor 10 mer effektivt och bittre pa
vissa varvtal jamfort med andra varvtal. Med effektivt och béttre menas mindre

bransleforbrukning, lagre vibrationsnivéer, tystare ging, etc. Mélvarvtalet ®, kan tillhora

motorvarvtalsintervallet 500-2500 rpm, och foretrddelsevis inom intervallet 1000-1400 rpm

for motorn 10.

I ett vaxlingssystem med ett mélvarvtal ®, styrs ned- och uppvixlingspunkter relativt
maélvarvtalet ®, , vilket innebar att ned- och uppvéxlingspunkterna bestdms utifrdn

maélvarvtalet ®, . I figur 5 visas en mellan uppvéxlingslinjer SP1-SP3 och nedvéxlingslinjer
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SP4-SP6 placerad méalvarvtalslinje @ illustrerad som en prickad linje. I figuren visas med
pilar hur uppvéaxlingslinjer SP1-SP3 och nedvixlingslinjer SP4-SP6 ér relaterade till
malvarvtalslinjen & . Det innebér att om mélvarvtalslinjen & &ndras (parallellt forskjuts upp
eller ned enligt de streckade pilarna) kommer ocksi motorvarvtalet for véaxlingslinjerna SP1-
SP6 att forskjutas parallellt. Vixlingslinjerna SP1-SP6 kan exempelvis félja fordndringen av
malvarvtalslinjen @ proportionerligt med en skalfaktor, och denna skalfaktor kan vara olika
for upp- respektive nedvixlingslinjer, men ocksd samma for dessa, 1 vilket fall en faststélld
inbordes relation mellan upp- och nedvéxlingspunkterna erhélles. Det dr ocksd mojligt att ha
individuella skalfaktorer fo6r varje enskild véxlingslinje SP1-SP6, d.v.s. att vissa véxlingslinjer
SP1-SP6 dndra sig mer eller mindre &n andra vixlingslinjer SP1-SP6 baserat p4 samma

forindring av malvarvtalslinjen & .

Fordelen med att vaxlingspunkterna foljer gaspedalens 2 rorelser genom styrning av ett
maélvarvtal @, 4r att foraren pé ett intuitivt och enkelt sétt kan pdverka hur motorfordonet 1

uppfor sig. Med begransningen av hur fort vixlingspunkterna tillits dndra sig l16ses problemet
med for frekvent vixling p.g.a. att foraren ror pd gaspedalen 2. Men eftersom system dven kan
verka 1 nimnda andra mod M2 innebér det att snabba gaspedalsrorelser tar bort denna
begrinsning (i ndmnda forsta mod, M1), varfor foraren har mojlighet att sjalv avgora om

motorfordonet 1 ska vixla ofta eller inte genom att reglera hur fort denne rér pa gaspedalen 2.

Vidare avser uppfinningen ett motorfordon 1, sdsom en lastbil eller buss, innefattande

atminstone ett system enligt ovan.

Uppfinningen avser ocksé en metod for styrning av vixlingspunkter baserat pa en gaspedals 2
rorelse. Enligt metoden styrs vixlingspunkterna baserat pd gaspedalens 2 rorelse i en forsta
mod M1, 1 vilken en begransning av forindringen av vixlingspunkter per tidsenhet
astadkommes. Enligt en utforingsform av metoden styrs vixlingspunkter baserat pd derivatan
A for gaspedalens ldge, och i ett utférande av denna utféringsform kan véxlingspunkterna
ocksa styras 1 en andra mod M2 i vilken begriansningen ignoreras. Ndmnda andra mod M2
initieras om derivatan A for gaspedalens 2 lage antar ett virde storre dn ett forsta troskelvirde

A, . Dessutom kan vixlingspunkterna, efter det att de har styrts 1 nimnda andra mod M2,

aterigen styras 1 ndmnda forsta mod M1 om absolutbeloppet av derivatan A for gaspedalens 2
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ldge antar ett mindre vérde én ett andra troskelvirde A, . Metoden enligt denna

utforingsform fungerar darfor enligt tillstdndsdiagrammet i1 figur 4 beskrivet ovan.

Det inses ocksé att metoden och utféringsformer av metoden ovan kan modifieras enligt de

olika utféringsformerna av ett system for styrning av en vixelldda enligt uppfinningen.

Fackmannen inser att en metod f6r styrning en eller flera vixlingspunkter enligt foreliggande
uppfinning dessutom kan implementeras i ett datorprogram, vilket nér det exekveras 1 en dator
astadkommer att datorn utfor metoden. Datorprogrammet ér innefattat i en
datorprogramprodukts datorldsbara medium, varvid ndmnda datorlésbara medium bestér av
ett lampligt minne, sdsom exempelvis: ROM (Read-Only Memory), PROM (Programmable
Read-Only Memory), EPROM (Erasable PROM), Flash-minne, EEPROM (Electrically
Erasable PROM), en harddiskenhet, etc.

Figur 6 visar schematiskt en styrenhet 110 att ingd 1 ett system enligt uppfinningen.
Styrenheten 110 innefattar en berdkningsenhet 111, vilken kan utgdras av visentligen ndgon
lamplig typ av processor eller mikrodator, t.ex. en krets for digital signalbehandling (Digital
Signal Processor, DSP), eller en krets med en forutbestdmd specifik funktion (Application
Specific Integrated Circuit, ASIC). Berdkningsenheten 111 4r forbunden med en, 1
styrenheten 110 anordnad, minnesenhet 112, vilken tillhandahéller berdkningsenheten 111
t.ex. den lagrade programkoden och/eller den lagrade data berdkningsenheten 111 behdver for
att kunna utféra berdkningar. Berdkningsenheten 111 dr &ven anordnad att lagra del- eller

slutresultat av berdkningar i minnesenheten 112.

Vidare ér styrenheten 110 férsedd med anordningar 113, 114, 115, 116 for mottagande
respektive siandande av in- respektive utsignaler. Dessa in- respektive utsignaler kan innehélla
vagformer, pulser, eller andra attribut, vilka av anordningarna 113, 116 foér mottagande av
insignaler kan detekteras som information och kan omvandlas till signaler, vilka kan
behandlas av berdkningsenheten 111. Dessa signaler tillhandahélls sedan berdkningsenheten
111. Anordningarna 114, 115 for sindande av utsignaler dr anordnade att omvandla signaler
erhdllna fran berdkningsenheten 111 for skapande av utsignaler genom att t.ex. modulera

signalerna, vilka kan dverforas till andra delar av systemet for bestdmning av ned- och
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uppvéxlingspunkter. En fackman inser att den ovan ndmnda datorn kan utgéras av

berdkningsenheten 111 och att det ovan ndmnda minnet kan utgdéras av minnesenheten 112.

Var och en av anslutningarna till anordningarna for mottagande respektive sindande av in-
respektive utsignaler kan utgoras av en eller flera av en kabel; en databuss, sdésom en CAN-
buss (Controller Area Network bus), en MOST-buss (Media Orientated Systems Transport),
eller nigon annan busskonfiguration; eller av en tradlds anslutning. Aven anslutningarna 70,
80, 90, 100 i figur 1 kan utgéras av en eller flera av dessa kablar, bussar, eller tradlésa

anslutningar.

Slutligen, foreliggande uppfinning &r inte begransad till de ovan beskrivna utféringsformerna
av uppfinningen utan avser och innefattar alla utféringsformer inom de bifogade sjélvstindiga

kravens skyddsomfang.
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Patentkrav

1. System for styrning av en eller flera vixlingspunkter, innefattande atminstone en
styrenhet (110) inréttad for styrning av en vixellada (20) anordnad i ett motorfordon (1),
vilket motorfordon (1) innefattar en motor (10) forbunden med ndmnda vixellada (20) for

drivning av densamma, varvid nimnda motors (10) motorvarvtal styrs medelst en till nimnda

motor (10) och viixellada (20) kopplad gaspedal (2) vilken kan anta ett flertal ldgen, och en
véxlingspunkt styrs baserat pa nimnda gaspedals (2) rorelse och motsvaras av ett
motorvarvtal vid vilken ndimnda vixelldda (20) dr anordnad att utfora en ned- eller
uppvixling, kinnetecknat av att nimnda system 4r anordnat att verka i en forsta mod (M1) i
vilken ndmnda en eller flera véxlingspunkter styrs baserat p4 nimnda gaspedals (2) rorelse,
varvid ndmnda system vidare &r anordnat att dstadkomma en begransning av foridndringen av

ndmnda en eller flera viaxlingspunkter per tidsenhet.

2. System enligt patentkrav 1, varvid nimnda en eller flera vixlingspunkter 4r

anordnade att styras baserat pa derivatan A for nimnda gaspedals (2) ldge.

3. System enligt patentkrav 1 eller 2, varvid nimnda system vidare 4r anordnat att
verka i en andra mod (M2) i vilken nimnda begrénsning ignoreras, vilken andra mod (M2)
initieras om absolutbeloppet av derivatan A fér ndmnda gaspedals (2) l4ge antar ett virde

storre &n ett forsta troskelviarde A, varvid ndmnda forsta troskelviarde A, ar ett

forutbestamt virde eller ett i realtid berdknat virde.

4. System enligt patentkrav 3, varvid ndimnda system vidare 4r anordnat att aterga

till ndmnda forsta mod (M1) efter att ha verkat i nimnda andra mod (M2).

5. System enligt patentkrav 4, varvid ndmnda system atergar till ndmnda forsta
mod (M1) frdn ndmnda andra mod (M2) om absolutbeloppet av derivatan A for ndimnda

gaspedals (2) ldge antar ett mindre vérde &n ett andra troskelvédrde A,,, vilket andra

troskelvdrde A,, &r ett forutbestamt vérde eller ett i realtid berdknat virde.
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6. System enligt ndgot av foregdende patentkrav, varvid ndmnda begrinsning

astadkommes medelst ett 1dgpassfilter och/eller en méangdstegsbegrénsare.

7. System enligt ndgot av féregéende patentkrav, varvid nimnda begrinsning

definieras som motorvarvtal per sekund, och 4r av storleksordningen 1-500 rpm/s.

8. System enligt ndgot av féregdende patentkrav, varvid storleksordningen for

nidmnda begrénsning kan varieras dynamiskt.

9. System enligt nagot av féregéende patentkrav, varvid nimnda gaspedal (2)

dessutom &r anordnad att styra ett malvarvtal @, , vilket 4r ett efterstridvat motorvarvtal for

ndmnda motor (10).

10. System enligt ndgot av féregdende patentkrav, varvid nimnda vixellada (20) 4r
en automatvixellada eller en automatiserad manuell viaxelldda innefattande ett flertal vixlar,

och nimnda motorfordon (1) 4r nagot tillhérande gruppen innefattande: lastbil och buss.

11. Motorfordon (1), sdsom en lastbil eller buss, innefattande &tminstone ett system

enligt nagot av patentkrav 1-10.

12. Metod for styrning av en eller flera vaxlingspunkter f6r en vixellada (20)
anordnad i ett motorfordon (1) innefattande en motor (10) férbunden med nimnda vixellada
(20) for drivning av densamma, varvid motorvarvtalet for ndimnda motor (10) styrs medelst en
till ndmnda motor (10) och vixelldda (20) kopplad gaspedal (2) vilken kan anta ett flertal
lagen, och ndmnda en eller flera vixlingspunkter styrs baserat pa nimnda gaspedals (2)
rorelse och motsvaras av ett motorvarvtal vid vilken ndmnda vixellada (20) &r anordnad att
utfora en ned- eller uppvixling, kiinnetecknad av att styra nimnda en eller flera
véaxlingspunkter baserat pa nimnda gaspedals (2) rorelse i en forsta mod (M1), varvid en
begransning av férandringen av nimnda en eller flera véxlingspunkter per tidsenhet

astadkommes.
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13. Metod enligt patentkrav +112, varvid ndmnda en eller flera véxlingspunkter

styrs baserat pa derivatan A for ndimnda gaspedals (2) lage.

14. Metod enligt patentkrav 12 eller 13, varvid ndmnda en eller flera
véxlingspunkter vidare kan styras i en andra mod (M2) i vilken nimnda begrinsning
ignoreras, varvid ndmnda andra mod (M2) initieras om absolutbeloppet av derivatan A for

ndmnda gaspedals (2) ldge antar ett vérde storre &n ett forsta troskelvirde A,,, varvid nimnda

forsta troskelvarde A, ar ett forutbestdmt vérde eller ett i realtid berdknat vérde.

15. Metod enligt patentkrav 14, varvid nimnda en eller flera vixlingspunkter styrs i
ndmnda forsta mod (M1) efter att ha styrts i nimnda andra mod (M2) om absolutbeloppet av
derivatan A f6r nimnda gaspedals (2) ldge antar ett mindre virde 4n ett andra tréskelvirde

A;, , vilket andra troskelvdrde A, &r ett forutbestdmt vérde eller ett i realtid berdknat virde.

16. Datorprogram innefattande programkod, vilket nir nimnda programkod
exekveras i en dator dstadkommer att ndmnda dator utfér metoden enligt négot av patentkrav

12-15.

17. Datorprogramprodukt innefattande ett datorlasbart medium och ett datorprogram
enligt patentkrav 16, varvid ndmnda datorprogram #r innefattat i ndimnda datorldsbara
medium tillhérande ndgot ur gruppen innefattande: ROM (Read-Only Memory), PROM
(Programmable ROM), EPROM (Erasable PROM), Flash-minne, EEPROM (Electrically
EPROM) och harddiskenhet.
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