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Zustand
(57) Zusammenfassung: Eine Steuervorrichtung ist flr ein erfallt?
muskelkraftbetriebenes Fahrzeug. Die Steuervorrichtung

umfasst einen Controller, der eingerichtet ist, um einen

Motor zu steuern, der eine Antriebskraft auf das muskelkraft- /ad 882
betriebene Fahrzeug aufbringt. In einem Fall, in dem ein vor- Zumindest einen vom Unterstiitzungspegel A,
bestimmter Zustand erflillt ist, ist der Controller eingerichtet, Maximalwert Mmax des Ausgangs M des

Motors

um zumindest einen von einem Unterstutzungspegel des und Ausgang M des Motors erhohen

Motors, einen Maximalwert eines Ausgangs des Motors
und den Ausgang des Motors zu erhéhen. Der vorbestimmte
Zustand beinhaltet eine erste Zustand, in dem die Verzdge-
rung des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs in einer Fahrt-
richtung des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs gréRRer oder ( ENDE )
gleich einem ersten Schwellenwert ist.
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Beschreibung
HINTERGRUND

[0001] Diese Anmeldung beansprucht die Prioritat der japanischen Anmeldung JP 2020-219511, die am 28.
Dezember 2020 eingereicht wurde. Die gesamte Offenbarung der japanischen Anmeldung JP 2020-219511
wird hiermit durch Bezugnahme aufgenommen.

[0002] Die vorliegende Offenbarung bezieht sich auf eine Steuervorrichtung fiir ein muskelkraftbetriebenes
Fahrzeug.

[0003] Die offengelegte japanische Patentverdffentlichung Nr. 10-59260 offenbart beispielsweise eine
Steuervorrichtung fir ein muskelkraftbetriebenes Fahrzeug, die einen Motor so steuert, dass das Verhaltnis
der vom Motor erzeugten Hilfskraft zur menschlichen Antriebskraft ein vorbestimmtes Verhaltnis wird.

KURZBESCHREIBUNG DER OFFENBARUNG

[0004] Ein Aufgabe der vorliegenden Offenbarung ist es, eine Steuervorrichtung fur ein muskelkraftbetriebe-
nes Fahrzeug bereitzustellen, die einen Motor steuert, der in Ubereinstimmung mit einem Fahrzustand des
muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs in einer bevorzugten Weise Antriebskraft auf das muskelkraftbetriebene
Fahrzeug aufbringt.

[0005] Eine Steuervorrichtung in Ubereinstimmung mit einem ersten Aspekt der vorliegenden Offenbarung
ist fur ein muskelkraftbetriebenes Fahrzeug. Die Steuervorrichtung umfasst einen Controller, der eingerichtet
ist, um einen Motor zu steuern, der eine Antriebskraft auf das muskelkraftbetriebene Fahrzeug aufbringt. In
einem Fall, in dem ein vorbestimmter Zustand erfiillt ist, ist der Controller eingerichtet, um zumindest einen
von einem Unterstitzungspegel des Motors, einem Maximalwert eines Ausgangs des Motors und dem Aus-
gang des Motors zu erhéhen. Der vorbestimmte Zustand beinhaltet einen ersten Zustand, in dem die Verz6-
gerung des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs in einer Fahrtrichtung des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs
grélRer oder gleich einem ersten Schwellenwert ist.

[0006] Bei der Steuervorrichtung nach dem ersten Aspekt wird in einem Fall, in dem die Verzdgerung des
muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs in Fahrtrichtung des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs groéfer oder
gleich dem ersten Schwellenwert ist, zumindest einer von dem Unterstitzungspegel durch den Motor, dem
Maximalwert des Ausgangs des Motors und dem Ausgang des Motors erhéht. So wird der Motor in Uberein-
stimmung mit dem Fahrzustand des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs bevorzugt gesteuert. Die Steuervor-
richtung gemaR dem ersten Aspekt kann die Belastung eines Fahrers beispielsweise in einem Fall verringern,
in dem das muskelkraftbetriebene Fahrzeug plétzlich verzégert bzw. abgebremst wird.

[0007] Gemal einem zweiten Aspekt der vorliegenden Offenbarung ist die Steuervorrichtung gemar dem
ersten Aspekt so eingerichtet, dass der vorbestimmte Zustand ferner einen zweiten Zustand beinhaltet, in
dem eine Eingangswelle, in die bzw. auf die menschliche Antriebskraft eingegeben wird, dreht.

[0008] Die Steuervorrichtung gemafl dem zweiten Aspekt kann die Belastung des Fahrers in einem Fall ver-
ringern, in dem der Fahrer das muskelkraftbetriebene Fahrzeug absichtlich fahrt bzw. antreibt.

[0009] Gemal einem dritten Aspekt der vorliegenden Offenbarung ist die Steuervorrichtung gemal dem ers-
ten oder zweiten Aspekt so eingerichtet, dass der vorbestimmte Zustand ferner einen dritten Zustand beinhal-
tet, in dem menschliche Antriebskraft in das muskelkraftbetriebene Fahrzeug eingegeben wird.

[0010] Die Steuervorrichtung gemaf dem dritten Aspekt kann die Belastung des Fahrers in einem Fall ver-
ringern, in dem der Fahrer das muskelkraftbetriebene Fahrzeug absichtlich fahrt bzw. antreibt

[0011] Gemal einem vierten Aspekt der vorliegenden Offenbarung ist die Steuervorrichtung gema einem
der ersten bis dritten Aspekte so eingerichtet, dass der vorbestimmte Zustand ferner einen vierten Zustand
beinhaltet, in dem eine Betétigungsvorrichtung einer Bremsvorrichtung des muskelkraftbetriebenen Fahr-
zeugs hicht bedient bzw. betétigt wird.
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[0012] Die Steuervorrichtung gemafl dem vierten Aspekt kann die Belastung des Fahrers in einem Fall ver-
ringern, in dem der Fahrer nicht die Absicht hat, das muskelkraftbetriebene Fahrzeug zu verzdgern bzw.
abzubremsen.

[0013] Gemal einem fiinften Aspekt der vorliegenden Offenbarung ist die Steuervorrichtung gemagR einem
der ersten bis vierten Aspekte so eingerichtet, dass der vorbestimmte Zustand einen flinften Zustand beinhal-
tet, in dem eine Fahrzeuggeschwindigkeit des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs unmittelbar vor Erfiillung
des ersten Zustands ansteigt.

[0014] Die Steuervorrichtung gemaf dem flinften Aspekt kann die Belastung des Fahrers in einem Fall ver-
ringern, in dem die Geschwindigkeit des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs in Fahrtrichtung signifikant ver-
andert wird.

[0015] Gemal einem sechsten Aspekt der vorliegenden Offenbarung ist die Steuervorrichtung gemafn einem
der ersten bis flinften Aspekte so eingerichtet, dass das muskelkraftbetriebene Fahrzeug ein Getriebe bein-
haltet. Das Getriebe ist in einem Ubertragungspfad bzw. Kraftiibertragungspfad der menschlichen Antriebs-
kraft des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs bereitgestellt und eingerichtet, um ein Ubersetzungsverhaltnis
zu andern. Ferner ist der Controller eingerichtet, um den Motor in Ubereinstimmung mit einer ersten Informa-
tion bzw. ersten Informationen, die sich auf das aktuelle Ubersetzungsverhéltnis des Getriebes bezieht/bezie-
hen, und einer zweiten Informationen bzw. zweiten Informationen, die sich auf das Ubersetzungsverhaltnis
bezieht/beziehen, das zumindest einem von einem ersten Fahrzustand des muskelkraftbetriebenen Fahr-
zeugs und einer ersten Fahrumgebung des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs entspricht, zu steuern.

[0016] Die Stguervorrichtung gemal dem sechsten Aspekt kann den Motor in Ubereinstimmung mit dem
vorliegenden Ubersetzungsverhaltnis und dem Ubersetzungsverhaltnis steuern, das zumindest einem von
dem ersten Fahrzustand und der ersten Fahrumgebung entspricht.

[0017] GemaR einem siebten Aspekt der vorliegenden Offenbarung ist die Steuervorrichtung gemafy dem
sechsten Aspekt so eingerichtet, dass der vorbestimmte Zustand einen sechsten Zustand beinhaltet, in dem
sich die erste/n Information/en von der/n zweiten Information/en unterscheidet/en.

[0018] Die Steuervorrichtung gemaf dem siebten Aspekt kann die Belastung des Fahrers in einem Fall ver-
ringern, ohne das Ubersetzungsverhaltnis zu verdndern, wenn das vorliegende Ubersetzungsverhéltnis von
dem Ubersetzungsverhéltnis abweicht, die zumindest einem von dem ersten Fahrzustand und der ersten
Fahrumgebung entspricht.

[0019] Gemal einem achten Aspekt der vorliegenden Offenbarung ist die Steuervorrichtung gemar einem
der ersten bis flinften Aspekte so eingerichtet, dass der Controller eingerichtet ist, um eine Komponente des
muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs in Ubereinstimmung mit einer Information/Informationen zu steuern, die
sich auf eine Fahrzeuggeschwindigkeit des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs beziehen. Die Komponente
beinhaltet zumindest eines von einem Getriebe, das in einem Ubertragungspfad der menschlichen Antriebs-
kraft in dem muskelkraftbetriebenen Fahrzeug bereitgestellt und eingerichtet ist, um ein Ubersetzungsverhélt-
nis zu andern, zumindest einer Federvorrichtung und einer anpassbaren Sattelstiitze.

[0020] Die Steuervorrichtung gema dem achten Aspekt kann zumindest eines von dem Getriebe, der
zumindest einen Federvorrichtung und der anpassbaren Sattelstitze in Ubereinstimmung mit der/den Infor-
mation/en beziglich der Geschwindigkeit des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs in einer bevorzugten Weise
steuern.

[0021] Gemal einem neunten Aspekt der vorliegenden Offenbarung ist die Steuervorrichtung gemal dem
achten Aspekt so eingerichtet, dass die Komponente die zumindest eine Federvorrichtung beinhaltet und die
zumindest eine Federvorrichtung eine vordere Federvorrichtung beinhaltet. Ferner ist der Controller einge-
richtet, um die vordere Federvorrichtung zu steuern, um die Steifigkeit der vorderen Federvorrichtung in
einem Fall zu erhéhen, in dem die Verzdgerung des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs in der Fahrtrichtung
des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs groRer oder gleich einem zweiten Schwellenwert ist.

[0022] Die Steuervorrichtung gemafl dem neunten Aspekt erhdht die Steifigkeit der vorderen Federvorrich-
tung in einem Fall, in dem die Verzégerung des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs in der Fahrtrichtung des
muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs grofer oder gleich dem zweiten Schwellenwert ist. Dadurch wird die Fahr-
stabilitdt des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs leicht erhoht.
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[0023] GemaR einem zehnten Aspekt der vorliegenden Offenbarung ist die Steuervorrichtung gemaft dem
achten oder neunten Aspekt so eingerichtet, dass die Komponente die anpassbare Sattelstiitze beinhaltet.
Der Controller ist eingerichtet, um die anpassbare Sattelstlitze zu steuern, um eine Lange der anpassbaren
Sattelstlutze in einem Fall zu verringern, in dem die Verzégerung des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs in
Fahrtrichtung des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs gréf3er oder gleich einem dritten Schwellenwert ist.

[0024] Die Steuervorrichtung nach dem zehnten Aspekt verringert die Lange der anpassbaren Sattelstiitze in
einem Fall, in dem die Verzégerung des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs in Fahrtrichtung des muskelkraft-
betriebenen Fahrzeugs gréfier oder gleich dem dritten Schwellenwert ist. Somit kann der Fahrer leicht auf
den Boden treten bzw. gelangen.

[0025] Gemal einem elften Aspekt der vorliegenden Offenbarung ist die Steuervorrichtung gemaf einem
der achten bis zehnten Aspekte so eingerichtet, dass die Komponente das Getriebe beinhaltet. Der Controller
steuert das Getriebe, um das Ubersetzungsverhaltnis in einem Fall zu verringern, in dem die Verzdgerung
des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs in Fahrtrichtung des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs grofier oder
gleich einem vierten Schwellenwert ist.

[0026] Die Steuervorrichtung gemaR dem elften Aspekt verringert das Ubersetzungsverhéltnis in einem Fall,
in dem die Verzogerung des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs in Fahrtrichtung des muskelkraftbetriebenen
Fahrzeugs gréRer oder gleich dem vierten Schwellenwert ist. Dadurch wird die Belastung des Fahrers redu-
Ziert.

[0027] Die muskelkraftbetriebene Fahrzeug Steuervorrichtung bzw. die Steuervorrichtung eines/des muskel-
kraftbetriebenen Fahrzeugs gemaR der vorliegenden Offenbarung kann den Motor, der die Antriebskraft auf
das muskelkraftbetriebene Fahrzeug aufbringt, in Ubereinstimmung mit dem Fahrzustand des muskelkraft-
betriebenen Fahrzeugs in einer bevorzugten Weise steuern.

Figurenliste

Fig. 1 ist eine Seitenansicht eines muskelkraftbet(i_ebenen Fahrzeugs, welches eine Steuervorrichtung
eines/des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugin in Ubereinstimmung mit einer ersten Ausfiihrungsform
beinhaltet.

Fig. 2 ist ein Blockdiagramm, das die elektrische Konfiguration des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs,
das die Steuervorrichtung des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs in Ubereinstimmung mit der ersten
Ausflihrungsform beinhaltet, zeigt.

Fig. 3 ist ein Flussdiagramm, das einen Prozess illustriert, der von einem in Fig. 2 dargestellten Control-
ler ausgefiihrt wird, um einen Steuerzustand eines Motors zu andern.

Fig. 4 ist ein Blockdiagramm, das die elektrische Konfiguration eines muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs
in Ubereinstimmung mit einer zweiten Ausflhrungsform, die eine muskelkraftbetriebene Fahrzeugs-
teuervorrichtung beinhaltet, zeigt.

Fig. 5 ist ein Flussdiagramm, das einen Prozess veranschaulicht, der von einem in Fig. 4 dargestellten
Controller ausgefihrt wird, um einen Motor und ein Getriebe zu steuern.

Fig. 6 ist ein Blockdiagramm, das die elektrische Konfiguration eines muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs
in Ubereinstimmung mit einer dritten Ausfliihrungsform einschlieft.

Fig. 7 ist ein Flussdiagramm, das einen Prozess illustriert, der von einem in Fig. 6 gezeigten Controller
ausgefiihrt wird, um eine Federvorrichtung zu steuern.

Fig. 8 ist ein Flussdiagramm, das einen Prozess veranschaulicht, der von dem in Fig. 6 dargestellten
Controller ausgefihrt wird, um eine anpassbare Sattelstiitze zu steuern.

Fig. 9 ist ein Flussdiagramm, das einen Prozess veranschaulicht, der von dem in Fig. 6 dargestellten
Controller ausgefihrt wird, um ein Getriebe zu steuern.

Fig. 10 ist ein Flussdiagramm, das einen Prozess illustriert, der von einem Controller eines modifizierten
Beispiels ausgefiihrt wird, um einen Motor zu steuern.
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AUSFURHUNGSFORMEN DER OFFENBARUNG
Erste Ausfihrungsform

[0028] Eine Steuervorrichtung 70 fir ein muskelkraftbetriebenes Fahrzeug gemaf einer ersten Ausfiihrungs-
form wird nun unter Bezugnahme auf die Fig. 1 bis Fig. 3 beschrieben. Ein muskelkraftbetriebenes Fahrzeug
10 ist ein Fahrzeug, das zumindest ein Rad beinhaltet und von zumindest einer menschlichen Antriebskraft H
angetrieben werden kann. Beispiele fir das muskelkraftbetriebene Fahrzeug 10 beinhalten verschiedene
Arten von Fahrradern wie ein Mountainbike, ein Rennrad, ein Citybike, ein Lastenrad, ein Handbike und ein
Liegerad. Die Anzahl der Rader des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 ist nicht begrenzt. Das muskel-
kraftbetriebene Fahrzeug 10 beinhaltet beispielsweise auch ein Einrad oder ein Fahrzeug mit drei oder mehr
Radern. Das muskelkraftbetriebene Fahrzeug 10 ist nicht auf ein Fahrzeug beschrankt, das nur durch die
menschliche Antriebskraft H angetrieben werden kann. Das muskelkraftbetriebene Fahrzeug 10 beinhaltet
ein Elektrofahrrad (E-Bike), das zusatzlich zur menschlichen Antriebskraft H die Antriebskraft eines Elektro-
motors zum Vortrieb nutzt. In der im Folgenden beschriebenen Ausfihrungsform wird das muskelkraftbetrie-
bene Fahrzeug 10 als ein Fahrrad mit elektrischer Unterstiitzung beschrieben, welches auch ein Mountain-
bike ist.

[0029] Das muskelkraftbetriebene Fahrzeug 10 beinhaltet eine Kurbel 12, in die die menschliche Antriebs-
kraft H eingegeben wird. Das muskelkraftbetriebene Fahrzeug 10 beinhaltet ferner zumindest ein Rad 14
und einen Fahrzeugkérper 16. Das zumindest eine Rad 14 beinhaltet ein Hinterrad 14A und ein Vorderrad
14B. Der Fahrzeugkdrper 16 beinhaltet einen Rahmen 18. Die Kurbel 12 beinhaltet eine Eingangswelle 12A,
einen ersten Kurbelarm 12B und einen zweiten Kurbelarm 12C. Die Eingangswelle 12A ist relativ zum Rah-
men 18 drehbar. Der erste Kurbelarm 12B ist an einem ersten axialen Ende der Eingangswelle 12A bereitge-
stellt und der zweite Kurbelarm 12C ist an einem zweiten axialen Ende der Eingangswelle 12A bereitgestellt.
In der vorliegenden Ausfiihrungsform ist die Eingangswelle 12A eine Kurbelachse. Ein erstes Pedal 20A ist
mit dem ersten Kurbelarm 12B verbunden. Ein zweites Pedal 20B ist mit dem zweiten Kurbelarm 12C ver-
bunden.

[0030] Ein Antreibmechanismus 22 beinhaltet einen ersten Rotationskdrper bzw. Drehkdrper 24, der mit der
Eingangswelle 12A verbunden ist. Die Eingangswelle 12A kann mit dem bzw. an den ersten Rotationskorper
24 in einer Weise angebunden sein, die eine relative Drehung der Eingangswelle 12A und des ersten Rota-
tionskorpers 24 begrenzt. Alternativ kann die Eingangswelle 12A durch eine Einwegkupplung mit dem bzw.
an den ersten Rotationskorper 24 angebunden sein. Die erste Einwegkupplung ist eingerichtet, um den ers-
ten Rotationskdrper 24 nach vorne zu drehen, wenn die Kurbel 12 nach vorne gedreht wird, und eine relative
Drehung der Kurbel 12 und des ersten Rotationskorpers 24 zu erméglichen, wenn die Kurbel 12 nach hinten
gedreht wird. Der erste Rotationskdrper 24 beinhaltet ein Ritzel, eine Riemenscheibe oder ein Kegelrad. Der
Antreibmechanismus 22 beinhaltet ferner einen zweiten Rotationskoérper bzw. Drehkérper 26 und ein Ver-
bindelement 28. Das Verbindelement 28 (ibertragt die Rotationskraft des ersten Rotationskorpers 24 auf den
zweiten Rotationskérper 26. Das Verbindelement 28 beinhaltet beispielsweise eine Kette, einen Riemen oder
eine Welle.

[0031] Der zweite Rotationskérper 26 ist mit dem Hinterrad 14A verbunden. Der zweite Rotationskérper 26
beinhaltet ein Ritzel, eine Riemenscheibe oder ein Kegelrad. Vorzugsweise ist eine zweite Einwegkupplung
zwischen dem zweiten Rotationskdrper 26 und dem Hinterrad 14A bereitgestellt. Die zweite Einwegkupplung
ist eingerichtet, um das Hinterrad 14A vorwarts zu drehen, wenn der zweite Rotationskorper 26 vorwarts
gedreht wird, und eine relative Drehung des zweiten Rotationskdrpers 26 und des Hinterrads 14A zu ermdgli-
chen, wenn der zweite Rotationskérper 26 riickwarts gedreht wird. Das muskelkraftbetriebene Fahrzeug 10
kann ein Getriebe bzw. eine Gangschaltung bzw. eine Schaltung beinhalten. Das Getriebe beinhaltet zumin-
dest eines von einer externen Getriebevorrichtung und einer internen Getriebevorrichtung. Die externe
Getriebevorrichtung beinhaltet beispielsweise eine Kettenschaltung, den ersten Rotationskérper 24 und den
zweiten Rotationskorper 26. Ein Umwerfer beinhaltet zumindest eines von einem vorderen Umwerfer und
einem hinteren Umwerfer. Der erste Rotationskdrper 24 kann eine Vielzahl von Zahnkranzen beinhalten. Der
zweite Rotationskdrper 26 kann eine Vielzahl von Ritzeln beinhalten. Ein internes Getriebe kann beispiels-
weise an einer Nabe des Hinterrads 14A oder in einem Kraftiibertragungspfad bzw. Ubertragungspfad bereit-
gestellt werden, der sich von der Eingangswelle 12A zum ersten Rotationskdrper 24 erstreckt.

[0032] Das Vorderrad 14B ist iber einen Vorderradgabel 30 an dem Rahmen 18 befestigt. Ein Lenker 34 ist

Uber einen Vorbau 32 mit dem Vorderradgabel 30 verbunden. In dem vorliegenden Ausfiihrungsform ist das
Hinterrad 14A Uber den Antreibmechanismus 22 mit der Kurbel 12 verbunden. Alternativ kann zumindest
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eines von dem Hinterrad 14A und dem Vorderrad 14B durch den Antreibmechanismus 22 mit der Kurbel 12
verbunden sein.

[0033] Das muskelkraftbetriebene Fahrzeug 10 beinhaltet ferner eine Batterie 36. Die Batterie 36 beinhaltet
eine oder mehrere Batteriezellen. Jede Batteriezelle beinhaltet eine wiederaufladbare Batterie. Die Batterie
36 ist eingerichtet, um die Steuervorrichtung 70 mit elektrischer Energie bzw. Strom zu versorgen. Vorzugs-
weise ist die Batterie 36 mit einem Controller 72 der Steuervorrichtung 70 Gber ein elektrisches Kabel oder
ein drahtloses Kommunikationsgerat bzw. einen drahtlosen Kommunikator bzw. einen Drahtloskommunikator
in einer Weise verbunden, die eine Kommunikation ermdglicht. Die Batterie 36 ist eingerichtet, um eine Kom-
munikation mit dem Controller 72 herzustellen, beispielsweise tUber Power Line Communication (PLC), Con-
troller Area Network (CAN) oder Universal Asynchronous Receiver/Transmitter (UART).

[0034] Das muskelkraftbetriebene Fahrzeug 10 beinhaltet einen Motor 38, der eingerichtet ist, um eine
Antriebskraft auf das muskelkraftbetriebene Fahrzeug 10 aufzubringen. Der Motor 38 beinhaltet zumindest
einen Elektromotor. Bei dem Elektromotor handelt es sich beispielsweise um einen burstenlosen Motor. Der
Motor 38 ist eingerichtet, um eine Rotationskraft bzw. eine Drehkraft bzw. ein Drehmoment auf zumindest
eines von dem Vorderrad 14B und einem sich von den Pedalen 20A und 20B zum Hinterrad 14A erstrecken-
den Kraftiibertragungspfad bzw. Ubertragungspfad der menschlichen Antriebskraft H zu (ibertragen. Der
Kraftlibertragungspfad der menschlichen Antriebskraft H von den Pedalen 20A und 20B zum Hinterrad 14A
beinhaltet das Hinterrad 14A. In der vorliegenden Ausfiihrungsform ist der Motor 38 am Rahmen 18 des mus-
kelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 bereitgestellt und eingerichtet, um eine Rotationskraft auf den ersten Rota-
tionskdrper 24 zu Gbertragen.

[0035] Der Motor 38 ist in einem Gehause 40A bereitgestellt. Das Gehause 40A ist an dem Rahmen 18
bereitgestellt. Das Gehause 40A ist beispielsweise abnehmbar am Rahmen 18 befestigt. Der Motor 38 und
das Gehause 40A, an dem der Motor 38 bereitgestellt ist, bilden eine Antriebseinheit 40. Die Antriebseinheit
40 kann ein Untersetzungsgetriebe beinhalten, das mit einer Abtriebswelle des Motors 38 verbunden ist. In
der vorliegenden Ausfiihrungsform stiitzt das Gehause 40A die Eingangswelle 12A drehbar ab. In der vorlie-
genden Ausfliihrungsform ist eine dritte Einwegkupplung im Kraftiibertragungspfad zwischen dem Motor 38
und der Eingangswelle 12A bereitgestellt, um die Ubertragung der Rotationskraft der Kurbel 12 auf den
Motor 38 zu begrenzen, wenn die Eingangswelle 12A in eine Richtung gedreht wird, in der sich das muskel-
kraftbetriebene Fahrzeug 10 vorwarts bewegt. In einem Fall, in dem der Motor 38 an zumindest einem von
dem Hinterrader 14A und 14B bereitgestellt wird, kann der Motor 38 an einer Nabe bereitgestellt werden und
mit der Nabe einen Nabenmotor bilden.

[0036] Die Steuervorrichtung 70 beinhaltet den Controller 72. Der Controller 72 beinhaltet Prozessoren, die
vorbestimmte Steuerprogramme ausfihren. Die Prozessoren des Controllers 72 beinhalten beispielsweise
eine Central Processing Unit (CPU) oder eine Micro-Processing Unit (MPU). Die Prozessoren des Controllers
72 kénnen sich an verschiedenen Stellen befinden. Beispielsweise kénnen einige der Prozessoren auf dem
muskelkraftbetriebenen Fahrzeug 10 bereitgestellt werden, und die anderen Prozessoren kdnnen in einem
mit dem Internet verbundenen Server bereitgestellt werden. In einem Fall, in dem sich die Prozessoren an
verschiedenen Stellen befinden, sind diese Uber eine drahtlose Kommunikationseinrichtung miteinander ver-
bunden, so dass eine Kommunikation mdglich ist. Der Controller 72 kann einen oder mehrere Mikrocomputer
beinhalten.

[0037] Vorzugsweise beinhaltet die Steuervorrichtung 70 ferner einen Speicher 74. Der Speicher 74 spei-
chert Steuerprogramme und eine/die Information bzw. Informationen, die fiir Steuerprozesse verwendet wer-
den. Der Speicher 74 beinhaltet beispielsweise einen nichtfliichtigen Speicher und einen fliichtigen Speicher.
Der nichtfliichtige Speicher beinhaltet beispielsweise zumindest einen von einem Nur-Lese-Speicher (ROM),
einen léschbaren programmierbaren Nur-Lese-Speicher (EPROM), einen elektrisch I6schbaren programmier-
baren Nur-Lese-Speicher (EEPROM) und einen Flash-Speicher. Der fliichtige Speicher beinhaltet beispiels-
weise einen Direktzugriffsspeicher (RAM).

[0038] Vorzugsweise beinhaltet die Steuervorrichtung 70 ferner eine Antriebsschaltung 76 des Motors 38.
Vorzugsweise sind die Antriebsschaltung 76 und der Controller 72 in einem Gehause 40A der Antriebseinheit
40 bereitgestellt. Die Antriebsschaltung 76 und der Controller 72 kdnnen beispielsweise auf demselben
Schaltungssubstrat bereitgestellt werden. Die Antriebsschaltung 76 beinhaltet eine Inverterschaltung. Die
Antriebsschaltung 76 steuert die elektrische Energie bzw. den Strom, die von der Batterie 36 an den Motor
38 geliefert wird. Die Antriebsschaltung 76 ist mit dem Controller 72 (ber einen leitenden Draht, ein elektri-
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sches Kabel oder eine drahtlose Kommunikationseinrichtung und dergleichen verbunden. Die Antriebsschal-
tung 76 treibt den Motor 38 in Reaktion auf Steuersignale des Controllers 72 an.

[0039] Vorzugsweise beinhaltet das muskelkraftbetriebene Fahrzeug 10 ferner einen Fahrzeuggeschwindig-
keitssensor 42. Vorzugsweise beinhaltet das muskelkraftbetriebene Fahrzeug 10 ferner zumindest einen von
einem Kurbelrotationssensor 44 und einem menschliche-Antriebskraft-Detektor 46.

[0040] Der Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 42 ist eingerichtet, um eine/die Information bzw. Informationen
in Bezug auf eine Fahrzeuggeschwindigkeit V des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 zu erfassen. In der
vorliegenden Ausfiihrungsform ist der Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 42 eingerichtet, um eine/die Informa-
tion bzw. Informationen in Bezug auf eine Rotationsgeschwindigkeit CW des zumindest einen Rades 14 des
muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 zu erfassen. Der Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 42 ist eingerichtet,
um beispielsweise einen Magneten zu erfassen, der an dem zumindest einen Rad 14 des muskelkraftbetrie-
benen Fahrzeugs 10 bereitgestellt ist. Der Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 42 ist beispielsweise eingerich-
tet, um eine vorbestimmte Anzahl von Erfassungssignalen wahrend einer Periode auszugeben, in dem ein
Rad 14 des zumindest einen Rades 14 eine Umdrehung vollzieht. Die vorbestimmte Anzahl ist beispielsweise
eins. Der Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 42 gibt Signale aus, die der Rotationsgeschwindigkeit CW des
Rades 14 entsprechen.

[0041] Der Controller 72 kann die Fahrzeuggeschwindigkeit V des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 auf
der Grundlage des Signals, das der Rotationsgeschwindigkeit CW des Rades 14 entspricht und einer/der
Information bzw. Informationen Uber die Umfangslange des Rades 14 berechnen. Der Speicher 74 speichert
eine/die Information bzw. Informationen bezliglich der Umfangsléange des Rades 14.

[0042] Der Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 42 beinhaltet beispielsweise einen magnetischen Sensor wie
ein magnetisches Reed, das einen Reed-Schalter bildet, oder einen Hall-Element bzw. Hall-Bestandteil. Der
Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 42 kann an einer Kettenstrebe des Rahmens 18 des muskelkraftbetriebe-
nen Fahrzeugs 10 montiert und eingerichtet sein, einen am Hinterrad 14A montierten Magneten zu erfassen,
oder am Vorderradgabel 30 bereitgestellt und eingerichtet sein, einen am Vorderrad 14B montierten Magne-
ten zu erfassen. In der vorliegenden Ausfihrungsform ist der Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 42 so einge-
richtet, dass ein Reedschalter einen Magneten erfasst, wenn sich das Rad 14 einmal dreht. Der Fahrzeugge-
schwindigkeitssensor 42 kann in jeder beliebigen Konfiguration eingerichtet sein, solange eine/die
Information bzw. Informationen Uber die Fahrzeuggeschwindigkeit V des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs
10 erhalten wird/werden. Beispielsweise muss der Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 42 nicht so eingerichtet
sein, um den am Rad 14 bereitgestellten Magneten zu erfassen, sondern kann so eingerichtet sein, um
einen in einer Scheibenbremse bereitgestellten Schlitz zu erfassen. Alternativ kann der Fahrzeuggeschwin-
digkeitssensor auch einen GPS-Empfanger (Global Positioning System) oder einen optischen Sensor und
dergleichen beinhalten. In einem Fall, in dem der Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 42 einen GPS-Empfanger
beinhaltet, kann der Controller 72 die Fahrzeuggeschwindigkeit V aus der Zeit und der zuriickgelegten Stre-
cke berechnen. Der Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 42 ist Gber eine drahtlose Kommunikationseinrichtung
oder ein elektrisches Kabel mit dem Controller 72 verbunden.

[0043] Der Kurbelrotationssensor 44 ist eingerichtet, um eine/die Information bzw. Informationen beziglich
einer Rotationsgeschwindigkeit NC der Eingangswelle 12A zu erfassen. Der Kurbelrotationssensor 44 ist bei-
spielsweise an dem Rahmen 18 oder der Antriebseinheit 40 des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10
bereitgestellt. Der Kurbelrotationssensor 44 kann am Gehause 40A der Antriebseinheit 40 bereitgestellt wer-
den. Der Kurbelrotationssensor 44 beinhaltet einen Magnetsensor, der Signale entsprechend der Starke des
Magnetfeldes ausgibt. Ein ringférmiger Magnet, dessen Magnetfeld sich in Umfangsrichtung &ndert, ist an
der Eingangswelle 12A, einem Element, das im Zusammenwirken mit der Eingangswelle 12A gedreht wird,
oder im Ubertragungspfad von der Eingangswelle 12A zum ersten Rotationskdrper 24 bereitgestellt. Das Ele-
ment, das im Zusammenwirken mit der Eingangswelle 12A gedreht wird, kann die Ausgangswelle des Motors
38 beinhalten.

[0044] Der Kurbelrotationssensor 44 gibt Signale aus, die der Rotationsgeschwindigkeit NC der Eingangs-
welle 12A entsprechen bzw. auf diese bezogen sind. Beispielsweise kann in einem Fall, in dem die erste Ein-
wegkupplung nicht zwischen der Eingangswelle 12A und dem ersten Rotationskdrper 24 bereitgestellt ist, der
Magnet auf dem ersten Rotationskérper 24 bereitgestellt werden. Der Kurbelrotationssensor 44 kann beliebig
eingerichtet sein, solange eine/die Information bzw. die Informationen Uber die Rotationsgeschwindigkeit NC
der Eingangswelle 12A erhalten wird/werden. Anstelle des Magnetsensors kann der Kurbelrotationssensor
44 auch einen optischen Sensor, einen Beschleunigungssensor, einen Gyrosensor, einen Drehmomentsen-
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sor oder ahnliches beinhalten. Der Kurbelrotationssensor 44 ist liber eine drahtlose Kommunikationseinrich-
tung bzw. einen drahtlosen Kommunikator bzw. einen Drahtloskommunikator oder ein elektrisches Kabel mit
dem Controller 72 verbunden.

[0045] Der menschliche-Antriebskraft-Detektor 46 ist eingerichtet, um eine/die Information bzw. Informatio-
nen beziglich der menschlichen Antriebskraft H zu erfassen. Der menschliche-Antriebskraft-Detektor 46 ist
beispielsweise an dem Rahmen 18, der Antriebseinheit 40, der Kurbel 12 oder den Pedalen 20A oder 20B
des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 bereitgestellt. Der menschliche-Antriebskraft-Detektor 46 kann
am Gehause 40A der Antriebseinheit 40 bereitgestellt werden. Der menschliche-Antriebskraft-Detektor 46
beinhaltet beispielsweise einen Drehmomentsensor. Der Drehmomentsensor ist eingerichtet, um Signale
auszugeben, die dem von der menschlichen Antriebskraft H auf die Kurbel 12 aufgebrachten Drehmoment
entsprechen. Beispielsweise ist es in einem Fall, in dem die erste Einwegkupplung im Ubertragungspfad ein-
gerichtet ist, bevorzugt, dass der Drehmomentsensor an einer stromaufwartigen Seite der ersten Einweg-
kupplung im Ubertragungspfad bereitgestellt wird. Der Drehmomentsensor beinhaltet einen Dehnungssen-
sor, einen magnetostriktiven Sensor, einen Drucksensor und dergleichen. Ein Dehnungssensor beinhaltet
einen Dehnmessstreifen.

[0046] Der Drehmomentsensor ist an einem Element bereitgestellt, das im Kraftlibertragungspfad oder in der
Nahe des Elements im Kraftiibertragungspfad enthalten ist. Das Element, das in dem Kraftlibertragungspfad
beinhaltet ist, ist beispielsweise die Eingangswelle 12A, ein Element, das die menschliche Antriebskraft H
zwischen der Eingangswelle 12A und dem ersten Rotationskdrper 24, den Kurbelarmen 12B und 12C oder
den Pedalen 20A und 20B Ubertragt. Der menschliche-Antriebskraft-Detektor 46 ist tiber eine drahtlose Kom-
munikationseinrichtung bzw. einen drahtlosen Kommunikator bzw. einen Drahtloskommunikator oder ein
elektrisches Kabel mit dem Controller 72 verbunden. Der menschliche-Antriebskraft-Detektor 46 kann belie-
big eingerichtet sein, solange er eine/die Information bzw. Informationen tber die menschliche Antriebskraft
H erhalt. Beispielsweise kann der menschliche-Antriebskraft-Detektor 46 einen Sensor beinhalten, der den
auf die Pedale 20A und 20B aufgebrachten Druck erfasst, einen Sensor, der die Spannung der Kette erfasst
und dergleichen.

[0047] Das muskelkraftbetriebene Fahrzeug 10 beinhaltet ferner eine Bremsvorrichtung 52 und eine Betati-
gungsvorrichtung 54 der Bremsvorrichtung 52. Vorzugsweise beinhaltet das muskelkraftbetriebene Fahrzeug
10 ferner zumindest eines von dem Kurbelrotationssensor 44 und dem menschliche-Antriebskraft-Detektor
46. Die Bremsvorrichtung 52 ist an dem Rahmen 18 und dem Vorderradgabel 30 bereitgestellt und eingerich-
tet, um eine Bremskraft auf das Rad 14 aufzubringen. Die Bremsvorrichtung 52 kann eine Scheibenbremse,
eine Felgenbremse oder eine Rollenbremse sein. Die Betatigungsvorrichtung 54 ist beispielsweise an der
Lenkstange 34 bereitgestellt.

[0048] Die Betatigungsvorrichtung 54 beinhaltet einen Bremshebel und einen Bremssensor, der eine/die
Information bzw. Informationen ausgibt, die einem Betatigungszustand des Bremshebels entsprechen. Der
Bremssensor beinhaltet beispielsweise einen magnetischen Sensor, einen optischen Sensor oder ein Poten-
tiometer. Der Bremssensor ist Uber eine drahtlose Kommunikationsvorrichtung bzw. einen drahtlosen Kom-
munikator bzw. einen Drahtloskommunikator oder ein elektrisches Kabel mit dem Controller 72 verbunden.
Der Bremssensor kann an einem Bowdenzug oder an der Bremsvorrichtung 52 anstelle der Betatigungsvor-
richtung 54 bereitgestellt werden. Der Bremssensor kann durch einen beliebigen Sensor eingerichtet sein/-
werden, solange der Betriebszustand der Bremsvorrichtung 52 erfasst wird. In der vorliegenden Ausfih-
rungsform gibt der Bremssensor in einem Fall, in dem der Bremshebel bedient wird, ein vorbestimmtes
Signal an den Controller 72 aus.

[0049] Der Controller 72 ist eingerichtet, um den Motor 38 zu steuern, der eine Antriebskraft auf das muskel-
kraftbetriebene Fahrzeug 10 aufbringt. Vorzugsweise ist der Controller 72 eingerichtet, um den Motor 38 in
Ubereinstimmung mit der menschlichen Antriebskraft H zu steuern, die dem muskelkraftbetriebenen Fahr-
zeug 10 eingegeben wird. Die menschliche Antriebskraft H kann in bzw. als Drehmoment oder Leistung aus-
gedruckt werden.

[0050] Der Controller 72 ist eingerichtet, um den Motor 38 so zu steuern, dass beispielsweise ein Unterstit-
zungspegel A des Motors 38 ein vorbestimmter Unterstitzungspegel A ist. Der Unterstitzungspegel A bein-
haltet ein Verhaltnis der von dem Motor 38 erzeugten Unterstitzungskraft zur menschlichen Antriebskraft H
oder ein Verhaltnis der von dem Motor 38 erzeugten Unterstitzungskraft zur Rotationsgeschwindigkeit der
Kurbel 12. Das Verhaltnis der vom Motor 38 erzeugten Unterstitzungskraft zur menschlichen Antriebskraft H
kann auch als Unterstitzungsverhaltnis bezeichnet werden. Der Controller 72 ist eingerichtet, um den Motor
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38 so zu steuern, dass beispielsweise das Verhaltnis der vom Motor 38 erzeugten Hilfskraft zur menschlichen
Antriebskraft H ein vorbestimmtes Verhaltnis ist. Die menschliche Antriebskraft H entspricht der Vortriebskraft
des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10, die von einem Benutzer durch Drehen der Kurbel 12 erzeugt wird.
Die Hilfskraft entspricht der durch den Motor 38 erzeugten Antriebskraft des muskelkraftbetriebenen Fahr-
zeugs 10. Das vorbestimmte Verhéltnis muss kein konstanter Wert sein. Beispielsweise kann das vorbe-
stimmte Verhéltnis in Ubereinstimmung mit der menschlichen Antriebskraft H, der Rotationsgeschwindigkeit
NC der Eingangswelle 12A oder der Fahrzeuggeschwindigkeit V verandert werden.

[0051] In einem Fall, in dem die menschliche Antriebskraft H und die Hilfskraft als Drehmoment ausgedriickt
werden, wird die menschliche Antriebskraft H als menschliches Drehmoment bzw. durch einen/den Men-
schen aufgebrachtes Drehmoment HT bezeichnet und die Hilfskraft als Hilfsdrehmoment MT bezeichnet. In
einem Fall, in dem die menschliche Antriebskraft H und die Hilfskraft in bzw. als Leistung ausgedriickt wer-
den, wird die menschliche Antriebskraft H als Leistung bezogen auf die menschliche Kraft HW und die Hilfs-
kraft als Leistung bezogen auf die Hilfskraft MW bezeichnet. Das Verhaltnis kann ein Drehmomentverhaltnis
des Hilfsdrehmoments MT zum menschlichen Drehmoment HT des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10
oder ein Verhaltnis der vom Motor 38 erzeugten Leistung auf Basis der Hilfskraft MW zur Leistung auf Basis
der menschlichen Kraft HW sein.

[0052] In der Antriebseinheit 40 der vorliegenden Ausfiihrungsform ist die Kurbel 12 mit dem ersten Rota-
tionskérper 24 ohne Getriebe verbunden, und ein Ausgang M des Motors 38 wird in bzw. auf den ersten
Rotationskorper 24 eingegeben. In einem Fall, in dem die Kurbel 12 mit dem ersten Rotationskdrper 24 ohne
das Getriebe verbunden ist und der Ausgang M des Motors 38 in den ersten Rotationskdrper 24 eingegeben
wird, entspricht die menschliche Antriebskraft H der Antriebskraft, die in den ersten Rotationskérper 24 einge-
geben wird, wenn ein Benutzer die Kurbel 12 dreht. In einem Fall, in dem die Kurbel 12 ohne das Getriebe mit
dem ersten Rotationskérper 24 verbunden ist und der Ausgang M des Motors 38 in den ersten Rotationskor-
per 24 eingegeben wird, entspricht die Hilfskraft der in den ersten Rotationskdrper 24 eingegebenen
Antriebskraft in einem Fall, in dem der Motor 38 gedreht wird. In einem Fall, in dem der Ausgang M des
Motors 38 durch das Untersetzungsgetriebe in den ersten Rotationskdrper 24 eingegeben wird, entspricht
die Hilfskraft einem Ausgang des Untersetzungsgetriebes.

[0053] In einem Fall, in dem der Motor 38 am Hinterrad 14A bereitgestellt ist, entspricht die menschliche
Antriebskraft H einem Ausgang des Hinterrads 14A, der nur von einem Benutzer angetrieben wird. In einem
Fall, in dem der Motor 38 am Hinterrad 14A bereitgestellt wird, entspricht die Hilfskraft einem Ausgang des
Hinterrads 14A, der nur durch den Motor 38 angetrieben wird. In einem Fall, in dem der Motor 38 am Vorder-
rad 14B bereitgestellt wird, entspricht die menschliche Antriebskraft H einem Ausgang des Hinterrads 14A,
der nur vom Benutzer angetrieben wird. In einem Fall, in dem der Motor 38 am Vorderrad 14B bereitgestellt
ist, entspricht die Hilfskraft einem Ausgang des Vorderrads 14B, der nur vom Motor 38 angetrieben wird.

[0054] Der Controller 72 ist eingerichtet, um den Motor 38 so zu steuern, dass die Hilfskraft kleiner oder
gleich einem Maximalwert Mmax ist. In einem Fall, in dem der Ausgang M des Motors 38 in den ersten Rota-
tionskorper 24 eingegeben wird und die Unterstitzungskraft als Drehmoment ausgedriickt wird, ist der Con-
troller 72 eingerichtet, den Motor 38 so zu steuern, dass das Unterstitzungsdrehmoment MT kleiner oder
gleich einem Maximalwert MTX ist. Vorzugsweise ist der Maximalwert MTX ein Wert im Bereich von 20 Nm
oder mehr und 200 Nm oder weniger. In einem Fall, in dem der Ausgang M des Motors 38 in den ersten
Rotationskdrper 24 eingegeben wird und die Hilfskraft in Leistung ausgedriickt wird, ist der Controller 72 ein-
gerichtet, den Motor 38 so zu steuern, dass die auf der Hilfskraft MW basierende Leistung kleiner oder gleich
einem Maximalwert MWX ist.

[0055] Vorzugsweise beinhaltet das muskelkraftbetriebene Fahrzeug 10 einen Beschleunigungsdetektor 48.
Der Beschleunigungsdetektor 48 ist eingerichtet, um Signale auszugeben, die der Beschleunigung in einer
Richtung entsprechen, in der sich das muskelkraftbetriebene Fahrzeug 10 vorwéarts bewegt. Der Beschleuni-
gungsdetektor 48 kann einen Beschleunigungssensor beinhalten. Ferner kann der Beschleunigungsdetektor
48 den Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 42 beinhalten. Der Beschleunigungsdetektor 48 ist Gber eine draht-
lose Kommunikationseinrichtung bzw. einen drahtlosen Kommunikator bzw. einen Drahtloskommunikator
oder ein elektrisches Kabel mit dem Controller 72 verbunden. In einem Fall, in dem der Beschleunigungsde-
tektor 48 den Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 42 beinhaltet, erhalt der Controller 72 eine/die Information
bzw. Informationen bezlglich der Beschleunigung in der Richtung, in der sich das muskelkraftbetriebene
Fahrzeug 10 vorwarts bewegt, indem er die Fahrzeuggeschwindigkeit V differenziert bzw. unterscheidet.
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[0056] Der Controller 72 kann eingerichtet sein, um eine/die Verzdgerung D des muskelkraftbetriebenen
Fahrzeugs 10 in einer Fahrtrichtung des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 in Ubereinstimmung mit einer
Ausgabe des Beschleunigungsdetektors 48 zu berechnen. Die Verzdgerung D wird als ein Wert ausgedriickt,
der zunimmt, wenn das muskelkraftbetriebene Fahrzeug 10 verzdgert bzw. abbremst. Mit zunehmender Ver-
zbgerung D wird die Fahrzeuggeschwindigkeit V des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 starker verrin-
gert.

[0057] Der Controller 72 ist eingerichtet, um den Motor 38 zu steuern, der die Antriebskraft auf das muskel-
kraftbetriebene Fahrzeug 10 aufbringt. In einem Fall, in dem ein vorbestimmter Zustand erfillt ist, erhdht der
Controller 72 zumindest einen von dem Unterstiitzungspegel A des Motors 38, den Maximalwert Mmax des
Ausgangs M des Motors 38, und den Ausgang M des Motors 38.

[0058] Vorzugsweise beinhaltet der vorbestimmte Zustand einen ersten Zustand, in dem die Verzdgerung D
des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 in Fahrtrichtung des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 grofier
oder gleich einem ersten Schwellenwert DX ist. Der erste Schwellenwert DX betragt beispielsweise 3
km/h/Sekunde oder mehr und 8,5 km/h/Sekunde oder weniger. Anstelle des ersten Zustands kann der vorbe-
stimmte Zustand einen siebten Zustand beinhalten, in dem die Verzdégerung D des muskelkraftbetriebenen
Fahrzeugs 10 in Fahrtrichtung des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 gréRer oder gleich dem ersten
Schwellenwert DX und kleiner oder gleich einem flinften Schwellenwert DV ist. Der flinfte Schwellenwert DV
ist grofier als der erste Schwellenwert DX. Der flinfte Schwellenwert DV betragt beispielsweise 3 km/h/Se-
kunde oder mehr und 8,5 km/h/Sekunde oder weniger. Beispielsweise ist der erste Zustand oder der siebte
Zustand erfillt, wenn die Strale, auf der das muskelkraftbetriebene Fahrzeug 10 fahrt, plétzlich von einer
bergab flihrenden StralRe in eine bergauf flhrende Stral’e wechselt.

[0059] Vorzugsweise ist der siebte Zustand in einem Fall erfillt, in dem die Verzégerung D des muskelkraft-
betriebenen Fahrzeugs 10 i44n Fahrtrichtung des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 3 km/h/Sekunde
oder mehr und 8,5 km/h/Sekunde oder weniger betragt. Weiter bevorzugt ist der siebte Zustand erfullt, wenn
die Verzogerung D des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 in Fahrtrichtung des muskelkraftbetriebenen
Fahrzeugs 10 4 km/h/Sekunde oder mehr und 7 km/h/Sekunde oder weniger betragt. In einem Fall, in dem
die Verzogerung D des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 in Fahrtrichtung des muskelkraftbetriebenen
Fahrzeugs 10 den flinften Schwellenwert DV Uberschreitet, ist es sehr wahrscheinlich, dass der Fahrer das
muskelkraftbetriebene Fahrzeug 10 mit der Bremsvorrichtung 52 absichtlich abbremst. Der Controller 72
kann Erhéhungen zumindest eines von dem Unterstitzungspegel A des Motors 38, des Maximalwerts Mmax
des Ausgangs M des Motors 38 und des Ausgangs M des Motors 38 durch Aufnahme/Beinhalten des siebten
Zustand in den vorbestimmten Zustand in einem Fall begrenzen, in dem der Fahrer das muskelkraftbetrie-
bene Fahrzeug 10 mit der Bremsvorrichtung 52 absichtlich bremst.

[0060] Vorzugsweise beinhaltet der vorbestimmte Zustand ferner einen zweiten Zustand, in dem die Ein-
gangswelle 12A, in die die menschliche Antriebskraft H eingegeben wird, dreht. Beispielsweise ermittelt der
Controller 72 in einem Fall, in dem die Rotationsgeschwindigkeit NC der Eingangswelle 12A groRer als eine
vorbestimmte Rotationsgeschwindigkeit CX ist, dass sich die Eingangswelle 12A dreht. Vorzugsweise ist die
vorbestimmte Rotationsgeschwindigkeit CX ein Wert im Bereich von 0 U/min oder mehr und 5 U/min oder
weniger. Die vorbestimmte Rotationsgeschwindigkeit CX betragt beispielsweise 0 U/min.

[0061] Vorzugsweise beinhaltet der vorbestimmte Zustand ferner einen dritten Zustand, in dem die mensch-
liche Antriebskraft H in das muskelkraftbetriebene Fahrzeug 10 eingegeben wird. Beispielsweise ermittelt der
Controller 72 in einem Fall, in dem die menschliche Antriebskraft H grofer ist als eine vorbestimmte Antriebs-
kraft HX, dass die menschliche Antriebskraft H in das muskelkraftbetriebene Fahrzeug 10 eingegeben wird.
Die vorbestimmte Antriebskraft HX ist beispielsweise ein Wert im Bereich von 0 Nm oder grofler und 5 Nm
oder kleiner. Die vorbestimmte Antriebskraft HX betragt beispielsweise 0 Nm.

[0062] Vorzugsweise beinhaltet der vorbestimmte Zustand ferner einen vierten Zustand, in dem die Betati-
gungsvorrichtung 54 der Bremsvorrichtung 52 des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 nicht bedient wird.

[0063] Vorzugsweise beinhaltet der vorbestimmte Zustand einen flinften Zustand, in dem die Fahrzeugge-
schwindigkeit V des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 unmittelbar vor Erfiillung des ersten Zustands
ansteigt. Der Controller 72 ermittelt, dass der flinfte Zustand beispielsweise dann erfiillt ist, wenn die Verzé-
gerung D innerhalb einer vorbestimmten Periode ab dem Zeitpunkt der Erhdhung der Fahrzeuggeschwindig-
keit V groler oder gleich dem ersten Schwellenwert DX wird. Die vorbestimmte Periode liegt beispielsweise
in einem Bereich von 0,1 Sekunden oder mehr und finf Sekunden oder weniger.
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[0064] Der vorbestimmte Zustand kann nur den ersten Zustand beinhalten. Der vorbestimmte Zustand kann
nur der siebte Zustand beinhalten. Zuséatzlich zu des ersten Zustands oder der siebten Zustand kann der vor-
bestimmte Zustand zumindest eine von der zweiten, dritten, vierten und fiinften Bedingungen beinhalten.
Vorzugsweise ermittelt der Controller 72, dass der vorbestimmte Zustand erfiillt ist, wenn jede der in der vor-
bestimmten Zustand enthaltenen Bedingungen erfillt ist.

[0065] Ein Prozess zum Umschalten eines Steuerzustandes, in dem der Controller 72 den Motor 38 steuert,
wird nun unter Bezugnahme auf Fig. 3 beschrieben. Beispielsweise in einem Fall, in dem der Controller 72
mit elektrischer Energie bzw. Strom versorgt wird, startet der Controller 72 den Prozess des in Fig. 3 darge-
stellten Flussdiagramms ab Schritt S11. In einem Fall, in dem der Prozess des in Fig. 3 gezeigten Flussdia-
gramms endet, wiederholt der Controller 72 den Prozess ab Schritt S11 in vorbestimmten Zyklen, beispiels-
weise, bis die Zufuhr von elektrischer Energie bzw. Strom endet.

[0066] In Schritt S11 ermittelt der Controller 72, ob der erste Zustand erfiillt ist. In einem Fall, in dem der
erste Zustand nicht erflllt ist, beendet der Controller 72 die Verarbeitung. In einem Fall, in dem der erste
Zustand erflllt ist, fahrt der Controller 72 mit Schritt S12 fort. Der Controller 72 kann die Verzégerung D mehr-
mals ermitteln und feststellen, dass der erste Zustand erfillt ist, wenn die Verzdégerung D in Schritt S11 mehr-
mals hintereinander gréRRer oder gleich dem ersten Schwellenwert DX ist. Der Controller 72 kann die Verzo-
gerung D beispielsweise immer dann ermitteln, wenn eine vorbestimmte Zeit verstrichen ist oder wenn das
Rad 14 eine Umdrehung vollendet hat.

[0067] In Schritt S11 kann der Controller 72 anstelle des ersten Zustands ermitteln, ob der siebte Zustand
erfillt ist. In einem Fall, in dem der siebte Zustand nicht erfilllt ist, beendet der Controller 72 die Verarbeitung.
In einem Fall, in dem der siebte Zustand erfullt ist, fahrt der Controller 72 mit Schritt S12 fort. Der Controller
72 kann die Verzégerung D mehrmals ermitteln und feststellen, dass der siebte Zustand erfilllt ist, wenn die
Verzégerung D im Schritt S11 mehrmals hintereinander grofRer oder gleich dem ersten Schwellenwert DX
und kleiner oder gleich dem flinften Schwellenwert ist.

[0068] In Schritt S12 ermittelt der Controller 72, ob der zweite Zustand erflllt ist. In einem Fall, in dem der
zweite Zustand nicht erflllt ist, beendet der Controller 72 die Verarbeitung. In einem Fall, in dem der zweite
Zustand erfllt ist, fahrt der Controller 72 mit Schritt S13 fort. Der Controller 72 kann die Rotationsgeschwin-
digkeit NC der Eingangswelle 12A eine Anzahl von Malen erhalten und ermitteln, dass der zweite Zustand
erfillt ist, wenn die Rotationsgeschwindigkeit NC der Eingangswelle 12A eine Anzahl von Malen in Schritt
S12 aufeinanderfolgend grofier als die vorbestimmte Rotationsgeschwindigkeit CX ist. Der Controller 72
kann die vorbestimmte Rotationsgeschwindigkeit CX beispielsweise immer dann erhalten, wenn eine vorbe-
stimmte Zeit verstrichen ist.

[0069] In Schritt S13 ermittelt der Controller 72, ob der dritte Zustand erfiillt ist. In einem Fall, in dem der
dritte Zustand nicht erflllt ist, beendet der Controller 72 die Verarbeitung. In einem Fall, in dem der dritte
Zustand erflllt ist, fahrt der Controller 72 mit Schritt S14 fort. Der Controller 72 kann die menschliche
Antriebskraft H mehrmals ermitteln und feststellen, dass der dritte Zustand erflillt ist, wenn die menschliche
Antriebskraft H in Schritt S13 mehrmals hintereinander gréRer als die vorbestimmte Antriebskraft HX ist. Der
Controller 72 kann die menschliche Antriebskraft H beispielsweise immer dann erhalten, wenn eine vorbe-
stimmte Zeit verstrichen ist.

[0070] In Schritt S14 ermittelt der Controller 72, ob der vierte Zustand erflllt ist. In einem Fall, in dem der
vierte Zustand nicht erfiillt ist, beendet der Controller 72 die Verarbeitung. In einem Fall, in dem der vierte
Zustand erfiillt ist, fahrt der Controller 72 mit Schritt S15 fort. Der Controller 72 kann eine/die Information bzw.

[0071] Informationen erhalten, die von dem Bremssensor mehrmals erfasst werden, und ermitteln, dass der
dritte Zustand erflillt ist, wenn eine/die von dem Bremssensor erfassten Information bzw. Informationen nach-
einander anzeigen, dass die Bremsvorrichtung 52 in Schritt S14 mehrmals nicht bedient wird. Der Controller
72 kann eine/die von dem Bremssensor erfasste Information bzw. Informationen beispielsweise immer dann
erhalten, wenn eine vorbestimmte Zeit verstrichen ist.

[0072] In Schritt S15 ermittelt der Controller 72, ob der flinfte Zustand erfiillt ist. In einem Fall, in dem der
finfte Zustand nicht erfiillt ist, beendet der Controller 72 die Verarbeitung. In einem Fall, in dem der fiinfte
Zustand erfillt ist, fahrt der Controller 72 mit Schritt S16 fort. In Schritt S16 erhdht der Controller 72 zumin-
dest einen von dem Unterstiitzungspegel A, dem Maximalwert Mmax des Ausgangs M des Motors 38 und
dem Ausgang M des Motors 38 und beendet dann die Verarbeitung.
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[0073] Die Schritte S11, S12, S13, S14 und S15 kdnnen in beliebiger Reihenfolge ausgefihrt werden. Der
Schritt S16 wird nicht ausgefuhrt, wenn zumindest in einem der Schritte S11, S12, S13, S14 und S15 eine
negative Bestimmung erfolgt. In der vorliegenden Ausfliihrungsform wird Schritt S 16 in einem Fall ausgefihrt,
in dem in jedem der Schritte S11, S12, $S13, S14 und S15 eine positive Feststellung getroffen wird. Zumin-
dest einer der Schritte S12, S13, S14 und S15 kann weggelassen werden.

[0074] In einem Fall, in dem die Fahrzeuggeschwindigkeit V des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 gro-
Rer oder gleich einer vorbestimmten Geschwindigkeit VX ist, kann der Controller 72 das Umschalten des
Steuerzustands, in dem der Motor 38 in Ubereinstimmung mit der Verzégerung D gesteuert wird, untersagen.
Die vorbestimmte Geschwindigkeit VX ist beispielsweise ein Wert im Bereich von dreil3ig km/h bis finfund-
vierzig km/h.

[0075] In der vorliegenden Ausfiihrungsform kann die Verzégerung D durch die Verzégerungsenergie ersetzt
werden. Die Verzdgerungsenergie wird durch 1/2 x M x V2 ausgedriickt. Dabei kann ,M“ das Gewicht des
muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 oder die Summe aus dem Gewicht des muskelkraftbetriebenen Fahr-
zeugs 10 und dem Gewicht des Fahrers sein. Der Speicher 74 speichert eine/die Information bzw. Informatio-
nen Uber das Gewicht des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 oder eine/die Information bzw. Informatio-
nen Uber die Summe aus dem Gewicht des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 und dem Gewicht des
Fahrers. Der erste Schwellenwert DX und der flinfte Schwellenwert DV werden auf Werte geandert, die der
Verzdgerungsenergie entsprechen. Beispielsweise unterscheidet sich die Verzégerungsenergie zwischen
einem Fall, in dem das muskelkraftbetriebene Fahrzeug 10 aus zehn Stundenkilometern abgebremst wird,
und einem Fall, in dem das muskelkraftbetriebene Fahrzeug 10 aus flinfunddreiRig Stundenkilometern abge-
bremst wird, wahrend die Verzégerung D in beiden Fallen gleich ist. In einem Fall, in dem also der Controller
72 den Steuerungszustand, in dem der Motor 38 gesteuert wird, unter Verwendung der Verzégerungsenergie
verschiebt, kann der Motor 38 in einer weiteren bevorzugten Weise gesteuert werden.

Zweite Ausfihrungsform

[0076] Die Steuervorrichtung 70 gemaR einer zweiten Ausfiihrungsform wird nun in Ubereinstimmung mit
den Fig. 4 und Fig. 5 beschrieben. Die Steuervorrichtung 70 der zweiten Ausflihrungsform ist in der gleichen
Weise eingerichtet wie die Steuervorrichtung 70 der ersten Ausfiihrungsform, mit der Ausnahme, dass der
Controller 72 eingerichtet ist, um ein Getriebe 56 zu steuern, und dass das Prozess des in Fig. 5 gezeigten
Flussdiagramms anstelle des Prozesses des in Fig. 3 gezeigten Flussdiagramms ausgefiihrt wird. Daher
werden die gleichen Bezugszeichen fir diejenigen Komponenten der Steuervorrichtung 70 in der zweiten
Ausfiihrungsform vergeben bzw. verwendet, die mit den entsprechenden Komponenten in der ersten Ausfiih-
rungsform identisch sind. Solche Komponenten werden nicht im Detail beschrieben.

[0077] In der vorliegenden Ausflihrungsform beinhaltet das muskelkraftbetriebene Fahrzeug 10 das Getriebe
56. Das Getriebe 56 ist im Ubertragungspfad der menschlichen Antriebskraft H des muskelkraftbetriebenen
Fahrzeugs 10 bereitgestellt und eingerichtet, um ein Ubersetzungsverhaltnis R zu verandern.

[0078] Das Getriebe 56 ist auf bzw. in dem Ubertragungspfad der menschlichen Antriebskraft H bereitge-
stellt und eingerichtet, um das Ubersetzungsverhéltnis R zu &ndern. Das Getriebe 56 beinhaltet mehrere
Getriebestufen. Die Getriebestufen unterscheiden sich voneinander durch das entsprechende Ubersetzungs-
verhaltnis R. Die Anzahl der Getriebestufen liegt beispielsweise in einem Bereich von drei bis dreilig. Das
Ubersetzungsverhaltnis R ist ein Verhaltnis der Rotationsgeschwindigkeit des Antriebsrades zur Rotationsge-
schwindigkeit NC der Eingangswelle 12A. In der vorliegenden Ausfiihrungsform ist das Antriebsrad das Hin-
terrad 14A. Das Getriebe 56 beinhaltet beispielsweise zumindest eines von einem vorderen Umwerfer,
einem hinteren Umwerfer und einem internen Getriebe. In einem Fall, in dem das Getriebe 56 eine interne
Getriebevorrichtung beinhaltet, ist die interne Getriebevorrichtung beispielsweise an einer Nabe des Hinter-
rads 14A bereitgestellt. Die interne Getriebevorrichtung kann ein stufenloses Getriebe (CVT) beinhalten.

[0079] Das Getriebe 56 beinhaltet ein elektrisches Getriebe, das so eingerichtet ist, um durch einen Aktuator
betatigt zu werden. In einem Fall, in dem das Getriebe 56 einen Umwerfer beinhaltet, beinhaltet das Getriebe
56 den ersten Rotationskdrper 24. Ferner beinhaltet der erste Rotationskdrper 24 eine Vielzahl von Kettenra-
dern. In einem Fall, in dem das Getriebe 56 einen hinteren Umwerfer beinhaltet, beinhaltet das Getriebe 56
den zweiten Rotationskorper 26. Ferner beinhaltet der zweite Rotationskdrper 26 eine Vielzahl von Zahnkran-
zen. Das Getriebe 56 beinhaltet ein elektrisches Getriebe, das eingerichtet ist, um von einem Aktuator beta-
tigt zu werden. Ein Aktuator beinhaltet ein elektrisches Stellglied. Ein Aktuator beinhaltet beispielsweise

12/29



DE 10 2021 132 921 A1 2022.06.30

einen Elektromotor. Die Beziehung zwischen dem Ubersetzungsverhaltnis R, einer Drehgeschwindigkeit NW
des Antriebsrads und der Drehgeschwindigkeit NC der Eingangswelle 12A erfiillt die folgende Gleichung (1).

Ubersetzungsverhéltnis R = Rotationsgeschwindigkeit

. o Gleichung (1)
NW/Rotationsgeschwindigkeit NC

[0080] Die Rotationsgeschwindigkeit NW des Antriebsrads und die Rotationsgeschwindigkeit NC der Ein-
gangswelle 12A kénnen jeweils die Anzahl der Umdrehungen pro Zeiteinheit sein. Die Rotationsgeschwindig-
keit NW des Antriebsrads kann durch die Anzahl der Zahne des vorderen Ritzels und die Rotationsgeschwin-
digkeit NC der Eingangswelle 12A durch die Anzahl der Zahne des hinteren Ritzels ersetzt werden.

[0081] Der Controller 72 steuert den Motor 38 in Ubereinstimmung mit einer/der ersten Informationen bzw.
den ersten Informationen, die sich auf das vorliegende Ubersetzungsverhéltnis R des Getriebes 56 bezieht/-
beziehen, und einer/der zweiten Informationen bzw. den zweiten Informationen, die sich auf das Uberset-
zungsverhaltnis R bezieht/beziehen, das zumindest einem von einem ersten Fahrzustand des muskelkraft-
betriebenen Fahrzeugs 10 und einer ersten Fahrumgebung des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10
entspricht. Der erste Fahrzustand beinhaltet beispielsweise zumindest eines von der Fahrzeuggeschwindig-
keit V des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10, der Beschleunigung des muskelkraftbetriebenen Fahr-
zeugs 10 in Fahrtrichtung des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 und der Rotationsgeschwindigkeit der
Kurbel 12. Die erste Fahrumgebung beinhaltet zumindest eine von einer Neigung der Stralle, auf der das
muskelkraftbetriebene Fahrzeug 10 fahrt bzw. reist bzw. sich fortbewegt, das Wetter, die Luftfeuchtigkeit und
die Helligkeit. Der Speicher 74 speichert eine dritte Information/dritte Informationen, in der zumindest einer
von dem ersten Fahrzustand und der ersten Fahrumgebung mit den Getriebekennzahlen R verkniipft ist. Die
dritte/n Information/en beinhaltet/en beispielsweise eine Tabelle. Der Controller 72 ermittelt die zweite/n Infor-
mation/en in Ubereinstimmung mit der/n dritten Information/en, die in dem Speicher 74 gespeichert ist/sind.

[0082] Ta_t_)elle 1 zeigt ein Beispiel fur die dritte/n Information/en. Tabelle 1 bezieht sich auf ein Getriebe, wel-
ches das Ubersetzungsverhaltnis zwischen sieben Stufen andern kann. In Tabelle 1 ist V1 < V2 < V3 <V4 <
V5 < V6 < V7 erflllt. In Tabelle 1 ist R1 < R2 <R3 < R4 < R5 < R6 < R7 erflllt.

Tabelle 1

Fahrzeuggeschwindigkeit V des muskelkraftbetriebenen Ubersetzungsverhaltnis R
Fahrzeugs 10

Groler oder gleich 0 und kleiner als V1 R1

Groler oder gleich V1 und kleiner als V2 R2

GroRer oder gleich V2 und kleiner als V3 R3

Groler oder gleich V3 und kleiner als V4 R4

Groler oder gleich V4 und kleiner als V5 R5

Groler oder gleich V5 und kleiner als V6 R6

GroRer oder gleich V6 und kleiner als V7 R7

[0083] Vorzugsweise beinhaltet das muskelkraftbetriebene Fahrzeug 10 einen Schaltzustanddetektor 58.
Der Schaltzustanddetektor 58 ist eingerichtet, um eine/die erste/n Information/en zu erfassen. Handelt es
sich bei dem Getriebe 56 um eine Kettenschaltung, gibt der Schaltzustanddetektor 58 Signale aus, die der
Position der Kettenschaltung entsprechen. Der Schaltzustanddetektor 58 kann Signale ausgeben, die einer
Betriebsposition einer Getriebebetatigungsvorrichtung entsprechen. In einem Fall, in dem die Getriebebetati-
gungsvorrichtung und das Getriebe 56 durch einen Bowdenzug verbunden sind, kann der Schaltzustandde-
tektor 58 Signale ausgeben, die zumindest einer von der Position des Bowdenzugs und der Betatigung des
Bowdenzugs entsprechen. Der Schaltzustanddetektor 58 beinhaltet beispielsweise einen magnetischen Sen-
sor, einen optischen Sensor oder ein Potentiometer. Der Schaltzustanddetektor 58 ist iber eine drahtlose
Kommunikationseinrichtung oder ein elektrisches Kabel mit dem Controller 72 verbunden.

[0084] In der vorliegenden Ausfihrungsform beinhaltet der vorbestimmte Zustand einen sechsten Zustand,
in dem sich die erste/n Information/en von der/n zweiten Information/en unterscheidet/n. Der vorbestimmte
Zustand kann nur den ersten und den sechsten Zustand beinhalten. Alternativ kann der vorbestimmte
Zustand zusatzlich zum ersten und sechsten Zustand zumindest einen von dem zweiten, dritten, vierten und
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funften Zustand beinhalten. Die erste Zustand kann durch den siebten Zustand ersetzt werden. Vorzugs-
weise ermittelt der Controller 72, dass der vorbestimmte Zustand erfiillt ist, wenn jede der Bedingungen, die
der vorbestimmte Zustand beinhaltet, erfillt ist/sind.

[0085] Vorzugsweise steuert der Controller 72 in einem Fall, in dem der vorbestimmte Zustand erflllt ist, das
Getriebe 56 so, dass die ersten Information/en den zweiten Information/en entsprechen. Vorzugsweise fuhrt
der Controller 72 in einem Fall, in dem der vorbestimmte Zustand erfilllt ist, einen dritten Prozess zum
Steuern des Getriebes 56 durch, so dass die erste/n Information/en der/n zweiten Information/en entsprich-
t/entsprechen.

[0086] In einem Fall, in dem der Controller 72 einen ersten Prozess ausflihrt, ist es bevorzugt, dass der dritte
Prozess nach dem ersten Prozess ausgefihrt wird und dass ein zweiter Prozess ausgeflihrt wird, wenn die
erste/n Information/en mit der/n zweiten Information/en Ubereinstimmt/Gbereinstimmen. In einem Fall, in dem
der Controller 72 den zweiten Prozess ausfiihrt, ist es bevorzugt, dass der dritte Prozess nach dem ersten
Prozess ausgefihrt wird und dass der zweite Prozess ausgefihrt wird, wenn die erste/n Information/en der/n
zweiten Information/en entspricht/entsprechen.

[0087] Vorzugsweise erhoht der Controller 72 im ersten Prozess zumindest einen von dem Unterstiitzungs-
pegel A des Motors 38, dem Maximalwert Mmax des Ausgangs M des Motors 38 und dem Ausgang M des
Motors 38. Im zweiten Prozess senkt der Controller 72 zumindest eines von dem Unterstitzungspegel A des
Motors 38, den Maximalwert Mmax des Ausgangs M des Motors 38 und den Ausgang M des Motors 38.

[0088] Unter Bezugnahme auf Fig. 5 wird nun ein Prozess zum Umschalten des Steuerungszustandes, in
dem der Controller 72 den Motor 38 steuert, beschrieben. Beispielsweise in einem Fall, in dem der Controller
72 mit elektrischer Energie bzw. Strom versorgt wird, startet der Controller 72 den Prozess des in Fig. 5 dar-
gestellten Flussdiagramms ab Schritt S21. In einem Fall, in dem der Prozess des in Fig. 5 gezeigten Fluss-
diagramms endet, wiederholt der Controller 72 den Prozess ab Schritt S21 in vorbestimmten Zyklen, bei-
spielsweise, bis die Zufuhr von elektrischem Strom endet.

[0089] In Schritt S21 ermittelt der Controller 72, ob der vorbestimmte Zustand erfiillt ist. In einem Fall, in dem
der vorbestimmte Zustand nicht erfillt ist, beendet der Controller 72 die Verarbeitung. In einem Fall, in dem
der vorbestimmte Zustand erfillt ist, fahrt der Controller 72 mit Schritt S23 fort.

[0090] In Schritt S23 flihrt der Controller 72 den ersten Prozess durch und fahrt mit Schritt S24 fort. In der
vorliegenden Ausflihrungsform wird, wenn der Controller 72 den ersten Prozess in einem Fall ausfiihrt, in
dem beispielsweise das Ubersetzungsverhaltnis R, das der/n ersten Information/en entspricht, kleiner ist als
das Ubersetzungsverhéltnis R, das der/n zweiten Information/en entspricht, die von dem Motor 38 erzeugte
Unterstutzungskraft selbst in einem Fall ausreichend sein, in dem das muskelkraftbetriebene Fahrzeug 10
plétzlich abgebremst wird. Der Controller 72 kann den ersten Prozess beispielsweise in einem Fall durchfiih-
ren, in dem das Ubersetzungsverhéltnis R entsprechend der/n ersten Information/en gréRer ist als das Uber-
setzungsverhaltnis R entsprechend der/n zweiten Information/en. In diesem Fall kann die Belastung des Fah-
rers auch dann reduziert werden, wenn das tatséchliche Ubersetzungsverhéltnis R gréRer ist als das ideale
Ubersetzungsverhéltnis R.

[0091] In Schritt S24 fiihrt der Controller 72 den dritten Prozess durch und geht zu Schritt S25 Gber. In Schritt
S25 ermittelt der Controller 72, ob die erste/n Information/en mit der/n zweiten Information/en Gbereinstimmt/-
Ubereinstimmen. In einem Fall, in dem eine/die erste/n Information/en nicht mit der/n zweiten Information/en
Ubereinstimmt/lbereinstimmen, fiihrt der Controller 72 den Schritt S25 erneut durch. In einem Fall, in dem
eine/die erste/n Information/en mit einer/der zweiten Information/en Uibereinstimmt/lUbereinstimmen, fahrt der
Controller 72 mit Schritt S26 fort.

[0092] In Schritt S26 flihrt der Controller 72 den zweiten Prozess durch und beendet dann die Verarbeitung.
Vorzugsweise senkt der Controller 72 in Schritt S26 zumindest einen von dem Unterstiitzungspegel A des
Motors 38, dem Maximalwert Mmax des Ausgangs M des Motors 38 und dem Ausgang M des Motors 38 auf
den Zustand vor dem zweiten Prozess in Schritt S23. Vorzugsweise senkt der Controller 72 in Schritt S26
zumindest einen von dem Unterstlitzungspegel A des Motors 38, dem Maximalwert Mmax des Ausgangs M
des Motors 38 und dem Ausgang M des Motors 38 auf den Zustand unmittelbar vor dem zweiten Prozess in
Schritt S23.
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Dritte Ausfuihrungsform

[0093] Die Steuervorrichtung 70 in Ubereinstimmung mit einer dritten Ausfilhrungsform wird nun unter
Bezugnahme auf die Fig. 6 bis Fig. 9 beschrieben. Die Steuervorrichtung 70 der dritten Ausfiihrungsform ist
in der gleichen Weise eingerichtet wie die Steuervorrichtung 70 der ersten oder zweiten Ausfiihrungsform
mit der Ausnahme, dass zumindest einer der Prozesse der in den Fig. 7 bis Fig. 9 dargestellten Flussdiagr-
amme zusatzlich zu dem Prozess des in Fig. 3 oder Fig. 5 dargestellten Flussdiagramms ausgefiihrt wird.
Daher werden die gleichen Bezugszeichen fiir diejenigen Komponenten der Steuervorrichtung 70 in der drit-
ten Ausfiuhrungsform vergeben bzw. verwendet, die mit den entsprechenden Komponenten in der ersten und
zweiten Ausfuhrungsform identisch sind. Solche Komponenten werden nicht im Detail beschrieben.

[0094] In der vorliegenden Ausfiihrungsform ist der Controller 72 eingerichtet, um eine muskelkraftbetrie-
bene Fahrzeugkomponente 60 in Ubereinstimmung mit einer/der Information bzw. Informationen zu steuern,
die sich auf die Fahrzeuggeschwindigkeit V des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 bezieht/beziehen. Die
Komponente 60 ist im Ubertragungspfad der menschlichen Antriebskraft H im muskelkraftbetriebenen Fahr-
zeug 10 bereitgestellt und beinhaltet zumindest eines von zumindest einem Getriebe 56, das eingerichtet ist,
um das Ubersetzungsverhaltnis R zu &ndern, zumindest einer Federvorrichtung 62 und einer anpassbaren
Sattelstltze 64.

[0095] Die Federvorrichtung 62 beinhaltet einen elektrischen Aktuator zur Betatigung der Federvorrichtung
62. Die Federvorrichtung 62 beinhaltet ferner eine Antriebsschaltung, die die dem elektrischen Stellglied
zugefihrte elektrische Energie bzw. Leistung steuert. Der elekirische Stellantrieb beinhaltet einen Elektromo-
tor. Der Elektromotor des elektrischen Stellantriebs kann durch einen Elektromagneten ersetzt werden. Die
Antriebsschaltung steuert das elektrische Stellglied in Ubereinstimmung mit einem Steuersignal des Control-
lers 72.

[0096] Die Federvorrichtung 62 beinhaltet zumindest eines von einer hinteren Federvorrichtung und einer
vorderen Federvorrichtung 62A. Die Federvorrichtung 62 fangt StéRe ab, die auf das Rad 14 einwirken. Die
Federvorrichtung 62 kann eine hydraulische Federung oder eine Luftfederung sein. Die Federvorrichtung 62
beinhaltet einen ersten Abschnitt und einen zweiten Abschnitt. Der zweite Abschnitt ist am ersten Abschnitt
angebracht und relativ zum ersten Abschnitt beweglich. Ein Betdtigungszustand der Federvorrichtung 62
beinhaltet beispielsweise einen verriegelten Zustand, in dem die Relativbewegung des ersten Abschnitts und
des zweiten Abschnitts eingeschrankt ist, und einen entriegelten Zustand, in dem die Relativbewegung des
ersten Abschnitts und des zweiten Abschnitts erlaubt/ermdglicht ist. Der elektrische Stellantrieb schaltet die
Betatigungszustande der Federvorrichtung 62 um. Der verriegelte Zustand der Federvorrichtung 62 beinhal-
tet einen Zustand, in dem sich der erste Abschnitt und der zweite Abschnitt geringfligig relativ zueinander
bewegen, wenn eine starke Kraft auf das Rad 14 aufgebracht wird. Anstelle oder zusatzlich zu dem verriegel-
ten Zustand und dem entriegelten Zustand kann der Betatigungszustand der Federvorrichtung 62 zumindest
einen von mehreren Betatigungszustanden beinhalten, die sich in der Dampfungskraft unterscheiden, und
mehrere Betatigungszustande, die sich im Hubbetrag unterscheiden.

[0097] Die hintere Federvorrichtung ist eingerichtet, um an dem Rahmen 18 des muskelkraftbetriebenen
Fahrzeugs 10 bereitgestellt zu werden. Die hintere Federung ist zwischen einem Rahmenkdrper des Rah-
mens 18 und einer Schwinge bereitgestellt, die das Hinterrad 14A tragt. Die hintere Federvorrichtung fangt
StoRe ab, die auf das Hinterrad 14A einwirken. Die vordere Federvorrichtung 62A ist so eingerichtet, um zwi-
schen dem Rahmen 18 und dem Vorderrad 14B des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 bereitgestellt zu
werden. Die vordere Aufhangung ist an dem Vorderradgabel 30 bereitgestellt. Die vordere Federvorrichtung
62A fangt StéRe ab, die auf das Vorderrad 14B einwirken.

[0098] Die anpassbare Sattelstiitze 64 beinhaltet einen elektrischen Antrieb. Die anpassbare Sattelstlitze 64
beinhaltet ferner eine Antriebsschaltung, die die elektrische Energie bzw. Leistung steuert, die dem elektri-
schen Stellglied zugefiihrt wird. Das elektrische Stellglied beinhaltet einen Elektromotor. Der Elektromotor
des elektrischen Stellglieds kann durch einen Elektromagneten ersetzt werden. Die Antriebsschaltung steuert
das elektrische Stellglied in Ubereinstimmung mit einem Steuersignal des Controllers 72. Die anpassbare
Sattelstltze 64 ist an einem Sitzrohr bereitgestellt und eingerichtet, um die Hohe eines Sattels zu verandern.
Die anpassbare Sattelstlitze 64 beinhaltet eine elektrische Sattelstlitze oder eine mechanische Sattelstiitze.
Eine elektrische Sattelstitze wird durch die Kraft eines elektrischen Aktuators aus- und eingefahren. Eine
mechanische Sattelstiitze wird zumindest durch Federkraft oder pneumatische Kraft mit einem Ventil ausge-
fahren, das durch die Kraft eines elektrischen Aktuators gesteuert wird, und die mechanische Sattelstitze
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wird durch Hinzufiigen menschlicher Kraft eingefahren. Die mechanische Sattelstlitze beinhaltet eine hydrau-
lische Sattelstiitze und eine hydraulisch/pneumatische Sattelstitze.

[0099] In einem Fall, in dem die Komponente 60 zumindest eine Federvorrichtung 62 beinhaltet, beinhaltet
die zumindest eine Federvorrichtung 62 beispielsweise die vordere Federvorrichtung 62A. Ferner steuert der
Controller 72 die vordere Federvorrichtung 62A, um die Steifigkeit der vorderen Federvorrichtung 62A in
einem Fall zu erhéhen, in dem die Verzégerung D des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 in Fahrtrichtung
des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 groRer oder gleich einem zweiten Schwellenwert DY ist. Der
zweite Schwellenwert DY ist beispielsweise gleich dem ersten Schwellenwert DX. Der zweite Schwellenwert
DY kann grofler sein als der erste Schwellenwert DX.

[0100] Bezugnehmend auf Fig. 7 wird nun ein Prozess zur Umschaltung eines Steuerungszustandes
beschrieben, in dem der Controller 72 die vordere Federvorrichtung steuert. Beispielsweise in einem Fall, in
dem der Controller 72 mit elektrischer Energie bzw. Strom versorgt wird, startet der Controller 72 den Pro-
zess des in Fig. 7 dargestellten Flussdiagramms ab Schritt S81. In einem Fall, in dem der Prozess des in
Fig. 7 gezeigten Flussdiagramms endet, wiederholt der Controller 72 den Prozess ab Schritt S81 in vorbe-
stimmten Zyklen, beispielsweise, bis die Zufuhr von elektrischer Energie bzw. Strom endet.

[0101] In Schritt S81 ermittelt der Controller 72, ob die Verzégerung D gréRer oder gleich dem zweiten
Schwellenwert DY ist. In einem Fall, in dem die Verzdgerung D nicht grof3er oder gleich dem zweiten Schwel-
lenwert DY ist, beendet der Controller 72 die Verarbeitung. In einem Fall, in dem die Verzégerung D gréRer
oder gleich dem zweiten Schwellenwert DY ist, geht der Controller 72 zu Schritt S82 Uber. In Schritt S82
steuert der Controller 72 die vordere Federvorrichtung 62A, um die Steifigkeit der vorderen Federvorrichtung
62A zu erhdhen, und beendet dann die Verarbeitung. In einem Fall, in dem sich die vordere Federvorrichtung
62A im entriegelten Zustand befindet, wird die vordere Federvorrichtung 62A im Schritt S82 in den verriegel-
ten Zustand geandert.

[0102] In einem Fall, in dem die Verzdgerung D des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 in der Fahrtrich-
tung des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 gréRer oder gleich dem zweiten Schwellenwert DY und klei-
ner oder gleich einem sechsten Schwellenwert DR ist, kann der Controller 72 eingerichtet sein, um die vor-
dere Federvorrichtung 62A zu steuern, um die Steifigkeit der vorderen Federvorrichtung 62A zu erhdhen.
Der zweite Schwellenwert DY ist gleich dem ersten Schwellenwert DX, und der sechste Schwellenwert DR
ist gleich dem fiinften Schwellenwert DV.

[0103] In einem Fall, in dem die Komponente 60 beispielsweise die anpassbare Sattelstiitze 64 beinhaltet,
steuert der Controller 72 die anpassbare Sattelstlitze 64, um die Ladnge der anpassbaren Sattelstitze 64 in
einem Fall zu verringern, in dem die Verzégerung D des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 in der Fahrt-
richtung des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 gréRer oder gleich einem dritten Schwellenwert DZ ist.
Der dritte Schwellenwert DZ ist beispielsweise gleich dem ersten Schwellenwert DX. Der dritte Schwellenwert
DZ kann grof3er sein als der erste Schwellenwert DX.

[0104] Bezugnehmend auf Fig. 8 wird nun ein vom Controller 72 ausgefuhrter Prozess zum Steuern der
anpassbaren Sattelstlitze 64 beschrieben. Beispielsweise startet der Controller 72 in einem Fall, in dem der
Controller 72 mit elektrischer Energie bzw. Strom versorgt wird, den Prozess des in Fig. 8 dargestellten
Flussdiagramms ab Schritt S83. In einem Fall, in dem der Prozess des in Fig. 8 gezeigten Flussdiagramms
endet, wiederholt der Controller 72 den Prozess ab Schritt S83 in vorbestimmten Zyklen, beispielsweise, bis
die Zufuhr von elektrischer Energie bzw. Strom endet.

[0105] In Schritt S83 ermittelt der Controller 72, ob die Verzégerung D gréRer oder gleich dem dritten
Schwellenwert DZ ist. In einem Fall, in dem die Verzdgerung D nicht gréRer oder gleich dem dritten Schwel-
lenwert DZ ist, beendet der Controller 72 die Verarbeitung. In einem Fall, in dem die Verzégerung D gréer
oder gleich dem dritten Schwellenwert DZ ist, geht der Controller 72 zu Schritt S84 (ber. In Schritt S84
steuert der Controller 72 die anpassbare Sattelstiitze 64, um die Lange der anpassbaren Sattelstiitze 64 zu
verringern, und beendet dann die Verarbeitung.

[0106] In einem Fall, in dem die Verzégerung D des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 in Fahrtrichtung
des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 grofer oder gleich dem dritten Schwellenwert DZ und kleiner als
ein siebter Schwellenwert DS ist, kann der Controller 72 eingerichtet sein, die anpassbare Sattelstiitze 64 zu
steuern, um die Lange der anpassbaren Sattelstlitze 64 zu verringern. Der dritte Schwellenwert DZ ist gleich
dem ersten Schwellenwert DX, der siebte Schwellenwert DS ist gleich dem fiinften Schwellenwert DV.
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[0107] In einem Fall, in dem die Komponente 60 beispielsweise zumindest ein Getriebe 56 beinhaltet,
steuert der Controller 72 das Getriebe 56, um das Ubersetzungsverhaltnis R in einem Fall zu verringern, in
dem die Verzégerung D des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 in Fahrtrichtung des muskelkraftbetriebe-
nen Fahrzeugs 10 gréRer oder gleich einem vierten Schwellenwert DW ist. Der vierte Schwellenwert DW ist
beispielsweise gleich dem ersten Schwellenwert DX.

[0108] Ein von dem Controller 72 ausgefiihrter Prozess zur Steuerung des Getriebes 56 wird nun unter
Bezugnahme auf Fig. 9 beschrieben. Beispielsweise startet der Controller 72 in einem Fall, in dem der Con-
troller 72 mit elektrischer Energie bzw. Strom versorgt wird, den Prozess des in Fig. 9 dargestellten Flussdia-
gramms ab Schritt S85. In einem Fall, in dem der Prozess des in Fig. 9 gezeigten Flussdiagramms endet,
wiederholt der Controller 72 den Prozess ab Schritt S85 in vorbestimmten Zyklen, beispielsweise, bis die
Zufuhr von elektrischer Energie bzw. Strom endet.

[0109] In Schritt S85 ermittelt der Controller 72, ob die Verzégerung D gréRer oder gleich dem vierten
Schwellenwert DW ist. In einem Fall, in dem die Verzégerung D nicht gréRer oder gleich dem vierten Schwel-
lenwert DW ist, beendet der Controller 72 die Verarbeitung. In einem Fall, in dem die Verzogerung D gréer
oder gleich dem vierten Schwellenwert DW ist, fahrt der Controller 72 mit Schritt S86 fort. In Schritt S86
steuert der Controller 72 das Getriebe 56, um das Ubersetzungsverhéltnis R zu verringern, und beendet
dann die Verarbeitung.

[0110] In einem Fall, in dem die Verzdgerung D des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 in Fahrtrichtung
des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs 10 gréRer oder gleich dem vierten Schwellenwert DW und kleiner
oder gleich einem achten Schwellenwert DT ist, kann der Controller 72 eingerichtet sein, das Getriebe 56 zu
steuern, um das Ubersetzungsverhéltnis R zu verringern.

Modifizierte Beispiele

[0111] Die Beschreibung im Zusammenhang mit den obigen Ausflihrungsformen veranschaulicht, ohne die
Absicht einer Einschrankung, anwendbare Formen einer muskelkraftbetriebenen Fahrzeugsteuervorrichtung
gemal der vorliegenden Offenbarung. Zusétzlich zu den oben beschriebenen Ausfihrungsformen ist die
muskelkraftbetriebene Fahrzeug Steuervorrichtung geman der vorliegenden Offenbarung beispielsweise auf
modifizierte Beispiele der oben beschriebenen Ausfiihrungsformen anwendbar, die im Folgenden beschrie-
ben werden, sowie auf Kombinationen von zumindest zwei der modifizierten Beispiele, die sich nicht gegen-
seitig widersprechen. In den nachfolgend beschriebenen modifizierten Ausflihrungsformen werden diejenigen
Komponenten mit denselben Bezugszeichen bezeichnet bzw. versehen, die mit den entsprechenden Kompo-
nenten der obigen Ausflhrungsformen identisch sind. Solche Komponenten werden nicht im Detail beschrie-
ben.

[0112] In der ersten Ausfihrungsform und einem modifizierten Beispiel der ersten Ausflihrungsform kann
jede Konfiguration weggelassen werden, solange der Controller 72 zumindest einen von dem Unterstit-
zungspegel A des Motors 38, dem Maximalwert Mmax des Ausgangs M des Motors 38 und dem Ausgang M
des Motors 38 in einem Fall erhdht, in dem der vorbestimmte Zustand erfiillt ist. Der vorbestimmte Zustand
kann nur den ersten Zustand beinhalten.

[0113] Ein Prozess zum Schalten/Umschalten des Steuerzustands, in dem der Controller 72 den Motor 38
steuert, wird nun unter Bezugnahme auf Fig. 10 beschrieben. Beispielsweise in einem Fall, in dem der Con-
troller 72 mit elektrischer Energie bzw. Strom versorgt wird, startet der Controller 72 den Prozess des in
Fig. 10 dargestellten Flussdiagramms ab Schritt S91. In einem Fall, in dem der Prozess des in Fig. 10
gezeigten Flussdiagramms endet, wiederholt der Controller 72 den Prozess ab Schritt S91 in vorbestimmten
Zyklen, beispielsweise, bis die Zufuhr von elektrischem Strom aufhort.

[0114] In Schritt S91 ermittelt der Controller 72, ob der vorbestimmte Zustand erfillt ist. In einem Fall, in dem
der vorbestimmte Zustand nicht erfillt ist, beendet der Controller 72 die Verarbeitung. In einem Fall, in dem
der vorbestimmte Zustand erfillt ist, fahrt der Controller 72 mit Schritt S92 fort.

[0115] In Schritt S92 erhdht der Controller 72 zumindest einen von dem Unterstitzungspegel A des Motors

38, dem Maximalwert Mmax des Ausgangs M des Motors 38 und dem Ausgang M des Motors 38 und been-
det dann die Verarbeitung.
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[0116] Anstelle von oder zusatzlich zu dem in Fig. 5 gezeigten Schritt S25 kann der Controller 72 eine posi-
tive Ermittlung in einem Fall bereitstellen, in dem eine vorbestimmte erste Periode ab dem Start des ersten
oder dritten Prozesses verstreicht.

[0117] Anstelle von oder zusatzlich zu dem in Fig. 5 gezeigten Schritt S25 kann der Controller 72 eine besta-
tigende Ermittlung in einem Fall bereitstellen, in dem eine vorbestimmte zweite Periode ab dem Start des
zweiten oder dritten Prozesses verstreicht.

[0118] Die Prozesse der in den Fig. 7, Fig. 8 und Fig. 9 dargestellten Flussdiagramme in der dritten Ausfih-
rungsform kénnen unabhangig von der ersten oder zweiten Ausfihrungsform ausgefiihrt werden.

[0119] Der Ausdruck ,zumindest eines von einem®, wie er in dieser Offenbarung verwendet wird, bedeutet
.eines oder mehrere“ einer gewlinschten Auswahl. Beispielsweise bedeutet der Ausdruck ,zumindest einer
von einem*, wie er in dieser Offenbarung verwendet wird, ,nur eine einzige Auswahl“ oder ,beide von zwei
Auswahlen®, wenn die Anzahl der Auswahlmdglichkeiten zwei betragt. Beispielsweise bedeutet der Ausdruck
»Zumindest einer von einem*, wie er in dieser Offenbarung verwendet wird, ,nur eine einzige Auswahlmog-
lichkeit” oder ,eine beliebige Kombination von gleich oder mehr als zwei Auswahlmdglichkeiten“, wenn die
Anzahl der Auswahlmaoglichkeiten gleich oder gréRer als drei ist.

Bezugszeichenliste

10) muskelkraftbetriebenes Fahrzeug,
12A) Eingangswelle,

38) Motor,

52) Bremsvorrichtung,

54) Betéatigungsvorrichtung,
56) Getriebe,

60) Komponente,

62) Federvorrichtung,

62A) vordere Federvorrichtung,
64) anpassbare Sattelstlitze,
70) Steuervorrichtung,

72) Controller.
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Patentanspriiche

1. Steuervorrichtung (70) fur ein muskelkraftbetriebenes Fahrzeug, wobei die Steuervorrichtung (70)
umfasst:
einen Controller (72), der eingerichtet ist, um einen Motor (38) zu steuern, der eine Antriebskraft auf das
muskelkraftbetriebene Fahrzeug aufbringt, wobei
in einem Fall, in dem ein vorbestimmter Zustand erfillt ist, der Controller (72) eingerichtet ist, um zumindest
einen von einem Unterstitzungspegel des Motors (38), einem Maximalwert eines Ausgangs des Motors
(38) und dem Ausgang des Motors (38) zu erhéhen, und
der vorbestimmte Zustand einen ersten Zustand beinhaltet, in dem die Verzégerung des muskelkraftbetrie-
benen Fahrzeugs in einer Fahrtrichtung des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs gré3er oder gleich einem
ersten Schwellenwert ist.

2. Steuervorrichtung (70) nach Anspruch 1, wobei der vorbestimmte Zustand ferner einen zweiten
Zustand beinhaltet, in dem sich eine Antriebswelle (12A), in die menschliche Antriebskraft eingegeben
wird, dreht.

3. Steuervorrichtung (70) nach Anspruch 1 oder 2, wobei der vorbestimmte Zustand ferner einen dritten
Zustand beinhaltet, in dem menschliche Antriebskraft in das muskelkraftbetriebene Fahrzeug eingegeben
wird.

4. Steuervorrichtung (70) nach einem der Anspriiche 1 bis 3, wobei der vorbestimmte Zustand ferner
einen vierten Zustand beinhaltet, in dem eine Betatigungseinrichtung (54) einer Bremseinrichtung (52) des
muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs nicht bedient wird.

5. Steuervorrichtung (70) nach einem der Anspriiche 1 bis 4, wobei der vorbestimmte Zustand einen
finften Zustand beinhaltet, in dem eine Fahrzeuggeschwindigkeit des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs
unmittelbar vor Erflllung des ersten Zustands ansteigt.

6. Steuervorrichtung (70) nach einem der Anspriiche 1 bis 5, wobei

das muskelkraftbetriebene Fahrzeug ein Getriebe (56) beinhaltet,

das Getriebe (56) in einem Ubertragungspfad der menschlichen Antriebskraft des muskelkraftbetriebenen
Fahrzeugs bereitgestellt ist und eingerichtet ist, um ein Ubersetzungsverhéltnis zu dndern, und

der Controller (72) eingerichtet ist, um den Motor (38) in Ubereinstimmung mit einer ersten Information bzw.
ersten Informationen, die sich auf das gegenwartige Ubersetzungsverhéltnis des Getriebes (56) bezieht/be-
ziehen, und einer zweiten Information bzw. zweiten Informationen, die sich auf das Ubersetzungsverhaltnis
bezieht/beziehen, das zumindest einem von einem ersten Fahrzustand des muskelkraftbetriebenen Fahr-
zeugs und einer ersten Fahrumgebung des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs entspricht, zu steuern,
wobei der vorbestimmte Zustand vorzugsweise einen sechsten Zustand beinhaltet, in dem sich die ersten
Information/en von der/n zweiten Information/en unterscheidet/en.

7. Steuervorrichtung (70) nach einem der Anspriiche 1 bis 5, wobei
der Controller (72) eingerichtet ist, um eine Komponente (60) des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs in
Ubereinstimmung mit einer Information/Informationen zu steuern, die sich auf eine Fahrzeuggeschwindig-
keit des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs beziehen,
die Komponente (60) zumindest eines von
einem Getriebe (56), das in einem Ubertragungspfad der menschlichen Antriebskraft in dem muskelkraftbet-
riebenen Fahrzeug bereitgestellt und eingerichtet ist, um ein Ubersetzungsverhaltnis zu &ndern,
zumindest einer vorderen Federvorrichtung (62), und
einer anpassbaren Sattelstitze (64), beinhaltet.

8. Steuervorrichtung (70) nach Anspruch 7, wobei
die Komponente (60) die zumindest eine vordere Federvorrichtung (62) beinhaltet,
die zumindest eine vordere Federvorrichtung (62) eine vordere Federvorrichtung (62A) beinhaltet, und
der Controller (72) eingerichtet ist, um die vordere Federvorrichtung (62A) zu steuern, um die Steifigkeit der
vorderen Federvorrichtung (62A) in einem Fall zu erhéhen, in dem die Verzégerung des muskelkraftbetrie-
benen Fahrzeugs in der Fahrtrichtung des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs gréfer oder gleich einem
zweiten Schwellenwert ist.
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9. Steuervorrichtung (70) nach Anspruch 7 oder 8, wobei
die Komponente (60) die anpassbare Sattelstlitze (64) beinhaltet, und
der Controller (72) eingerichtet ist, um die anpassbare Sattelstiitze (64) zu steuern, um eine Lange der
anpassbaren Sattelstlitze (64) in einem Fall zu verringern, in dem die Verzégerung des muskelkraftbetriebe-
nen Fahrzeugs in der Fahrtrichtung des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs gréRer oder gleich einem dritten
Schwellenwert ist.

10. Steuervorrichtung (70) nach einem der Anspriiche 7 bis 9, wobei
die Komponente (60) das Getriebe (56) beinhaltet, und
der Controller (72) das Getriebe (56) steuert, um das Ubersetzungsverhaltnis in einem Fall zu verringern, in
dem die Verzdgerung des muskelkraftbetriebenen Fahrzeugs in der Fahrtrichtung des muskelkraftbetriebe-
nen Fahrzeugs gréRer oder gleich einem vierten Schwellenwert ist.

Es folgen 8 Seiten Zeichnungen
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Fig.5
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Fig.7
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Fig.9
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