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(57)【要約】
　本発明は、自動二輪車の走行を安定させる方法に関し
、互いに平行な回転軸線を備え、互いに隣接して配置さ
れた２つのジャイロスコープが設けられており、ジャイ
ロスコープは、それぞれ回転軸線に対して垂直方向の旋
回軸線を中心として旋回可能であり、２つのジャイロス
コープの旋回軸線は同様に互いに平行であり、ジャイロ
スコープは、回転軸線を中心として互いに反対の回転方
向に回転し、二輪車の不安定な走行状況が検出された場
合には、２つのジャイロスコープがそれぞれの旋回軸線
を中心として第１角速度により旋回され、旋回方向は互
いに反対であり、次いで、回転する２つのジャイロスコ
ープがそれぞれの旋回軸線を中心として第２速度により
旋回され、再び元の配向に戻される。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　自動二輪車（１００）の走行を安定させる方法であって、互いに平行な回転軸線を備え
る互いに隣接して配置された２つのジャイロスコープ（１０４，１０５）が設けられてお
り、該ジャイロスコープが、それぞれ回転軸線に対して垂直方向の旋回軸線（１０６）を
中心として旋回可能であり、２つのジャイロスコープの旋回軸線（１０６）が同様に互い
に平行であり、
　回転軸線を中心として互いに反対の回転方向にジャイロスコープ（１０４，１０５）を
回転させ、
　二輪車の不安定な走行状況が検出された場合に（２０１）、それぞれの旋回軸線（１０
６）を中心として第１角速度により２つのジャイロスコープ（１０４，１０５）を旋回し
、旋回方向は互いに反対であり（２０２）、
　次いで、それぞれの旋回軸線（１０６）を中心として第２角速度により２つのジャイロ
スコープ（１０４，１０５）を旋回し、再び元の配向に戻す（２０３）、自動二輪車（１
００）の走行を安定させる方法。
【請求項２】
　請求項１に記載の方法において、
　前記第１角速度が前記第２角速度よりも大きいことを特徴とする方法。
【請求項３】
　請求項１に記載の方法において、
　前記ジャイロスコープ（１０４，１０５）の回転軸線を二輪車（１００）の前後方向に
向け、ジャイロスコープの前記旋回軸線（１０６）を二輪車（１００）の横方向に向ける
ことを特徴とする方法。
【請求項４】
　請求項１に記載の方法において、
　二輪車の横滑り角または二輪車の後輪の傾斜角があらかじめ設定された閾値を超えた場
合に、不安定な走行状況が生じていることを検出することを特徴とする方法。
【請求項５】
　請求項１に記載の方法において、
　単位時間毎の横滑り角の変化または単位時間毎の後輪の傾斜角の変化が、あらかじめ設
定された閾値を超えた場合に、不安定な走行状況が生じていることを検出することを特徴
とする方法。
【請求項６】
　請求項１に記載の方法において、
　不安定な走行状況が検出された場合に、２つのジャイロスコープを、同じ角度だけ、同
じ速度により、しかしながら反対方向に旋回させることを特徴とする方法。
【請求項７】
　請求項１に記載の方法において、
　２つの前記ジャイロスコープ（１０４，１０５）の構成が同じであり、同じ角速度によ
り、しかしながら反対の回転方向に回転することを特徴とする方法。
【請求項８】
　請求項１に記載の方法において、
　前記ジャイロスコープ（１０４，１０５）を電気モータにより駆動し、電気モータによ
って旋回させることを特徴とする方法。
【請求項９】
　請求項１に記載の方法において、
　二輪車（１００）が自動二輪車であることを特徴とする方法。
【請求項１０】
　本発明による方法を実施するために構成された手段を含む装置。
【発明の詳細な説明】
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【背景技術】
【０００１】
　２本の軌跡を残す自動車では、危険な走行状況でヨー角を制御するためのシステムが広
く知られており、事故防止のために最も効果的である。個々の車輪を意図的に、非対称的
に制動することにより優れているこれらのシステムは、二輪車では構造的に考慮の対象に
ならない。自動二輪車の走行ダイナミクスは、車輪のジャイロスコープ作用および操舵に
よる角運動量の変更によって決定され、安定化される。
【発明の概要】
【０００２】
　本発明は、自動二輪車の走行を安定させる方法に関し、互いに平行な回転軸線を備え、
互いに隣接して配置された２つのジャイロスコープが設けられており、これらのジャイロ
スコープは、それぞれ回転軸線に対して垂直方向の旋回軸線を中心として旋回可能であり
、２つのジャイロスコープの旋回軸線は同様に互いに平行であり、
　ジャイロスコープは、回転軸線を中心として互いに反対の回転方向に回転し、
　二輪車の不安定な走行状況が検出された場合には、回転する２つのジャイロスコープが
それぞれの旋回軸線を中心として第１角速度により旋回され、旋回方向は互いに反対であ
り、
　次いで、回転する２つのジャイロスコープがそれぞれの旋回軸線を中心として第２角速
度により旋回され、再び元の配向に戻される。本発明によるジャイロスコープの配置およ
び制御により、車両に意図的にトルクを加える効果的な可能性が得られる。
【０００３】
　本発明の好ましい構成は、第１角速度が第２角速度よりも大きいことを特徴とする。第
１角速度の意図的な選択により、車両に加えられるトルクの大きさをあらかじめ設定する
ことができる。これに対して、できるだけ小さいトルクが車両に作用するように、旋回軸
線を中心としてジャイロスコープをできるだけゆっくりと回転させて戻すことが望ましい
。
【０００４】
　本発明の好ましい構成は、ジャイロスコープの回転軸線が二輪車の前後方向に向いてお
り、ジャイロスコープの旋回軸線が二輪車の横方向に向いていることを特徴とする。この
特殊な構成により、ヨートルクが車両に加えられる。
【０００５】
　本発明の好ましい構成は、二輪車の横滑り角および／または二輪車の後輪の傾斜角があ
らかじめ設定された閾値を超えた場合に、不安定な走行状況が生じていることが検出され
ることを特徴とする。
【０００６】
　本発明の代替的な好ましい構成は、単位時間毎の横滑り角の変化および／または単位時
間毎の後輪の傾斜角の変化が、あらかじめ設定された閾値を超えた場合に、不安定な走行
状況が生じていることが検出されることを特徴とする。
【０００７】
　上記構成では、大きい横滑り角もしくは後輪の傾斜角またはこれらの変数の著しい時間
的な増大が、不安定な走行状況の兆候であるという事実が利用される。
【０００８】
　本発明の好ましい一構成では、不安定な走行状況が検出された場合に、２つのジャイロ
スコープが、同じ角度だけ、同じ速度により、しかしながら反対方向に旋回されることを
特徴とする。ジャイロスコープが対称的に旋回することにより、ジャイロスコープの回転
平面に位置し、回転平面から外れる成分を備えていないトルクベクトルのみが生じること
が保証される。
【０００９】
　本発明の好ましい構成では、２つのジャイロスコープの構成が同じであり、同じ角速度
により、しかしながら反対の回転方向に回転することを特徴とする。これにより、ジャイ
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ロスコープシステム、旋回されていない基本状態ではゼロの角運動量を備えることが保証
される。
【００１０】
　本発明の好ましい構成では、ジャイロスコープが電気モータにより駆動され、電気モー
タによって旋回されることを特徴とする。
【００１１】
　本発明の好ましい構成では、二輪車が自動二輪車であることを特徴とする。
【００１２】
　さらに、本発明は、本発明による方法を実施するために構成された手段を含む装置を含
む。この装置は、特に、本発明による方法を実施するためのプログラムコードを備える制
御器である。
【００１３】
　図面は、図１および図２を含む。
【図面の簡単な説明】
【００１４】
【図１】ジャイロスコープシステムを備える自動二輪車およびジャイロスコープシステム
の詳細を示す図である。
【図２】本発明による方法の実施形態の経過を示す図である。
【発明を実施するための形態】
【００１５】
　自動二輪車のリアが横滑りしそうな危険な走行状況では、ジャイロスコープシステムに
よりヨー軸を中心として付加的なトルクが生成され、これにより自動二輪車はドライバに
よって制御可能な安定した状況に再び戻される。
【００１６】
　このために、走行時に一定の回転数で持続的に回転する２つの回転対称的な物体が自動
二輪車に組み付けられる。これらの２つのジャイロスコープの回転方向は、危険な状況以
外では平行かつ逆向きであり、これにより角運動量が相殺され、走行ダイナミクスへの影
響は生じない。危険な走行状況では、必要に応じて、ジャイロスコープ回転軸の適宜な回
転により車軸の横滑りに反作用するヨートルクが生成される。
【００１７】
　２つのジャイロスコープシステムが自動二輪車に組み込まれる。これらのジャイロスコ
ープは、自動二輪車フレームに堅固に結合されたケーシングからなり、このケーシングは
回転対称的な物体を含む。この物体は、回転軸線を中心として回転対称軸線に沿って支承
されており、車両の始動後および走行時に、必要に応じて電気モータによって上記軸線を
中心としてあらかじめ設定された回転数まで加速される。２つのジャイロスコープの回転
軸線は、最初は平行であり、回転方向は逆向きであり、これにより、自動二輪車フレーム
の移動時にもジャイロスコープ作用が相殺される。
【００１８】
　２つのジャイロスコープは、ジャイロスコープ回転方向に対して横方向に延在し、自動
二輪車のフレームに対して横方向に、すなわち自動二輪車横方向に延在する別の軸線を中
心として回転可能に懸吊されている。この軸線を中心とした回転は、同様に電気モータに
よって行われる。２つのジャイロスコープ回転軸が同じ角度量だけ逆向きに別の軸線を中
心として回転された場合、自動二輪車縦軸に向いた角運動量が生じ、この角運動量は回転
角度の増大に伴い増大する。
【００１９】
　上記装置が図１に示されている。図１の上側には、慣性センサ１０１および制御器１０
２を備える自動二輪車１００が示されている。図１の上側には、さらに以下に詳述するダ
ブルジャイロスコープシステム１０３が示されている。ダブルジャイロスコープシステム
１０３は、上下に重ねて配置されたジャイロスコープ１０４および１０５からなる。上側
のジャイロスコープ１０４は、自動二輪車を前方から見た場合に時計回りに回転し、下側
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ジャイロスコープは、自動二輪車後側の方向に向いた角運動量Ｌ１を備え、下側のジャイ
ロスコープは、自動二輪車前側の方向に向いた角運動量Ｌ２を備える。両方の角運動量は
相殺される。両方のジャイロスコープは、さらに自動二輪車横方向に向いた軸線１０６を
中心として回転可能に支承されている。回転するジャイロスコープがこの軸線を中心とし
て傾斜した場合には、角運動量Ｌ１およびＬ２の方向が変化する。
【００２０】
　この横軸を中心として図示の方向に傾斜が生じた場合、Ｌ１およびＬ２はそれぞれ上向
きの成分を得る。これらの成分は、上向きの角運動量に加算される。したがって、この回
転運動時には、鉛直方向に、単位時間毎の角運動量の変化が生じ、すなわち、ｄＬ／ｄｔ
はゼロに等しくなく、したがって鉛直方向に向いたトルクベクトルが生じる。この鉛直方
向に向いたトルクベクトルは、自動二輪車の縦軸を中心とした自動二輪車の回転運動、す
なわちヨー運動をもたらす。これにより、軸線１０６を中心としたジャイロスコープの意
図的な傾斜により、所望のヨートルクを自動二輪車に加えることができる。
【００２１】
　車軸の横滑りが生じる危険な状況を検出するためには、回転速度および並進加速度を測
定するための慣性センサからなるセンサクラスタおよびホイール回転数センサを使用する
ことができる。これらのセンサ変数により、車両横滑り角もしくは後輪の傾斜角を推定す
ることができる。自動二輪車では、安定走行時の横滑り角は一般的に数度にすぎない。横
滑り角が突然に上昇した場合には、車軸の横滑りを仮定すべきである。この場合、制御器
は、横滑り角を安定した走行状況における一般的な値まで再び減じるために必要なトルク
もしくはヨートルクを計算し、これに応じてジャイロスコープシステムのモータを制御し
、このトルクがジャイロスコープによって供給される。
【００２２】
　走行状況が安定化された後に、ジャイロスコープ回転軸は、対応してゆっくりと出発位
置まで回転して戻され、したがって、ドライバは、ジャイロスコープ運動により走行ダイ
ナミクスの著しい変化が誘起されたとは感じない。ジャイロスコープが初期位置に到達し
た場合、ジャイロスコープ作用は再び完全に相殺される。
【００２３】
　本発明による方法の実施形態の経過が図２に示されている。方法はブロック２００で始
まる。次いでブロック２０１で、二輪車の不安定な走行状態が生じているかどうかが確認
される。二輪車の不安定な走行状態が生じてない場合には、ブロック２００に戻る。しか
しながら二輪車の不安定な走行状態が生じている場合には、ブロック２０２で、両方のジ
ャイロスコープがそれぞれの旋回軸線を中心として第１の角速度により旋回され、この場
合、旋回方向は互いに反対である。その後、ブロック２０３で両方のジャイロスコープが
それぞれの旋回軸線を中心として第２の角速度により旋回され、再び元の配向に戻される
。ブロック２０４で、方法は終了する。
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【国際調査報告】
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