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DESCRIZIONE

SFONDO DELL " INVENZIONE

Campo dell "Invenzione

l.a presente invenrcione i riferisce ad un
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procedimento per regolare 1'altezza di una
motacicielia. Il procedimento ¢ ulilizwalo ner

controllare il funzionamento di un  alluators i
Aaccordo Con irmformazioni relative alla wvelociti
della molocicletta ed & provvisto di un mezzo  di
variaricne dell'alterza della motocicletbta per
aumentare e diminuire ]l 'altezza della motocicletta
in acrorde con il furnzionamenio dell atiuvatore.

Deserizione della tacnica anteriore

Hono note tecniche tradizieopali ner  variare

L'altezsa di una moltociciella in acoordo Con la
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valocitd della molocicletta, come descriflio nel

treveltto giapponese nubblicato n. H3164639 e nella

pubblicaziane di brevetlo giapponese n. HZ-37%33.

Con  le teeniche tradiziernalti, 1 alterza della
motocicletta pub essere aumentala o diminuita in
aceords ron informarziont fiscse prestabilite relaltive
alla wvelocitd della motociclelta. Mel casn di  una
Irusra diminuzione di velocita della motocicletta
con  le informazioni relative alla velacitéd della
motociclelta prestiabilite ad un valore fissn
relativamente basso, la motocicletta pud arrestarsi
prima che la sua altezza sia completamente diminuila
s causa di oun  riltarde oaperativo della Tecnica
generate dal tempo di rampionamento di un senscre di
valacit, dal tempo di attuazioaeg richieston
diall ' unitd elettronica di centrolleo e d4al tempo i
funzionamento richiesto dall atluatore. Prendendo in
considerazione gquesio  proklema, le informazioni
retative alla velocitd della motocicletta  poscono
pssere presbtabilite ad un valore fieso relalivamente
zito. In questo ceso la motocicletta & mantenuta ad
una alterza ridetta all avviamento al valere a cud
i Lrove, fino a quands non si raggiuange  una
veloritd elevata della metocicletta, per cui il

condurente non avvertle una confortevolezva di guida.
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SOMMARIO E SCOPI DELL “INVENZIONE

La presenle invenzione affronta it problemi che
5 i incantranag nello stato altuale della tTecnica.
Costituisre uno scepo della presente invenzione
realizrare una lecnica per regolare 1'altezrma di una
metnricletta che possa impedire che si verifichi un
ritardo operativa gquando si arresla la motocicletia
con una brusca diminuzione di wvelocita., L altezza ad

un valare elevalo & ottenuta rapidamenie 2l moamenlo

dell "avviamento della moltorcicieltla.

Par raggiungere lo sC0pn precedentemenle
descritlio, la presente idinvenzione prevede I8y
procedimento per regaolare l'altezza di una

motecicletta preovvista di un mezre di  variazione
dell ‘altezra della moltocicletia per aumentare @
diminuire 1'altlerza della motoricletta in arcordo
con i1 funzionamento 41 un attuatere controllato in
accordo eon informazioni  relative alla velecila
della motoecicletta. 11 procedimento comprende  un
LEimo elaemento di inforrazione i veluoclla
prestabilita  che & prestabilito per inlziare il
furzionamento dell attuatore per aumentare 1 'allezza
della motocicletta. Un secnndn elemento di
informazione dJi wveloritd prestakilita differente

dalla prima informazione di velocita prestabilita @&
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prestabkilito per iniziare il funzionamento
dell "attuatore per diminuire 1'alterza della

moltocicletta,

Ottre =alla configurazione dall’invenziaone, il
primo  ed 11 secondo elemento di  informazione  di
velocita prestahilita sono variati in accordo  con
infaormazioni relative & valori di allezza della
motocicletta.

Ultre alla configuraziane dell invenzione, gli
elementi di informazicne di  wvelocita prestabilita
sono variati in artcordo con un modo di  variazione
della wvelocitd della motocicletta per variare la
valacita della motecicletta.

Oltre alla configurazicne dell invenzione, un
elemento  di informazione d4i  velocita prestabilita
her  variare l'altezza della motocicletta & wvariato
in accordo con la rapiditad di variazione di velooiti
della motoriclelta.

Oltre alla configurarione dell  invenzinone, la
rapiditi di variazione di velpecitla della
motocicletta & controllata per verificare e 4] £1410)
valore & normale o aneormale & 1 allezra della
motocicletla & variata in accordo coan  la velnecith

della metocicletta se si trova che la rapidila di

-

variaziong & anormale.
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Ditre alls configurazione dell invenzione, La

velecitsd di funrionamento dell attuatore & wvariala
in arenrdo con la rapiditi di variazione di velociti
della motocicleitas

Oitre alla configurazione dell’invenzinne, 1
merzi di variazione dell 'altezza della motocicleila
spno suppertati de un  telesie del <corpo della
motocicletta im modo che i mezzi di  variazione
dell altezz della molocicletta possano aescillars.

Melle stesso tempo 1 invenzione utilizza anche,

nltre allattuatore, un hrarcio di leva
dell ‘ammeortiszalore montato Lra una unita

ammortizzatrice ed un cinematismo disposto tra il

telaio del corpo della motocicletta ed un braccio

ascillante che supporta una ruota posteriove in modo

da permettere che la ruoia nosteriore runti
liberamente, in Cul i1 hraccia di leva
dell Tammartizzatore pud BERANE fatto cscijlare

dall ‘attuatore in moda da variare un rapporto di
Tewa del cinematisme tra una posizione di  granda
alterza della motocicletta ed una posizione  di
alterza ricdotta della moteocicleblla attraverso un
punto di  variazinne, punto tra la posizione  di
arande zlterza della motociclelta e la posiziens di

altezza ridotta della molociclelta per conbrarre
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1 unita ammartizzatrice nella massima misura
possibile.

Inoltre, in accords con la presente invenzione,
quanda 1'a2itualere & arzionato per ridurre 1'altezze
della motocicletta durante una decelerazione, 1la
velocita di funzionamento dell attuwatore & ridotta
durante un periodo tra une posizione oaperativa
designata ed ura posizione di alterza ridetta della
motocicletta, gstremill infaeriore del campo
cperativo dei mezzi di variazione dell alterza della
matocicletta, a valori infariori alle velocita di
rotazione dell "attuatore decelerétm durante un
perinda  tra una pasiziene di grands  allezza della
maelocicletta, estremita superiore del CAMpo
aoperalive dei mezri di variazione dell 'altezra della
motecicletta, e la posizione orerativa designata che

& prefissata 1lra la posizione di altesza ridotta

della motocicletta e la posiznione di grande altezza

della mototicletla. .

Un uwlteriore amhbito di applticabilitd della

Fresente invenzione risulterad evidente dal la

descrizignse dettangliata fornita nal seguito.

Tuttavia si deve comprendere che la descrizione
dettagliata e gli esempl specifici, anche se

indicano forme di altuazione preferite
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dell "invenzione, sono foarniti snlitants a titolo
illustrative, poiche diverse varianti e modifiche
rientranti nello spirito a nell ‘ambito
dell "invenzione risulieranno evidenti per 1 tecnici
del ramo da guesta descrizione detiagliata.
BREVE DESCRIZIONE DEI DISEGNI

La presente invenrione sard compresa  in  modo
pitdt completo dalla descrizione dettagliata fornita
nel <seguilo e dai diseqgni annessi che sono formnili
soltante & titolo illustreativo, e guindi non sono
limitativi della presente invenzione, e nei gquali:

la figura 1 rappresenta un diagramma che mostra
una vista laterale di una prima forma di attuarzione
di una molociclettay

la figura 2 rappresenta un diagramma che mostea

]

une sezione lrasversale della motocicletta lungo una
tinea £-2 vriportala nella figuera 4, 11 ayale
diagramma mostra una vista lalterale in serzione
verticale della motociclelita t1llustirata n#llé figura
1 avente l'altezra diminuila ad un valare hasso  ed
avente i  componenli principali rappresentati in

scala ingranditas

la figura 2 rappresenta un diagramms

corrispondente alla figura 2, Lranne per il  fatto

che l " altezza della molocicletta & aumentala ad T

8
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valore elevato:

la figura 4 rappresenta un diagramma in sezipne
Lrasversale lunge una linea 4—4% riporitata nells
figqura 2:

1 figura 5 rappresenta un diagramma in sezione
lrasversale Jungo una linea 5-5 riportata nella
figura 4;

la figura & rappresenia un diagramma che mostra
la configurazione di una unita sletlronica di
conitrollo;

la figura 7 rappresenta un diagramma di flusso
di  una procedura d4i controllo adottata dall ‘unita
eletlronica di controllo:

la figura 8 rappresenta un diagrammna che moshera
variazioni di alterzza della motocicletta in atrordn
con  la modalitia di variezione di velocitd della

motocicietla durante una dercelerarsiane;

la figura 9 rapprezernta un diagrammna che mostra
variazioni di altevza della motocicletts in acrordn
con la modalita di variazione di velocild della
molociclella durante una arcelerazione;

Ia figura 10 rappressenta un diagramma di flusseo
di  parte di una procedura di contreolla adottata da

ara seconda forma di attuazione:

la figura 11 rappresents un diagramma di flussc

SACOBACCI & PERAR S.r.f
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della parle restante della procedura di controlln
adattata da una seconda forma di attuaziorer

la  Figura 12 rappresenta un diagramma che
mostra una Mappa prestabilita di velocita
prestabilite di inizio di regnlazione di altezza in
base all ' acrelerazione e alla deceleraziaone;

la figura 13 vrappresenta un diagramma che
moslra variazioni Ji allerza della motocicletia per
una brusca-actalerazinne ¢ decelerazione;

la figura 14 rappresenta un diagramma che
moslra variazioni di altezza della motocicletta per
ura arcelerazione e decelerazione graduales

la figura 1% rappresente un diagramma che
mostlra ura porzione  semnlificata  dei mezzi di
variazione dell 'altevza dells molocicletta, i1l quale
diagramma & utilizzelo per spiegare una terza forma
di attuazione:

la Figura 14 rappresenta  un  diagramma che
mostra  la wvelecitd angolare di un khreccin  di leva
idell "ammortizzataore:

la figura 17 rappreserta  un diagramma che
maslra la  configurazione di una quarta forma di
attuvazione comprendente  una unitd eletlronica di
controllos

la figura 18 rappresenta un dizagramma di flussso

10
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di  wna procedura di ceontrollo adotitata Jdail ' unita

alettranica di controllo;y
la +Fivgura 19 rappresenlta un ddiagramma che

mastra una maprsa Wi accelerazione;

la figura 20 rappresenta un diagramma che

mostra una mappa di decelerazionas

la figura 21 rappreserta un diagramma che

mostre une mappa di posizioni aperative designate; e

la figura 22 rappresenta un diagramma che

mostra variazioni di altezza della motocicletta con

variazioni di velocita della motocicletta.

DESCRIZIONE DETTAGL IATA

DELLE FORME DI ATTUAZIONE PREFERITE

La presenle invenzione risullerd evidenle dalla

descrizione dettagliata sesguente di farme di

attuazione preferite con riferimentes ai diagrammi

annessi .

e

Una runta anteriore We & sospesa sulla parte

anteriare di un  telaio 10 del Corpo della

motocincleltta atitraverso un

dispositivo di

sospensione della rucle anteriore 11 come illustrato

nella Ffigura 1. Inaltre wuna ructa posteriore Wy @&

sospesa  sulla  parte nosteriore del telaio 10 del

corpo  della motosicleltta atlraverso un dispositive

di sospensione della rucla peelericre 1% insieme comn

1
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motore

un  gruppo molopropulsore 12 comprendente un

un serbatoin di carburante 13,

ed una Lrasmissione,

una sella 14 ed altri componenti. Il mote dal gruppo

motaopropulscre 12 & trasferito alla runta posteriore

Wr atlraverso un mezzo di trasferimento di moto &
che comprende, tra gli altri componenti, una catena
un cavalletto laterale 17 &

ad anello. Innitre

montato sulla porzione inferiore sinistra del telaio

10 del corpo della motociclietta in modo che il
cavalletto laterals 17 possa essere saollevata dal

piede di una persona.

Con vrifermento alle figure Z e 3, la parte

snspensione della runta

anteriore del disnositive di

posteriore 15 & suppertala dal telaio 10 del cotpn

della moptocicletta altraversn un asse d i
artirolaziove 8 in modo che il dispeositiveo i
15 pPOSSA

sosamensione della runta  posteriore
sospensione della ructa

oscillare. 11 dispositive di

posteriore 15 & anche provvisto di un fraccio
oscillante 19, un civematismo 20 ed una unita
ammortizralrice 24. Y1 braceio ascillante 19 &
utilizzato per suppertare la ruota posteriore Wp in

mode che 1a rueota posteriore Wp prssa  ruotare
cinematismo Z0 & diepostn tra il

likberamente. I1

della motocicletta e la parte

Ltelaio 10 del corpn

12
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inferiore del braccio oscillante 19. L'unita
ammortizzalrice 21 & disposta tra il telaio 10 del
carpe  della molocicletta ed il cinematismo 20. 1I1
cinematismo 20 comprende un brarccio di leva 23 »d
un‘asta dellammortizzatare 24%. La parte anteriore

del brarcio di leva 23 @& unita al telaio 10 del

1]

corpo  della motocicletta attraversa un azse di

giunzions 22 in modo che il braccio di leva 23 posca

oscillare varssy 1"altog e verse il basso. Una
estremitd dell asta 24 dell ‘ammeortizzatore & unita
alla parte posteriore del braccino di leva 23 in modo

che l'asta 24 dell ammortizzatore possa  ruptare

intorno ad una linea parallela all'asse di giunziaone

zZa. L'altra eshremita dell "asta 24

dell  ammortizzatore & unita alla parie infericre del

bBracecio ostillante 19 attraverso un altro Asse cli

Jgiunzione 25 in modo che 1'asta 24

dell "ammortizzatore FRssa ructare. Lunita

ammorlizratrice 21 comprende un ammortizzatore 24 ed

una molla elicoidale E7. L'estremita superiore

deellammortizzatore 24 & unita al telaio 10 del

corpo  della metoricletta. La molla elicoidale &7 &

dispasta tra le estremita sunerinre ed inferiore

dell "ammortirzatore 25. L'estremita inferiore

dell ammortizratore 26 & unita al cinamatismo 20.

13
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Con i1 dispositive di sospensione della runta
ponsteriore 13 avente tale configurazione, variandao
il punto di giunziaone dell’'unitd ammortizzatrice 249
cen il cinematismo 21, & possibile variare la
distanza tra 1’asse di articolazione 18 ed i1 punto
di  azione dell’unitd ammortizzatrice 21 contro il
cinemaltismn 21, ossia il cosiddetto rapparto di
leva, rermeliends di  variare l'altezra della
motacicletla. Un mezzo 23 di variazione dell‘altezza
della metocicletta per variare 1'altezza della
motocicletta comprende una unita di comands 29, una

unitd operativa 30 per variare il rapporto di  Jeva

del cinematismo 20 ed wuna coppia di  cavi di
trasmissione 31 e 32. Lunita di comando 29

comprende un motore 3% che funge da attuatore.

Come illustrato nelle figure 2 e 2, 1 'unita di

comande 29 & suppnrialta saldamente da una staffa 33

che & fissata al telaio 10 del corpo della

maotlocicletia sspra il braccio oscillante 19. Come &

illustrato nella figura 4, 1 unitd di comando 29

comprende 11 motore 3%, un treno di ingranagai 3646 ed

una pulegiia condubtlrice 37. Il motore 3% & Ffissato

in un involucro 34 in modo che il motore 35 possa

rustare liberamente nei due versi novrmale e

inverso, Liinvatlucro 34 & fissato saldamente alla

14

—a



staffa 33. Il treno di ingranaggi 2346 & ricevuto

nell’involucro 24. I1 lato di ingresso del treno di

ingranaggi 34 & unito a2l motore 35. La puleggia

condullrice 37 & unita al lato di uscita del treno

di ingranaggi 36 e suppartata dall involucro 34 in

modo che la puleggia conduttrice possa ruotare

liberamente all ‘interno dell involucro 34,

I cavi 31 & 32 cono avvolti intorno alla

puleggia conduttrice 37 in direziani opposte 1l'uno
all’altro. Le estremita dei due cavi 31 e 32 sone in
impegno con, @ fissate alla puleggia conduttrice 7.

Come illustrato nella ?igura =, l'unita  di

azionamanto 30 comprends un braccio di leva

dell "ammoriizzatore 39, un asse retante 40, un

setlore dentato 41, un  asse condatlto 42, una

puleggia  condelta 43 ed una ruota dentata 44 in

impegno  can il sellore dentato 41. L 'estremita del

braccio di leva dell ammortizzalere 3% @ unita

2ll’estremilad  inferiore dell unitd ammortizratrice

21, pEsia all’estremita inferiore
dell  ammortizratore 24, atiraverso un asse di
giunzione 38, L asze Folante . 40 fissatlo
all'estremila di base del hraccin di leva
dell "ammortizzatore 3% ha una linea centrale

parallela all 'asse di giunzione 38. Il settore

15
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dentato 41 & dispesto ad una prima estramita

dell ‘asse rotante 40. L'asse condotto 42 ha una
linea centrale parallela 2ll’'asse rotante 40. La
puleggia condetta 43 @ disposta ad una prima
estremita dell’asse condatlo 42, menlre la ruola
dentata 44 & disposta all 'altra estremita dell’ 'asse

candotto 42.

Ad una prima estremitla dell ‘asta 24

dell ‘ammortizzalore, & gprevista una coppia di
risalti cilindrici 2%4a in posizioni separate 1 una
dall'altra da un giceco nella direzione della linea

cantrale dei risalti Z4a. i risalti 24a S0R0

ricevuti in un cilindro 23a disposto sul braccio di
leva 23. Cuscinelli 45 sono insesriti come interfacce
tra 1 due risalti Z4a ed il cilindro 23a. Inoltre
I'asse rolante 40 passa co=sssialmente attraverso i
dug  risalti 24a. Cuscinellti 46 seno inseriti come
interfacce 1tra it due risalli 242 e 1 'asse roltante

40, L'estremita  di base del brarcie di leva

dell  ammortizzatore 39 & saldamente in impegna con

1 asse rotante 40 alitraverso una dentellatura 47 tra

i risalti 24a3. Un cuscinetto 48 & inserilp come

interfaccia Lra 1'eslremita del braccio di leva
dell "ammortizzatore 39 e l'assa di giunzione 38

collegato all ' estremité inferiore dell "unita

14
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ammortisrzatrice 2.

Un invalusro 4% & unito al braccio di leva 273
in mode da coprire una prima estremild dell ‘asse
roltante 40. L asse condotto 42 & suproriato

dall’involucro 49 e dal hracrio di leva 2 in modo
the 1l'asse condotio 42 possa vuotare liberamente. I
cavi i trasmissione 31 e 32 sono avvolti intarmno
alla puleggia condotle 43 disposta ad  une prima
estremiti dell "asse condotto 42 in direrioni oppaste
1'uno  2all’altre per trasferire il moto di wuscita

dall unita di comando 29. L& altre estremita dei due
cavi di trasmissione 31 e 32 sono in impegno con, e
fissale alla pulegoia condotta 43.

Gon 1 mezzi di variazione dell’altezza della
motocicletta 28 aventi tale configurazione, il
braccio di leva dell ' ammortizralaore 237 pub  essare

faztto ruotare entro un campo tipico di 40G° tra una
prrimes Fosizione cnn una altezza ridolta della
matocicletta illustrata nella figqura 2, ed una
spconda  posizione  con una grande aliezza della
metociclella illustrata nella figura 3. 8i deve
notare che la prima e 12 seconds posiziane  sono
anche indirate nel sequitn come posizione di altezza
ridottia della motocicletta e posizione di grande

altezs della motocicletta, rispettivamente. In

17



altre parole, gquando it bracein di leva

dell'ammortizzatore 39 & fatto ructare nella prima

pasiziane, il braccie oscillante 19 & fatto

nscillare wvereo 1'alto, diminuendo 1'alterra della

matocicleltta, Quandn il braccno di leva

dell "ammortizzatore 3% & fatte ruotare nella seconda

posizione, d'altra parte, il hracciao oscillante 19 &

fatto oscillare verso il basso, aumerntando 1'alterza

della motocicletta.

Quando i1l carico sostenutao dalla ruota
prosteriore Wp diminuisce in una condizione di
allezza ridotta della motocicletta (o in una

pesizione i alltezza ridetta della motoricletta) a
causa ad esempio del faltlo che il coanducente scende
dalla sella 14, i1 telaioc 10 del ctoerpo della
motocicletia e la sella 14 si innalzano a causa di

una forza di  reazione generatla dall ‘unita

ammortizzalrice 21. Allo scopo di impedire 1’aumento

drll ‘altezza del telaio 10 del carpo della

motocicletta e della sella 14 sapra la superficie

della strada, un cavo secondario 51 con ura sua

estremila collegata alla staffz 32 fissata al telaio

10 del corpo della motocicletta, & avvolto intorno,

ed unito alla puleggia condntta 42,

Inocltre, allo scopo  di stabilizvare il

18



funsionamento dJdel cinematismo 20 con il bracrio i
leva dell 'ammortizzatore 39 disposto nella posizione
di altezz ridotta della motocicletta illustrata

nella figura 2 e stahilivzare il funzionamenta del
cinematismp 20 con 11 Fraceio i leva
dell ammortizzatore 39 disnosto nella posizione di
grande allevwza della molocicletta illustrata nella
figura 2, arresti 52 e 53 STNO previsti
rispettivamente sul braccio di leva 23 e sull ‘asta
24 dellammortizzatore. |.’arresto S2 arresta il
braceio di leva dell ammortizratore 39 quando il
brarccio di leva dell "ammortlizzatore 37 &
dispostv nella posizione di altezra ridotta della
motocicletia mentre 1l arresto 53 arresta il bracecin
di leva dell 'ammertizzatore 39 gquando il brarcio  di
lava dell ‘ammortizzatore 39 & disposty nella
rosizione  di grande asltezza della motocicletfas,
Inalire, nel campo di rotazione del braccio di leva
dell "ammertizzalere 39 determinato dagli arresti 52
e 33, un angalo farmalec dalla linea centrale
dell unitd ammortizratrice &1 e dalla iinea centrale
del  braccie di leva dell’ammortirzatore 29 non
supera  mai  1B0°  in  tulta la regione di  rorsa

dell unitd ammortizzatrice 21. Come risultato 1a

forma del cinematismo 20 ron varia.
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La regolazione dell alterza della motociclettia

mediante i mezzi 28 di variazione dell’altexra della

il

&

motocicletla illustirati nella figura &, o0ssi

funzionamento dal motore 3%, & conirollato da wuna
unitad elettronica di controlle (ECU) 5&4. L unita
elettronica di controllo 5& riceve un segnale di
rilevezione generato da un sensore di velocitd della
motocicletta 54 oltre ad una posizione di rotavione
TH dell’asse rotante 40, ossia una pocsizione di
rotazione del braccio di leva dell ‘ammortizratore 39
che & rilevata da un rpetenziometro ™5 montato
nell’involucro 49 in una posizione esposta rispelto

ad una estremitd dell asse retante 40.

L'unita elettronica di controllo %46 camprende
un messo 57 di calcoloe di velocita della
molocicletta per ricavare la wvelocitd Y della
motocicletta dal segnale di rilevazione generato dal
sensore di velocita della motacicletta 54, un mezza

58  di controlle di posizione del cinemalbismo per
controllare i1 funzionamenlo del motore 35 sulla
bace della velocitd V e della posiziene di rotazione
TH ed un mezzo di rilevazione di angrmalita 59 per

delerminare B E 1l funzionamento dei wmezzi 2E  Ai

variazione dell'altezza della motocicletta & normale

e interrompere il controllo del funzionamento del
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motore 33 da parte dei mezzi 538 di  controlleo di
pasiziane del cinematismo nel caso di rilevazione di
anormalita, ollre a visualizwvare 1'ancrmalita  per
mezzo di un indicatore &0. I mezzi di rilevazione

i anermalitad 5% rilevano una anormalita per

confronto di un sggnale agenerato dai mezzi 38 di

controllo di  pesizione del cinematismo  con la

posizione di rotazionme TH generata dal potenziomelrao

55 e, rello stesso tempo, rilevano anche una

anormalita utilizzandn un wvalore di rilevarvione

generale dal sensore di velocitd della motociclettila
S,
NMei mezzi 58 di controlle di posizione del

cinematismo utilizzati dall'unita eletltronica i

controllo 546 con tale configurazione, & impostata

una preacedura di conirello illusirata nella figura 7

per controllare 11 funzionamenio dei mezzi 28 di

variazione dell’'altezza della motocicletta. In una

prima faase S1 della procedura di cantrollo

illustrata mnella figura 7, urma velpcitd attuale

caleolata della molacicletta YV generala dai mewzi

57 di calcnlo di velocitad deila motocicletta e il

valore atiuale rilevato THAR generato dal

potenziometro 55, VETIZONO lettli. I1 flusso di

cantraolle procede quindi ad una secoanda fase S22  per

21



esaminare se il wvalore presente calcolateo Wy &
minore oppure no di un primo dato prestabilite di
velacita della motocicletta V1 (Vy < VD). Il primo

dato prestabilito di velocitad della motocicletta V1

¢ sostanzialmente un dato utilizzalo per sganciare
un‘operazione di variazione dell’altezza della
motocicletta wverso un valore ridotto durante una
decelerazione della mpltocicletta. 11 dato di
velocita di  sgancieo V1 della motocicletta &

prestahilito ad un valore relativamenlte elevalo.

Se i trova Vp < V1 nella fase &2, il flusso di
controllo prosegue cun una terza fase BS3. Be si
trova Vp & Y1 nella szcond2 fase 82, d'allra parle,
il Fflusso di controllo procede ad una decima fase
510. Nella terza fase 53, una wvelocila calcolala
precedente WVp-1 della motocicletia & confroniala
con il primo deto prestabilito di velocita VA per
gcaminare ge il primo valore supera i1l secondo (V-4
V1Y, Se si trova Vpeq * V1 nella lerza fase 53, il
flusen di cormtrnllo prosegue con una guarta fase 54,
Se si Lrova Vp-q 2 V1 nella terzae fase 53, d'allra

parte, i1 flussu di contrallo procede ad una ottava

Fase SB8.
Nella quarta fase 84, 11 wvalore presente
rilevato THny dwenerato dal potenziometlro 55 &



tonfrontato con un valore di comando di abbassamento

THd per delerminare se il primo & uguale al sseconda
oppure wvo. Se si trova che il primo nen & uguale al
sgcondo nella quarte fase S4, il flusso di coantrollo

prosegue  con una gquinta fase 85 per elaborare 1l

valore di comandeo di abbassamento THd utilizzande

l1'elaboraziovne PID. 11 flusso di controlle prosegue

quindi con una sesta fase S& par generare un sagnale
di romando per il motare 35. Se si trova che THn &

uquale a THd (THLR = THd) nella guarta fasa Sé4,

d'altra parte, il flusso di controllo procede con

ura sellima fase 57 interrompendo i1  Ffunzionamento

del molore 3%5. Quindi il flusso di controllo

presegue con la sesta fase 56.

Come precedentemente descritto, quands si trova

V-1 & W1 nella terza fase &3, 11 flussn di

controllo prosegue con un‘ottava fasze S8 per

determinare se la velocitad precedente calcolata V-1

supera oppure no un secondo dale prestabilite  Ai

velocith della motocicletta V2 (Vo4 = V2), I1

zecondo dato prestabilito di velocita della

molocicletta V2 & sostanzialmenie un dato wutilizzato

me sganciare urn‘operazione di variazione
dellaltesza della motocicletls verss un valore

gramie dorante urna acrelerazione della moltocicletta.

23

[ ——



Il dato di wvelocita di sgancio V2 della moltociclettla
@ prestabilito ad un valore minoare del primo data
prestabilito di ve;ocité della metocicletta V1.

Se 83 lrova che Vpeq @ maggiore di V2 (Vp-q
vZ) nell’ottava fase 88, il flusso di controlln

procede verso una nona fase 39 per delerminare se

una veloncila attuale calcolala della motocicletta Vg,

& maqgiore oppure no del secondo dato prestakilito
di wvelocita della molocicletta V2 (v, > V2). Be si
trova che V& maggiore di V2 (Vg > V2) nella nona
fase 89, il {flusso di controllo procede con  la
quarta fase S4. Se si trova che YV, & minere o uguale

a V2 (Vg 2 V2) nella nona faszse 8%, d'altra parte, il

flusso di controllo procede dalla nana faze $9 alla

decima fase 510. Mella decima fase 510, il valore

presente rilevato TH, generatle de=l polenziometvo 5%

& confrontats con  un  valare di comando o

sollevamento THu per determinare se il primo &

uguale a1 secondn oppure nu. Se i trova che 1l

prime non e uguale al seconde nella decima fase 810,

il flusso di coantrolle prosegua con una quinta fase

55 per elaborare il valore di COmandn i

sallevamento THu utilivzando 1 elaborazione PID. Se

si  lrova che THp & uguale a THu (THy = THu) nella

decima fase 8510, d’altra parte, il Fflusso o

24

L



[H

controllo procede con la settime fase S7.

In acrcordn con la procedura di controllo
precedentemente descritls, l17altezza della
motocicletta pud essere regolata in una di auattro
modalita cli variazione di velocita della
motocicletta da ™MODO 1 & ™dODO 4 quandn 1a

motociclelta & decelerata come i1llustrato nella

figura B. Nel MODO 1, la motocicletta & decelerata

con  la veloeilta V della motocicleita ridotta da un

valore magqiore del primo datno prestabilito di

valoeitd della motociclelta V1 ad una condiziorne di
arresto. Mel MODO 2, la velocita V- della
motociclelia & dapprima ridotta da  un valore
maggiore del prime dato prestabilito i velocita
della motocicletta Y1 ad un valore minore del
secundo dato presltabilito di velorits della
matocicletta Y2 prima di essere riportala finalmente
ad un valurg magaiore del primo dato prestabilito di
velocita della motocicletta V1. Nel MODD 3, 1la
velociltla MV della molocicletta & dépprima ridotta  da
urr valore maggiore del primo datn prestabilito  di
velocita dells moltocicletia Y1 ad un valore minore
del seconds dato prestabilito di velogita della
motociclelta W2, e quindi aumeniata ad un valore

maggiore del secondo dalo prestabilito di velocith



della motociclelia V2 e mantenula in una coandizione
sopra il secondo dato prestabilite di velpeitd della
motocicletta VZ per un certo tempo prima di essere

Finalmente riportata ad un valore minore del seconde

dato prestabilito di velacita della motacicletla Ya.

Mel MODD 4, 1a velpeitad VvV della motocicletta @

ridntta inizialmente da un valare maggiore del primo

date prestabilito i velocita della motocicletta 1

ad un valore minore del primo dato prestabilito di

velocitd della moteciclatia Vi1 ma magaiore del

secondo datlao prestahilite di velocita della

motocicletta Y2 prima di essere finalmente riportata

ad un valore maggiore del prima dato prestabilito cli

velpcita della motocicletta Wi1. NMel MOono i, il
funzionamenta del motarsa 34 per diminuire Iraltezza
della motocicletta e iniziato appena la yelocita ¥

della motocictetla divenla minore del primo dalo

prestabilito i velocita della moteociclatta Vi Ik

soonndn dato prestabilito di vaelocila della

metocicleltlia  VE nen funziona come dato i yelocila

della motociclelta per gganciareg un funzionamento

verse una alterza ridolta della motociclaetta anche

quando 1& velnocita v della motocicletta divenla

minore del secendo dato prestabilito i velocita

della motocicletta V2  poiche l'allezza della



M

mateciclelta @& gi2 stata ridotta. In moda molto

simile al MODO 1, nel MOpG 2, il funzionamento
dal motaore 33 per diminuire l'altezza della
metocicletta @ iniziato appena la velocita vV della

mataocicletta diventa minore del peimo dato

prestabilito di  velocitad della melocicletta V1.

’

Tuttavia in seguita il funzionamento del motore 235

ner aumenlare 1'alterza della motocicletta &

inizialo appene la velocita della motocicletta
diventa maggiore del secondo dato prestabilite di
velocild della motocicletta V2. I1 secondo dato
prestabilite di velocita della motocicietta V1  non
funziana come dato di velocita della molocicletta
rer  sganciare un funzicnamento versp ura  grande
altezra della motocicletta annohe quandﬁ la wvelocita

V della motocicletta diventa maggiore dal primo dato

prestabilito di  velocita della molocicletta Yl

poiche 1'saltezza della motocicletta & gia stata

aumentata. In modo molto simile al MODO 1, nel MO0

g, il funrionamento del motore 23 mer  diminuire

1'altezza della motocicletta # iniziato aprena 1a

velocitd YV della molocicletta diventa minore del

[pE imo dato prestabilito di velacitd della

motocicletla V1. Aralogamente il secondo dato

Freslabilito di velocita dells matocicletta Y2 non
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funziona come dato di velocita della motocicletta
per sganciare oun funzienamento verse una alterza
ridotta della motocicletta anche quandno la velocita
Y della metocicletta diventa mivwore del secondo dato

prestabilito di wvelocitd della motocicletta vz

poiché 1'altezza della moltocicletta & alleora Jid

stala ridntta. Tultavia in seguito il funrionamento

del metore 3% per aumentare l'altezza della

motocicletla & iniziato appena la velocitid V della

metocicletta diverta maggicre del secondo dato

prestabilito di velocitd della motocicletta V2.

Quando la wvelecitd ¥V della meotecicletta diventa

nuovaments minore del secondo dato prestahilite di

velocita della motocicletta v, il =econdo dato

prestabilito d4i wvelocitd della motocicletta vz

funziona cra come dato i velocitd della

matlocicletta per sgenciare un funzicnamenta versn

una altlezza ridotta della motocicletta, arzionando il

motore 33 in mado da diminuwire 1'alterra della

metociecletta, Nel MO 4, il funzionaments del

maLore 3% per diminuire 1'altezra della motocicletta

# iniziato appena la velecitd V della motoricletta

diventa minore del primo dato prestahilito i

veloritd della motocicletta V1. Surcessivamente il

funzionamento del motore 23 per aumeptare l'altezza



della molaocicletta & iniziato appena la velacita W
della motociclella diventa nupvamenle maggiore del
primo dato prestabilito di velocita della
motoriciella V1,

Quando 1la molocicletta & accelerata, 1 altezza
delia metocicletla pud esszere regonlata in una di
qualiro modalild di variazione di valocita della
matocicletta dal MUDO 1 al ﬁUDU 4, come & illustrato
nella figura 9. Nel MOBO 1, 1a motocicletta &
accelerala con la velocitd V della metocicletta
aumentiala da una condizione di arrestoc ad un valore
maggiore del primo dato prestabilito di wveloecita
dalla motecicletta V1. Nel MODQ 2, la metocicletta o
accelerata con la velocitd VYV della motocicletta
aumentala inizialmente da una condizione di érreato
ad un valore maggiere del primo dato prestabilito di
velocita della moltocicletta Wi prima di essere
ripertata finalmente ad un valeore minore del primo
data prestabilito di velocitd della matocicletta V.
Mel mODLO 3, la velocita ¥V della motoricletta &
aumentata inizizlmente da una condizione di arresto
ad un valore magoiere del seconde dato prestabilito
di  velncitad della motocicletta V2 prima di essere
finalmente riportata ad un valore minore del secondo

dalo prestabililteo di velegita della motocicletta V2.
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Nel MON0 4, la valocita Vv della motocicletta @&

aumentala da una cendiziene di arresteo ad un valore
minare del secondo delo prestabilito di velocita
delia molocicletta VY2 e mantenuta ad own valore
minore del secondo dato prestabilito di  wvelocita
della motoricletta V2. Nel MIDO 1, il funzieonamento
del motere 3% per aumentare l'altezza della
maotorciclella & inivieto appena la velocita VvV della
moltocicletlta diventa maggiore del s=scondn dato
prestabilito di velecitd della motocicletta V2. 1In
modn molto simile 21 MODD 4, nel MODOD 2, il
funzioramento del molare 35 per aumentare 1 aliezza
della motocicletta & iniviatlo appena la velocitas V

della meotociclella diverta maggicre del secondo dato

nrestabilito di velocita della moatocicletta V2.

Tuttavia in seqguiteo la velocita ¥ della motocicletta

supera inizialmente 11 primo deto prestabilito i

velocild della motocicletta V1 e guindi dimirnuisce

nuovamente ad uan valare minore del primo  dato

prestabilito di wvelocita della meotocicletta V.

Guande la wve2locitad V della molaocicletta diventa

minore del primo dato prestahkilito di veleoeitd della

motocicletta VWi, i1 primo dato prestabilito di

velocita della moltocicletta V1 funziorna come dato i

valocita della motocicletta per sganciare un
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funzionamenta varso una allezza ridotta della
motociclielta, azionando il metere %5 in modo da
diminuire 1'altewrza della motocicletta. In modn
molto simile al MODO 2, pel MUDO 3, il funrionamento
del motore 33 per aumentare l'altezza della
moeloricletta @& iniziato appena la velocita v della
motociclella diventa mangginre dey secondn dato
prestabilito Wi wveloritad della moetecicletta V2.
Tuttavia la wvelocitad V della motocicletta &
manitenuta per un certo tempo a valeori maggiori del
secondo dato prestabilito di velocita della
metocicletta 42 prima di essere riportata ad un
valore minore del seconds  dato prestabilito di
velocita della motociclietlta VP, Quende la velocita V
della motocicletlta diventa minoure del secondn aato
prestabilito  di velocita della metocicletta Ve, il
secandn dato prestahilito  di valogitd della
motociclella V& funziona come dato di velocitd della

matociclella per sganciare un funzionamento verso

una alterrza ridotta della metocicletta, azionando i1l

maotore 3% in modo da diminuire l1'alterza della

motocicltetta. MNel MODOD 4, il motore %5 non funziona,

manienenda 1l 'altezzae della motocicletta ad un valorae

ridolto & cui si trova noiche la velocita V della

motocicletta & mantenuta a valori inferiori al



sacondo dato prestabilite di velacila della
metocicrletta VE.

Nella regolazinone per diminuire ed aumentare
1'altesza della motecicletia eseguila nella prima
forma di attuazione, il primo dato prestabilito di
velpcitda della matocicletta V1 ed il secondo dalo
prestahilite di wvelocitd dellea matocicletla va
inferinre al gprime dato prestabilito di velacita
della motocicletta YA S0ON0 prestabiliti in
precedenza. Quando la velecita V della molociclelta
& ridotta in modao continun da un valore magginre del
primo dato prestabilito di velocita della
motocicletta V1 ad un valeore minore del secondo dato
prestabilito di  velocitd della motocicletla Ve
durante una decelerazione della molocicletlla, i1
primo dato prestabilito di velocita della
maolocicletta Y1 funziona come dato di velocita della
moetpcicleltla per sganciare un  fupzionamento Verso

una allerza ridatta della motocicletta, facendn in

modo che i mezzi £8 di variaziene dell ‘altezva della

motocicletta eseguano un’operazione per diminuire

l1'alterza Jdella meotocicletta. Quando la velocita W

delle motocicletla & aumentata in modo continuo da

un valore minore del secondo date prestabililo  di

velocita della moiocicletta VE in una condizione i
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arresta fino ad un valnre magoinre del secondn  dato

prestapilito di velocitd della motocicletta ve
durante una accelerazione della motociclelta,
d'altra parte, 11 szecondo date prestabilito di
velocita della metocicletta V2 funziona rcome dato
di velocitd della motocicletta gper sganciare un

funzionamentlo versa  uma grands 2ltezza della

motorcricletta, facendo in modo che i merzi 28 di

variazione dell’altezra della motocicletta eseguano

una operarione i  aumento dell ‘altezza della
motocicletta. In gquesto modn il  funsionementog del
motore 35  impiegato ned mezzi P8 di  variazione
dell 'altezsz della motocicletla & iniziato in modo
da ciminuire 1 altezza della motocicletta dal primo
dato prestabilito di velocita della mntocif}etta M
relalivamentle grande durante una decelerazicore della

molacicletta. Di consaguenza & possikile impedire

che la metociclella sia arrestalta prima «che sia

trascorsn il lempo di campionamento del sensare di

veljacita della motocicletta 54, il tempo di

elabhorarsione richiestn dall’unitdé elettronice di

controllo 56 ed 11 tempo di funzionaments richiesto

dal motore 3%3. Come risultato la wmotocicletta pud

eseere  arresiala dopo che la sua alterza & stata

complelamente abhassata. Inaltre i1 funzionamento
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del motore 3% impiegatlo nei mezzi 28 di  variazione

dell 'altezza della motocicletta & iniriats in mado
da aumentare l‘altezza della motocicletta dal
saconido dato prestabilite di velocita della

motocicletta V2 relativamente piccole 21 momento in
cui  la metoricletta & avviata. ni CoOnseguensa
l'altezzAa della motociclelta pudb essere aumentata
fin dall’inizio. Come risultato il rondurente non
perde la confortevaolesza di guida.

Inoltre le diverse modalita di variazionre di
velocita della motocicletta permettono di utilizzare
valori di  dati prestabiliti di  velocita della
motocicleltla per spanriare operazioni versa velocila
hasze ed alte della motociclefta, i quali valori  di
dati sana differenti 1°uno dall altro. Ping in
particolare, nel MODO 4 di decelerazione, il primo
dato prestabilito di velocitd della motocicletta VA
funziona come dato di veloecita della molocicletta
per sganciare un funzionamenlo verso une velocitd
rlevata della motocicletta mentre nel MODO 2 di

accelerazione, il saconde dato prestabilite di

velocila della meotocicletta Y2 furziona come dato di

valacita della motocicletta per sganciare un

funzionamento VErsD  una  hbassa velocita el la

motociclettia, Come risultatao, 1'altesra della
2y
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molocicletla pudb essere regolata correttamente in

accordo Con variazioni di velocita della
motociclelta.

Tra 1l7altro, nel MODO 4 di decelerazione, la
velocita ¥V della motocirletla & ripartata alla fine
ad un valeres maggiore del primo dato prestabiliteo di
velocita della motocicletta V1 da una condizione in
el l1'altezza della motocicletia & gia stata
diminuita, senNza  raggiungere il secondo dato
prestabilito di velocitd della molocicletla V2. Nel
MOBD 2 di arcelerarione, d'altra parte, la wvelocitad
V della motocicletta & riportata alla fine ad un
valore minore del secondo  date prestabilito di
velacita della motocicletta VE da una condizione
in  cui  1'allerza della motociclebta & qgiad Stgta
aumenitala, GenZa ragoiungersa il preimo dato
prectabilito  di velocita della wmotocicletta Y1, La
condizione di  alterza 9i2 diwinuita o aumentalsa

della motlacicletia pud essere rilevata, permelliendo
che 11 primeo o il secondn dato prestabilite i
valocita della molocicletia V1 o VB sia selezionalo
quale  dalo di velacitd dellsa motocicletta per

sganciare un funrionamento verso una alterza grande

Ie] ridaotta della motocicletta sulla Lagse di

informazrionit relative alla condizicne rilevata di

3%



alterza della motocicletta. Come risultata,

l'altezza della motocicletta pudb esssre regolata
caorrelttamente in_ accordn  con l'altezza della
motociclettia come tecnica alternativa.

Come altra forma di attuazione della presente
invenzione, un commutatore i inibizione é

utilizzato per rilevare la condizione del cavaltletto

laterale 17 precedentemente menzivnato. 8i dewve

notare che 1o stesss commutatore di inibizione non &
illustrato nelle figure. Quando il comwmutatore di
inibizione rileva la condizione di impiego del
cavalletllo laterale 17 o il cavalletto laterale 17

dispasto in una posizione abbassala, la motocicletts

deve irovarsi in una coundiziene di arresto. In
queslo ceso & possibile assumere una altezrza ridotia

della motociclelta. Inoltre & possibile wulilizrare

come altlernativa la differenza di un segnale di

apertura della valvola del ges prodotto dal metore.

Ossia, gquande la differenza & quasi uguale a

rerg, oppure quando la motocicletta funziora a basza

veiocilta con 1'apertura della valvola dal Gas quasi

fissa, l'altezwa della motoricletta nan & variata.

Par wune differenza del s2gnale di apertura della

valvola del gas uguale ad un grande valore negativo

o posilive, d'altira parte, & possibile dedurre una
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deceieraricne con diminurione dell "apertura della

valvola del gas o una atcalerazione con  aumento

dell 'apertura della valvela del gas. In questo rcaso

é possibile ricdperars da una tabella
pFrecedentemente preparala  dati prestabiliti di

velocitd della motocicletta Fer unad deceleraziaone g
accelerazione, Inoltre il tempo di funzionamento
richiesto dai mezzi 28 4j variazione dell’altezza
della mut;cicletta, ossia il tempo di funzionamento
del motore 35, pud essere resn variahile. In qguesto
caso, aumentando il tempo di funzionamento ad un
valare relativamente grande per une velocita elevata
della motocicletta, @ rossibile ridurre l'ampirzza
di un impatto che si verifica in una operazione di
diminuzione dell alterza della motocicletta.

Una secondz forma di atluarione prevista dallas
presente invenziaone o illustrata nelle figuee da 10
a 14,

Componenti identici & qualli  impiegati nella
prima  forma  di attuazione seni  indicali  con gli
slecg] numeri di  riferimento. Una procedurs di
controllo per reqnlare P'alterza della motocirletla
& dillustrata nelle figure 10 ed 11. In una prima
fase M1 della procedura di controlle, una wvelocita

attuale calcolata delia molocicletta Vi ricavata da

[
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un valorse di rilevazione prodnllo dal sensare di

velocita della motltoricletia 54, i1 valore atliuale

ritevato TH, prodotto dal potenziomelra 35 ed una

posivione alto/basso Hi/l.o del faro anteriaore,
vengone letti. In una seronda fase M2, viene
calcolata una variazione di valocita della
motocicletta dV. Una avcteleraziane/derelerazione

della velocitd della molocicleltia dV/dt & caltolata

sottraendo dapprima una velocita precedente

calconlata della molociclelta VYp.q dalla velocila

attuale calunlatla della motocicletlla Vn e l-a

differenza risultante dalla sottrazione & gquindi

divisa per un  tempo dt richiesto per una
slaharazione, fornendn LA accelerazinone o
decrglerazione iV — Vp—-)/7dtd e In una terza fase
M3, il valore assoluto 1dY) della wvariazione di

velocits della motocicletta dV & confrontato con  un
valore massimo ammissibile dVppy per verificare se
il prime valore supera il secondo oppure no. Se  si
trove 1dvi < dVmay nella terza fase M2, il flusso di
controlle procede con una gquarta fase M4,

Mella quarta fase M4, si ulilizva una mappa
precedentemente creala come illustrato nella +figura

12 per determinare il valore di un dalo prestabilito
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di  wvelocitad iniziale di regolazione di altezza WH
dalla variazione di velocitd della motacicletta dv.
E° opvviao dalla figura 12 che, nel caso di  una
decelerazione, 11 - dato prestabilito di velocita
iniziale di regolazione di alierza VM é prestabilito
ad un valore grande o piccolo per una decelerazione
brusca o graduale, rispetiivamente. Analogamente,
nel caso di una accelerazione, il dato prestabilito
di welocitd iniziale di regolazione di altezrza VH @
prestabilito ad un valore grande o picroln per una
acrelerariene brusrca b graduale, rispetiivamente.

In una gquinta fase successiva M5. la variarzione
Al velocila della motocicletla dVY & confrontata con

per wverificare se la motocicletts viens

i
:ﬁ
-
=}

decelerala o arcelerata. Se dV 5 O o si tLrova che la

motocicletla & decelevalta nella gquinta fase M5, il

flusso di controllo procede con una sesta fase Mé

il

peir delterminare se la velocitad attuale calrotata
della wmotecicleltta VYV, & uguale oppure no al dato
prestabilite di velecita iniriale di regelazione di

e Mo,

5]

altezza YH. Se si trova V4 = VH nella sesta fa

il flusso di controlle procede con una settimea fasae

M7. Be si Lrova che VYV, non & uguale a VH nella sesta

fagse ™Mb, d'altira parte, 11 Fflusso di cantrollo

ritormna alla prima fase Mi.
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Mella seltima fase M7, 11 valore attuale
rilevato THh predotieo dal polenziomelro Z5 &
confrontato con un valoee di comando di abbassamenlo
THd per detevminare se il primo valore & ujuale al
secondg  oppudre no. Se si trova che il primo  valore
non & uguale al seconds nella settima fase M7, il
flussa di controlle prossgue con un'ottava fase MB

per elahorare 1l valore di comando di abbassamenio

THd utilizzando 1 'eslaborazione PID. 11 flusso di

cantrollo preocede quindi con una nona fase W9 per

geanerare un ssgnale di comandos per il moltare 35. Se

i trova che THp @ uguale a THd (THp = THd) nella
settima fase M7, d'altra parte, il flusso oi
controlla procade con una decima fase M0

v

interrompendo il funzionamento del molore 35. Guindi

il flussn di controllo ritorna alla nona fase MP.
inoltre, sg  uwi Lrova che 11 valore atltuale

rilevate THy generalo dal poltenziomelro 3% nan &

uguale al  valore d4i comando i abhassamento THd

nella settima Ffase M7, 11 Fflusso di controllo
procede  ancore con  una undicesima  fase M1 in
perallelo con 1 'attava fase MB per verificare se la

posizionae  Hi/fln H del farog anleriore & llo. SBe «i

Ltrova H = Lo nell 'undicesima fase P11, 11 flusso di

controllo ritorma alla settime fase M7. Se si traova
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M= Hi nell ’undicesima fase M11, d’'altra parte, il

~

flusso procede con  una dodicesima fase M1z
commutando la posiziane Hi/l.o H del fare 2anteriore
da HMi a Lo.

Se si trova che la velocita di variazione della
motociclettla dV & maggiore di zero o si trova che la

motocicletta & acrelerata nellsa guinta fase M9, il

flusso di controlls salta ad una tredicesima fase
M13 per determinare se la velocitd attuale calcnlata
della moleocirclelta ¥, @& uguale oppure no al! dato
prestabilito di velocitd diniziale di regolazione di
altezza VH. Se si trove V4 = VH nella 1tredicesima
fase M13, i1l Fflussn di controlle procede ¢on  una
quattordicesima  fase M14. S si trova che Vn nom @
uguale a VH nella tredicesima fase M13, d'altra
parte, il flusse di contralln ritorna alla prims
fase M1.

Nella aguattordicesima fase M4, il valare

attuale rilevalo THy generato dal potenziometrn 55 &
confrontatoe can un valere di comando di sollevamento
THu  per delerminare se il primo valore & uguale al
secondo  oppure no. Se si Ltreva che 1l prime valore

non & uguale al secondo nella gqualtordicesima fase

M1%, il flusep di cortrollo proseqgue can upa ottava

fase M8 elabasrando il valaore di comando di



sollevamento THu utilizzandn l'elaboracione PLD. Se

81 trova che THL & uguale a THu (TH4 = THu) nella
gqualttordicesima fase M14, d'alira parte, il Fflusso
di controllo procede con una decima fass M10.

Inoltre, se si trova che i1 wvalere attuale
rilevato THy generato da potenziometra 55 non &
uguale al wvalore di comando di  sollevamentc THu
nella gquattordicesima fase M14, il flusso i
controllo procede anche con una guindicesima fase
M15 in parallelo con 1'eottava faze MB per verificare
se la posizione Hi/to H del faro anteriore & Hi. Se
1 trova M = Hi nella quindicesima fase M1S, il
flusso di  controllo riltaorna alla qﬁattordicesima
fase M14. Be si trova H = Lo nella gquindicesima fase
M1%, d'altra parte, il flusso proceds con  una
sedicesima fase M1d commulando la posizione Hi/Llo H
del faro anteriore da Lo a Hi.

Tra 1 'altro. se si Lrova che il valore assolulo
PVl della variarione di velocild della molocicletta
g4 & uguale o superiore al walore mMAassimo
ammissibile dVmay o0 81 trova che 1dVi & anormale
nella lerza fase M3, d'altra parte, i1 Flusso di
controllo procede con une diciasseliesima fase M17
illustlrate nella Ffigura 11 per delerminare se la

velocitad altuale calcolata della motogicletlla WV, &
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maaginre del secendn dalo prestabiliteo di  wvelocita
della wmotoricletta V& e minore del primo  dato
prestabililto di velncila della motecicletia V1 (VE
Vay « V1), oppure no.

He  si Lrova che la velocita attuale calcolata
della motoricletta VYV, & maggiore del secondo dato
prestabilito i welocitd della moteocicletta V2 e
minore del primo dato prestabilite di velocitid della
motocicletta Vioove s ¥y 2 WD nella
diciassetiesima fase M17, il Fflusso di controllon
praosengue Con una diciolttesima fase Mi8 per

determinare se la wvelocitd precedente calcolata

della motocicletta Yp-q surera oppure no 1l primo
dalo prestabilito di velncitd della motocicletta W1
Vet = ¥1)o Be si Lrova che Vpoy & maggiore di V1
(Mpgwq V1) nella diciotiesima fase MiB, il flussao
di controllo ritorna alla settima fase M7 illustrata
nella Figura 10. He si trova che V,aoq & minore o
ugquale o V1 Vpowq & W) nella dicioltesima fase MIB,
d 'altra parle, il flusso di conirollo procede  con
una diciannovesima fase M132.

NMella diciannovesima fase MI%9, la velocita
precedentes calgolate Vp-q4 & confrontala con il
secondo datao prestabilito di valoollh della

motociclelta VB rer delerminare se il primo valaore @&
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superiore al secondo (Vpeq * V2) oppure no. Se si

Lrova VYp-q > VEZ nella diciannovesima fase M1%9, i1l

flusso di controllo proseque con una ventesima fase

M20O per determinare se la velocita attuale ralcolata

detla motocicletta VY, & maggiore oappure no del

secondo dato prestabilito di velocila della

motocicletla V2P (Vp > V2). Be 81 Lrova Vp » Va2 nella

venlesima fase M20, il flusso di controllo prosegue

con  la seltima fase M7. Se s5i trova Vp £ V2 nella

venlesima fase MZ0, d'allra parte, 1! flusso di

controllo  procede con 1a guatiordicesima fase M4

illustrata npella figura 10. Se si trova «che la

velocita precedente calcolala Vp.q & minore o uguale

al secondo dalto prestabilito di  velocitda della

motoricletta V2 nella diciannovesima fase M9 (Y e vq

LoVE2)Y, d'altra parte, il flusszo di controlle
prosegue £nn una ventunesimsa fase Mz 4 pres e

delerminare s la velocitd attuale caleolata della

motocicletla Vi o ginore oppure no del secondo dato

prestahilito di velocitd della motocicletta VE (VR

V. Be si traova Y8 > YN nella venlunesima fase Mz,
1l flusso di cantrallo prosegue LN la
quattordicesima fase M14. Se si trova V2 2 VD nella

ventunesima fase M2, d'altra parte, il flussa  di

controllo procede con la seltima fase M7.

bk
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Mella secepnda forma di attuszione, il deato
prestabilitao di velocitd iniziale di reqgolaziane di
altezza WH & variato in funziorne del wvalore della
variazione di veldaeitd delle motocicletta dV. Per

ura brusra accelerarzione e decelerazione, l'altezza
della mntocicletia & regolata come illustrato nella
figura 132. Per una accelerazione & deeelerarzione
graduali, d ' altra parte, l'altezza della
motociclebtta & regolata come illustrato nella figura
14. B’ ovvio dalla figure 13 che, nel caze di una
hrusca accelerarione 0 derplerazione, l'altezzra
della moteocicletta & aumentate o diminuita da un
dato prestabilito di velocitd iniziale wli
regolazione di altlezza relativamente grande VH2 o
VH1T.  Nel caso di una accelerazione o QEcelerazinne

graduale, d'altira parte, Ll 'altezza della

mofocicletta &  aumentala o diminuita da un  dato

prestabilito di velocitd iniziale di regolazione di

altezza relativamente piccoloc VHER® o VH1'. Come

risulialo, per una decelerazione, la motocicleltla

pud  essere arrestala dopo che @ Trasceorso un  tempo

pperativo TR richiesto per  ridurre completamenle

1'altezza della motocicletta da un valore grande ad

un valore piccolo indipendantemente dal fatto che La
decelerazione sia brusca o graduale. Inolitre, par

=
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una atccelerasione, la velocita ¥V della molocicletta,

che & onttenuta dopo che & Ltrascorso 11 tempo
operativa TE richiesto per aumentare completamente
1'zaltezza della metociclelta da un valore picrcolo ad
un valore grande, rimane approssimativamente
immutata indipendentemente dal fatio che

1 accelerazione sia brusca o graduale, fornendn al
conducente una confarlevolezza di guida.

Tra 17altro, guando il wvalore rilevalo dal
sensore di velocita della motocicletta 54 conliene
anche un piccole livello di rumore o simile, una
componente di rumore & inevitabilmenite enfalizzala
nell arccelerazione o decelerazions dV/dt  oitenula

comeg derivata della velocita VvV della motocicletta

che a sua volla & raleoolata da un valore rilevato

’

dal sencore di velocrita della motocicletlta 540 Se il
data prestakilito di velocila iniziale di
regolazione i altezza VH & determipalao in tale
candizionsg anormale, & possibile supporre che 11
dato prestabilite di velooilla inizriale di
regqolazions o allezza Wi g 1 allantani
inevitabilmenie in misura elevata da un wvalore
desiderato. Tutlavia il valore assoluto 1d¥vYi della
variarione di veloritd della motocicletla d¥  che

SLpRYA il wvalore massimo ammissibile dvMAX &
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considerate come valogre di una condizione anormale.

In guesto caso 1'altezza della wmotocicletla &
regonlata sulla base della wvelocita v della

motocicletla, perﬁettenda di impedire 11 disturhbn

del rontrolle prodettoc dal rumore introdotto.
Came altra forma di attuazione della presente
invenzione, il tempe operalivo richiesto dai meszi

23 di wvariarione dell alterza della motociclettia,

ossia il tempe eperative del motore 35, pudb essere
reso variahile. In tale forma di attuazxinne,
aumentando 1l tempo operativo ad umn valore
relativamente grande, e possibile ridurre 1 ampiezza
di  un impalbte operaltiveo che s1 verifica per una
brusca accelerazione o decelerazione.

Come fTerza forma di altuarione delia gpresente
invenzione, la velascitd di Ffunzionamento del bracoio
di  leva cdell ammartizzalore 39 che accompagna  la
rotazione del motore 3% pud essere ridoita mentre il
bhraccoio i leva dell ammorltirzatore 37 é& in

movimento allem scopo di ridurre un impatto che si

varifica nel funzionamento dei mezzi 28 vii
variazione deli‘altezza della motocicleiia pev

variare 1 altezra dellas motocicletila.
tta waloolitd operativa del braccio  di leva

dell "ammortizzatore 3% pud  essere ridoltlta come
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spgue. Come 1llustrato nella figura 1%, il braccio
di leva dell ammortizzatare 37 che & unito all unita
ammerlizzatrice 21 supera un punto di scambio P per
una contrazione dell unitia ammortizzatrice 21 nella
massima misura possibile in una operazione i
oscillazione Ltra una posizione di grande " altezze
della molocicletta ed una posizione di allezza
ridotta della motocicletta. Dopo aver superato il
punto di 5taﬁbio P, il bBracrio di leva
dell  ammertizzatore 39 & acrelerato da una forze di
reazione dell 'unita ammertizratrice 1. In quésta
caso, durante segmenli di controllo A e B, dopo il
Fassaggio per i1 punto i scambioc # in una
operazione di oscillazione tra Jla posizione di
grande allezza della motocicletla e la posizione di
allezza ridolta della motocicletta, la velacita det
motore 35, gszia la velovitd del hraceio di leva
dell ammortizzratore 372, & ridotlta. A questo punto 2
possibile esenuire un controllo PID del motere 25 in
hase al wvalore dello spostamento angolare dal
braceio di leva dell ammortizzatore 39.

Casi facendo, Lipiche velncitad angalari del
braceic di leva dell ammortirzzatore 59 in Hna
opscillazione dalla posizione di grande alterza dells

motocicletla alla posizione di alterzae ridetta della

48



motocicletlta sono viportate can linee continue nella
figura 14. E’° evidente dallza figura 16 che 1la
velocitad angolare & ridotta dalie elevale velorita

angolari ottenute s2nza il controllo di riduzipne di
velociti, le quali velecita sono indicate con  una
linga 1iretteggiata. In questo modn il valore di un
impalto prodotleo da una collisiene con I 'arresto 53
illustrato nella figura 2 pubh cosi essere ridntto.
Analogaments i1 valore di un impatlio prodotte da una

callisione con l'arresto %2 illustrato nella figura

3 in wuna oscillazione dalla posizione di altezza

ridotia della molocicletltla alla posizione di  grande

altezza della motociclaetta pud anche essere ridetto.

Una quarta forma di atluazione prevista dalla
presente invenrione & illustrata nelle figure da 7
a 2. Come illustrate nella figura 17. 1 unita

I

elettronica di controllo %47 comprende un mezzo 57

di  calcolo di welozita della motocicletta par
ricavare Ja wvelocild ¥ della motocicletta da  un

segnale di  rilevazione prodotlto da un ssosore odl

velecita della melopcicletta =4, un MEEG &l
i caleocola di accelerazione/decelerazione =N

ricavare l'acrelerariune o la derelerarions dV cdella
motocicletla dal segnale di rilevazione prodotho dal

sensore di velocitd della motoernicletia 54, un  merzo
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587 di controlle di pesizione del cinematismo per
controllare il funzionamento del motore 35 sylla
base della velocita v, vdell ‘accelerazions 0
decelerazione dYV e della postizione di rotazione TH,
pd un mezzo B39 sensore di anormalitd per delerminare
ge il funzionamento dei mezzi 23 di wvariaziane
dell altewza della motocicletlta & normale appure o
ed interrompere il controllo del funzionamenio del
motore 35 mediante il mezzo 5B di controllo  di
posizione del cinematismo nel caso di rilevarione di
enarmalitd ollre a visnalizzare 1 ancrmalita per
mezzo di un indicatore A0,

Nel mezzo 3B di controllo di  gesiziene del
cinematismo wlilizzeteo dall’unitd elettronica di
cunlrolle %67 con tale confinurazione, si sdotla una
procedura  di conirollo illustreta nella figura 18
per wonlrellare il funzionamenbto dei mezzi £8  di

variaziona deell "altesza della molocicletia. In LT

Pl fase N1 della procedura di controllo
illustirata nella figura 18, 45 i @ egLe Ui
inizializzazione, Quindi, in wuna seconda faze

successiva M2, il mezzo 57 di calcoln della velacita

della moloriclietta calegla la wvelprcita V  della

motogicletta. Surcessivamente, im uma tlerza fase

successiva e 11 meszo &l oli calcolo di

=0
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acrcelerazicne/decelerazione ricava 1 actceleraricne o
l=z decelerazione. In una guarta fase surcessiva Né&,

viene letlo un valore di rilevazione TH prodotio da

un patenziometrg 55.
In una quinta fasze N3, si consulta la mappa di
accelarazione. Pid in pariticolare, una reginnea

tratteggiata di grandi alterze della motocicletta &
definita in precedenza come illustralto nella figura
1%, con la wvelocita e l'sccelerazinne della
motocicletta riportate lungo gli assi orizrontale
2 verticale, rispettivamente. b.a regione
tratleggiata di posizioni di grande altezra della

motocicletta & consultalta nella auinta fase NS per
individuare un punto rappresentativo della velocits
g dell ‘accelerazione caleolale nella seconda £ nella
Lerza fase N2 ed WNZ, risnsttivamente., in modo da
determinare e il punto esiste all’interno ]
all’estarno della regione  lLratteggiata. In 1LUNA

sesla fase N& st ronsulta Ta maprna di decelerazicne.

Pid in particolare, una regiens tratleggiata di

posizionl  di altezza ridollta della motaericletta &
definita in precedenza come illustrato nella figura
20, con da wvelecitd & la derelerazione el la
motocicletta riportate lunge gli  assi orizesnlale

& verticale, rispeltivamente. l.a& regione
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tratlegoiata di posizioni di altezza ridotta della

motociclella & consultata nella fase sucnessiva  Né

per individuare un punto rappresentativao della
velocild e della decelerazione calcolate nella
seconda e nella terra fase NZ2 ed N3,

rispettivamenie, in modo da determinare se il punio
esiste all’interno o all 'ssterno della regione
Lratteggiata. In una settima fase N7 si consulta una
mappa di Ffremalura del molore. La figura £

rappresenta  un diagramma che mostra una mappa di

Fosizioni operative designate dei mezzi 2B di
variazione dell ' altezza della motocicletta
itllustrati nelle figure 2 & 2, Una posizione

operativa designata & una posiziane desiderata al
cenlrc di uma operazione pepaultla da} merzi 28 di
variavione dell’'altezza della motaciclettia nella
Mmigrazione da una posizione di arande alterza delia
molocicletta ad una posizione di altezza ridotta

della motocicletta, con il metore M5  zrionato in

maoda da  diminuire 1altezs della motociclatta
durante urna decvelerarione della motocicletta. Come &
illustrate nella fiqurae 21, maggiore & la velocila
della motociclelta, maggiore & il valeore a cui @&
impostala la posizigne operaliva  designata. L=

ricerca hasata sulla mappa riportata nella figura 24
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& epregquita nella settima fase N7 per confrontare la
posizione operativa corrente dei mezzi 23 di
variazione dell 'altezza della motocicletta con i1l
valore designato.

In umna ottava fase NB, 1 risultati delle
nperazioﬁi di consullazione di mapra esequite nella

gquinta & nella seslta fase NS ed N& somo utilizrmatli

pEF determinare =g 1 meczi 28 di variazione
dell ' altezca drlla motocicletta devono egaare

azionali oppure no verso una posizione di  grande

allerza drlla motociclelta. Se 1 mezzi 23 di
variazione dell’alterza della motoricletta devono
essere azionali verso la posizione di grande altezza
detla molorcicletta, i1 flusso di cortrolle procede
con ung  nona fase NY per delterminare se @& statlo
completato il furnsicnaments verso la peosizicone di
grande altezwa deila motocicleltta. Se si trova che
il funzionamento ver=o la posizione  di grande
allezza della motociclelta non & complelo nells none
fase NY, 11 fiusso di controlle prorede con  una
decima fase N10 per proseguire 11 funzionamenlio del
metore 3% in mode da spesltare i mezzi B di
variazione dell’alterza della motacicletta nella

posizians di qgrande altezza della motocicletla. Se

51 Lrave che il funzionamenio verss la posizione di
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grande altezza della molocicletla & completato nella
nona fase N9, d altra parte, il flusso di canirollo
procede con una dadicesima fase N12 interrompends il
funzionamento del molore X5,

Se 53 ltrova che i mezzi 289 di variazione
dell 'altezza della molocicletta non seno azionati
vEerso una posizione di grande altezazs della
motocicletta nell‘epltava fase NG, il Fflusso di
controllo procede con una wundicesima fase N11.
Mell 'undicesima fase N11, 4 risultati delle
operazioni di consullazione di mappa gseqgquite nella

quinta e nella sesta fase NS ed Mé sono utilizzati

per delerminare se i mezzi 28 di variazione
dell ‘alterza della motoricletta devono essere
azionati wverso una posizione di alterzs S ridotla
della motecicletta. Se si trova che i mez=i 78 ol i
variazions dell ‘altesra della motocicletta

nall ‘undicesima Fase M11 non =zono aziorati versa 1a

posizione di altezze ridotta delle motocicletla,

agppure 1 'altezza della molociclelta deve gespgre

mantenuta, il flusso di controllo procede con  la

dodicesima fase N1Z interrompendo i1 funrionamenta

del motore 3%, Sa si Lrova ohie i mewri 23 di

variazions dell 'alterza della metoecinletta
nell ‘undicesima fase M4 devonno esssare azionatbti
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VEFrsSQo la posiziene di altezza ridetta della
motocicletta, d'altra parte, il flusso di controllo
procede ad una tredicesima fase N3 per determinare
g2 @& slalo completato il funriomamento verso la
posizione di altezza ridotta della motocicletta. Se
§i Trova che il funrionamento verso 1a posizione di
altezza ridotta &ella motociclelta ] stalo
romplatate nella tredicesima fase MI13Z, 41 flusso  di
cantrollao proceds con la dodicesima fase N12
interrompendo il funzionamento del motore 35,

Se si  trova che il funzioneamento verso la
pesizione di altezra ridotlta della motocicrletta non
# state completato nelle tredicesima fase N13,
d'altra parte, il flusso di rortrello grocede ron
una  Juallordicesima fase Ni4. I1 risultato delle
Ficerca eseguita nella setlima Fase N7 & utilizsato
nella quatlordicesima fase N14 per determinare se la
pesizione oneraliva dei wmezzi P8 di  variazione
dell’altezza della motocicletta & pilt alla del
valere designato oppure no. Se gi trova che la
posivione operativa dei mezmi 23 di variazione
dell "altezxz della motoeicletta @& pid alta cdel
valore designato nella quattoardicesima fase M4, il
flussn di rontrolle precede ad una auirdicresima fase
MAS &er proseguire 11 funzionamenlsa del moiore 3% in
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mada da spostare i mewzi 23 di variazione

dell  altern della motocirletta verse la pesizione

di  altezza ridolia della motocicletta. Se 51 trova

che la posizione operativa dei mezzi 78 di
variazione dell "altlezzs della motocicletta =)

inferiore al valore designato nella quatterdicesima
fase N14, d'altra parte, il flusso di coantrolla

procede  con  una sedicesima fase Ni&  arionando  un

freno sul motore 35,

Nel caso della aquarta forma di  attomszione,

gquando  la velocitd della motocicletta varia come

—1

indicato nelia curva inferiore nella Figura 22,

l'altezza della motocicletta & variata come indicato

dalla curva superiore nella figura 22. Ossia, guanda

i me sl 23 di variazione dell "altezz della

motocicletta scone azionati verso una gpesizione  di

altezza rigatta della motociclietta durants una

decelerarione della molocicletta,. la valocita A

roterione del motore 3% & ridetta medianrte

l'applicazinone ad essa  di un freno durante  un

perindo itra la posizione operativa designata & la
posizione  di allezza ridotta della matocicletta a
valori inferiori alla velocita di rotazione durante
un pariosdo tra una pnsizione di grande altezza della

motocicleltla e Ja posizione operativa desigrala.
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Come precedentemente descritto, la posizione
aperativa designata & una pasizione durante
un‘nperaﬁinne -eseguita dai mezzi 28 di  variezione
dell’altezza della motocicletta nella migrazione da
una pesizione di grande altezza della motocicletla
ad Una posizione  di allerza ridatta della

motocicletta., In altre parole, quando 1 alterza

della motocicletta & diminuita dall azzionamentao
dei merzi 28 di wvariariope dell alterza della
molocicletlta dalla posizione di érande altezza della
motoricletta alla posizione di alterra ridetta della
molociclelta, la rapiditi della variazione & ridotta
ad un valore the produre ronfortevolezza durante
l'operaziaone.

In modn molto simile alla terza forza di
altuazisne, un impaltic pud cosi essere eliminato al

completamento della variazione., Come precedentemente

descrititin, maggiore & la valorild della

motociclettia, pid alta & 1a posizione operativa

desinnalta. Le posizioni operative desigrnate somno
raporesentates da  une linea retta nella figqura 22

csollanto per rowmoditd, In rezltéa la posiziona

operativa designata wvaria come illustrato nella

figura 21. D1 conseguenza l'altezza della
molocicletta pul anche essere ridotta ad un valore
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corrispondente alla gposizione di  altezza ridotla
della motocicletta prima che la. motocicletla sia
arreslata completamente indipendentemente dal

fatto che 1a decelerarione sia graduale o brusca.

Inoitre 17altezza della motocicletta pul essere
varialta in mode dolre con UuTa decelerazione

graduale, evitandn una brusca variazione di assetto
della motoricletta. Inoltre i meszi 28 di variazione

dell ' altezra della motocicletta possono gsgere

arionali anticipatamente in unm furziopamento verso

la ponasizione di alterezae ridotta della motocicletta

per una brusca decelerszione, permeliendo la

enrrezione dell "abbassamento in picchiata.

f.é presente invenzione precedentemente
descritta prestabilisce 11 prrimo valore di
informazione di velocitld della motocicletta per

iniziare un  funrionamenlo di un attuatore in  una.

direzione tale cha aumentare l'allerza i LLTT 8

molacicletla ed il secondes valore di infarmazione

di  wvelovitd della motocicletta per iniziare un

funzionamenta dell ' etiuatore in una direzione tale
da  diminuire 1'allezza della motacirletta a wvalori
differenti 1'uno dall’altro, ed & possibile impedire
che si generi un ritardo operativo nell’arresto
dalla motociclelta con una brusca decelevazione.

o =
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L infarmazione di veloeitd prestabilita &
variata in  funriome di  informazicni relative a
posizioni di altezza della motocicletta, permettendn
che 1'altezva della motocicletta sia regolata  in
acrorde con  la valocita della motocicletta o  in
aggiunta alla ronfigurazione dell 'invenzione.

L informaziane di  velocilta prestahilita 2]

variata in accerdo con una modalita di variarione

della velocita della motocicletta per variare 1a
velocita della mplocicletta, permettendo che
17'altezra della motocicletta sia regelata in acrordn
ton una variazrione di weloritd della motocicletta.

Inoltre un valore di informazione prestabilita
di velocitd per variare 1 'alltezra della moloricletta
é uariafo in actcorde con lz2 repiditA di variazione
di  velocitéd della motocicletta, germetltendo che
P'altezza della motociclstta sis regolats in aceardn
con 11 valeore dell ' sccelerarione o deceleravione,
impedendo ©osi un ritardo operativo.

Inoltre Ja rapiditd di variazione di wvelocitd
Hella motociclelia & contrellata per Lrovare ss il

W valore & normale n anormale & 1 'altezza della

motociclelta & variata in arcenedn con la
velocitd della motecicletta se Ia racidita di

variazione & rilenuta anormale, impedendn che si
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genesi Hn disturbo di cantrollo par una
arcelerazione e decelerazione anormali a rousa di
rumore introdottio.

La wvelocitd di funzionamento dell ' attuatore &
variata inm accordo rcon la rapicdita di variszione di

velocita della motocicletta, germettendo the
1'aliezza della motocicletta sia renolata in accordo
con il valore dell’'acceleravione 0 decelerazione.

1 ez di wvariaziecne dell altezza della
motociclettla sono suprortati d= un telaio del carpo

della motocicletta in mode che i mezzi di variarzione

dell altlezza della motociclelta possano oscillare e,

nello slessn Ttempo, ulilizzano anthe, oltre
all’attuatore, un bhraceoiao di leva
dell  ammerfizzatore montato tra s unita

ammortizzalrice ed un cinematismo disposto tra il
telaio  del corpo della motoricletta od un hbraccio

nscillante che supporta una ruota posteriore in modn

da  permellere la liktera vrotaricne della reola
posterinre, in G il bracecio di leva

dell ammerlizzatore pud essere fatto ovscillare pe
variare un rapporto di leva del cinemaltismo mediante
'atluvatere 1ra una pesirzicne di agrande altewza
della motocicletta ed una pesiziane di  allezza

ridotta  della metocicletta attraverso un  rpunbto i
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scambio, punto tra la pesizione di grande altezz

della motocicletta e la posizione di altezza ridotta
della molociclelta ocer la contrarione dell unitd
ammartizzalrice della massima misura possibile,

in i ta velocitd di rotarione di unm motore the

aziona il braceio di leva dell'ammortizzatore &

ridotta dope che il braccio di leva

dell ammortizzatore ha superato il punteo di  scambio
in modo da impedire che i generi un impatto durante
il funzionamentao del braceia di leva

dell ‘ammortizzatore.

Guandno 1 'atltuetore & azionato in modo da
ridurre I'alterza della motocicletta durante una
dacelerazionse, ia velocita di funzionamento
drll’attualtore & ridotta durante un perindo tra una
posizione operaliva desigrnatla ed una posizione  di
altezza ridotta della matocicletia, eelremitlh
inferiore deil campn  operalivo dei mezzi d i

variazione dell ' altezra della motocicletta, a valori

inferiori alle velocitd di rotazione dell ‘attustore

decelerato  durante un periodn tra una nesizione  di

grande altezza della motociclaetta, estramita
SuUpRriore del campd  operativo dei merxi cli

variarzione dell ‘altezza della molacicletlta, e 1a
posizicne operativa designata che & prefissata tra
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la posizione di altezza ridoltta della motocicletta e
La pasiwzione di grande altezza della molocicletia ad
un valore che Jdipende dalla velpcita della
motocicletta, permetlendo cha l'altezza della
motoricletta sia ridotta ad un valore corrispondenle
alla pnsizione di altezza ridotta della molecicletla
prima che 1a molocicleltla 3ia arresltala
completamente indipeandentemente dal fatto che 1a
decelerazione sia graduale oppure brusca e, inollre,
permettendo che 17assetlo dellz motociclettla sia
variatlo in accordo can il valore della
decelerazione.

Le forme di attuazione preferite previste dalla
presente invenzione sang  stale descriltle in
precgdenza. 5i  deve notare che 1 ambito della
presente invenzione nen & limitato alle forme i
attuazicone. Una varielta di mnodifiche possoang essere
anpartate a2l progetto senrza allontanarsi dai Campl
descritti nelles rivendicazioni della presante

desrrizione.



RIVENDICAZIONI

1. = Procedimento per renolare 1°altezza di unMa

motocicletta provvista di un mezwro di variazione
dell'altezza della motocicletta in mado da aumenlare
g diminuire 1'altezza della motocicletta suddetia in
accordo con 11 funzionamento di un altuatore
controllato in arccordo can  informazioni relative
alla velorita della matocicletta suddelta,
comprendente le seguenti fasi:

impestazione  di primi dati di informazione di
velocita prestabilita per iniviare il funzionamento
dell "attuatore suddelteo in modo da aumentare
l1'altezza della motocicletta suddetta: @

impestaricne di secondi dati di informazione di
velocita prestabilita differenti dalla prima
informarione suddetta di velocita praslabilita ner
iniviare il funzinnamento dell’attusatare suddetto in

mocdo la diminuire I'altezra della motocricletta

suddetta,

2. Procedimento per regolare 1 'alterza di una

motpcicletta secondo la rivendicazione 1, in cui i

primi e secondi dati suddetti di informazione di
velocitd prestakilita sono variati in accordo con
infarmarinoni relative a posizioni di alterza della
matocicletia.
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2. — Preocedimento per regolare 1 'altezza di una
motociclella sacondo la rivendicaziene 4, in cui i
primi e secondi dati suddetti di  informazione di

velaocita prestabililta sono variati in accardn enn

Una modaltita di  variazipone di  wvelpority della

motociclettla per variare la velocita della

motocicletta suddetta.

4. — Procedimento per regolare 1 altezra di una

molocicletta secondo 1a rivendicazione 1, in rui  un

valore di informazione di velocitad prestabilita per

variare l'altezza della molocicletta suddetta o

varialo in accorde con la rapiditd di variazions di

velogitad della motociclelta.

3+« = Procedimenlp per regolare 1'altezza di una
mataecicletta secondo 1a rivendicazicne 4, in cui Ta
rapidita di variazione di valngnila deila

motocicletla & controllata per determinare se il suo

valore & normale 0 anormale @ l'alteczza delila

motoecicletla saddetta & variata in accordo con  la

velocita della molocicletta suddelia se la rapidita

di variazione & ritenutas arormale.

4. — Procedimento per regolare 1'allezza di una

motocivlielta secondn la rivendicazione 4, in cui Ia

valoecila di funzionamento dell attuatore suddetto &

variata in sccordo fon la rapiditd di variazione di
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veloritd della meotoricletta.

7. — Procedimenlo per regolare 1 alterza di una
moteciclelta secondo la rivendicarione 9, in cui il
mezzo  suddetle di  variarione dell'alterza della
motocicletta @& supportato da un telaio del COrpo
dellz molecicletta in  cuwi il mexzo suddetto di

variazione dell’alterra della motocirletta pub
oscillare e, nelle stesso lempn, ulilizza anche,
nllre all 'attuatore suddeiio, un hraccio di leva di
ammortizzalore montate Tra un gruppes ammortizratore
ed un cinematismo disposto tra il telaioc suddetto
del Corpn della motoacicletta ed un braccio
osrillante c¢he supporta umna ruota puﬁterfore pe

permeltere «che 1la ruota posterinre suddetta runti

liberamente, in cuwi 11 hreccio suddetto di leva

dell’ammortizzalore pud essezre falto oscillare per
variare un rapporio di leva del cinematismo suddetto
mediante 1 'atlualore suddetto tra una posizione di

grande allezza della motocicletta ed una posizione
di altezza ridnlla della motocicletta attraverss  un
punto di scambio, punto tra la posiziene suddetta i
grande  altezza della motocicletta e Jla ponsiziane
suddetlta di alterza ridotta della motocicletla Re
une conirazione del gruppoe ammortizzatore suddetto
nella massima misura passibile.

&%

et b A e rm 3 % %e b



8. — Procedimento per tecolare 1 altezza di una

molocicletlia s=2condes la rivendicazione 1, in  cui.

quande 1l altuatore suddetlto & azionato per ridurre

l'altezzs della motorcicletta suddetta durante una
derelerazione, la vealocita di funzionamento

dell attualore suddetlto & ridotla durante un periodo

tra una pogizione cperativa designata ed e

posizione di  altezza ridotta della motocicletta,

pstremitd inferiore di un campo operative del mermzo

suddertto di variazione dell "altezzs della
motocicletta, & valori inferiori a velocilé

ogeralive dell'attuatore suddetio decelerato durante
un periocdo Tra una mosizione di grande -altezza della
mgltocicletta, estremitd suneriore dal CAMED
operalivo suddeltin del mezro suddetio di variarione
dell altezza della motocicletta, e la posizione
operativa designata suddetta che @ prefissata tra la
pesizione suddeatis i altezza ridotia della

molocicletia e la posizione suddetta di grande
altezza della motocicletta.

F. — Dispositivo per regolare 1 'altezra di  una
motoricletlia provvista di un mezzo  di variazinne

dell’altezza della motocicletta per aumentare e

diminuire 1'altevza della motociclelta suddettba in

acrords con informazioni relative alla velocity
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della motaciclelta suddetla, comprendente:

un  telaio per suppeoertare aoperalivamente una

runta anleriore della motocicletlta suddettia:

N asse di articolazione mentato sul telaion

suddelto per supportare una runta posteriore della

molocicletta suddettas

un  cinematismo disposto operativamente tra il

telaio suddetlo e 1'asse di arlticolazione suddettio

per regonlare 1l allezza della molocicletta suddetta:

un attuatore per impartire selettivamente un

movimentio a2l cinemalismo suddetto:

primi dati generati con riferimentao a
infarmazioni di velocitd prestabilita per iniziare
il funzionamento dell atituatore suddettc in mode da

aumenlare 1 'alfezza della mpitocicletta suddetta: e
setandi dati agewmerati con riferimentpo acl

informagzioni di  wvelocitd prestatilite differenti

cdalte prime informaziaoni suddette i vealccild
prestahilita fer iniziare il funzionamento
dell "attuatore suddetto in  modo da diminuire

1" 2lterza della motocicletta suddetta.

10. - Disrositivo per reqolare 1 altezza di una

motociclelta sgecondn la rivendicazione F, in cui i

primi e  cerondi dati suddetti di informazioni di

velocild prestabilita sono variati in  accordo  con
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informaziani relative a posizioni di allezza della
motocicletia.

41. = Procedimenlo pevr regnlare 1'altezza i
ura motociclettla gepcondo 1a rivendicaziaone 9, in cui
i primi e serondi dati suddetti di informazioni di
velacitd prestabilita sono variati in accordeo con

una modalitd di variaTzione di velocila della

motociclella LN variare Ta velorita della

matocicletia suddetia.

12. = Procedimento per regolare 1l altlezza di

una motocicletla gacondo 12 rivendicazione 9, in culi

un  valpre di informazione 4i welocitd prestabilita

per variare 1'altezza della motocicletta suddettla &

variato in accordnp con la rapidita di sariazione i

velocitd della motocicletta.

i

13. - Procedimento per regolare 1'altezza i

une moltociclelia gacando ia rivendicagione 12, in

cui 1  rapidita di variazieone di velorita della

matocicletta & controllata per delerminare se il suo

valore & normale o anormale %) 1 ' zltezza della

motocicletla enddetla & variala in acrordo con la

velogita della motocicletta suddella se 1la rapidita

di variazione & ritenuta anarmale.

14. = Prpcedimento per requlare 1'altezva di

una motocicletla sarnndo la rivendicazione 12, in
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cuLi la wvelocita di funzionamento dell ‘attuatore

suddetto & variata in accordo con la rapidita di

variazione di velacita della motociclaettia,

13. — Procedimento per regolare 1 altezrza di
una molocicletta seconds 1z rivendicazigne 9.
comprendente inoltre un  braccio di leva di

ammortizzaltore montato tra un gruppo ammortizzatore

e il cimematismo suddetto disposto tra il telaio

suddelto e 1'asse di articelazione suddetts che

supporta la ruota posteriore suddetta per permetltere

che l2 runta posleriore suddetta ruoti liberamente,

in Tui il brarcio suddelto di leva

dell ' ammortizzatore pub essere falto ascillare par
variare un  rapporto  di leva del cinematismo
suddello mediante 1 attuatore suddetto tra una
rpgirione  di grande alteszza della motocicletta ed

una posiziene di altezza ridotta della motocicletta

atlraverss un  punta di sramhio, runto tra 1a
posizione suddatlta di grands altezza della

motocicletta e la posizione suddetta di altezza
ridontta della moteocicletta per una conlrazione del
gruppo ammortirzatore nella M&AS 8 1 I misura

passihilae.

. — Dispositive per regolare 1 'altezza di una
molociclelta <econdo la rivendicarione 2, in cui,
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guandns 1 'attualore suddetto @ a2zionato in mode da

riduree l1'altezza della matociclietta suddetta
durante umna decelerazione, ia velocita di
funzionamento dell "attuatare suddetto & ridotta

durante wun rperiodo tra una posizipne operativa
designala ed une posizione di altezza ridotta della
molocicletta, estremila inferiore di un campo

operative del meIzo suddetto di variazione

dell’altezza della motocicletta, a valnri inferiori

a velocita operative dell attuatare suddetto

decelerato durante un periodo tra una pesirione di
grande altezza della motocicletia, estremitd
superiore del campo operative suddetto del mezzo
suddetto di variazione detl a2llezza della
motocicieblta, e la posiziovne operativa designa#a
suddallia che & prefissala tra la posiziaene suddetta
di altexza ridotta della motociclelta e la pasizione

suddetta di grande alterza della motocicletta.

FER PRoOCURA
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