MINISTERO DELLO SVILUPPO ECONOMICO
DIREZIONE GENERALE PER LA LOTTA ALLA CONTRAFFAZIONE
UFFICIO ITALIANO BREVETT! E MARCHI

DOMANDA DI INVENZIONE NUMERO|[102015000088090

Classifiche IPC

Pata Deposito

|

2R212018

Data Pubblicazione

28/06/2017

Sezione||Classe]

Sottochisse)

Gruppo

S‘(ﬁmgt‘uppo

B

= |

3

01

Sezione

i{_".‘lasse

| Sotigclasse

i

Gruppo

!Sc}itfggmmm

B e

;

2

027

Sezi(meﬂﬁlaﬁse Sottoclasse

Gruppo

So ttogruppo

B

08

SezionellC

seliSnttoclasse

Sottogruppe)

B

62

K

0

Sezione

ICiasse

| Sottoclasse||Gr

Sottogruppo

Titole

AVANTRENG I MOTOVEICOLO ROLLANTE CON BLOCCO Di ROLLIO




10

I10162464/GZ
TITOLARE: PIAGGIC & C. S.P.A.

DESCRIZIONE

Campo di applicazione

La presente invenzions riguarda un avantreno i un

motoveicolo rollante con blocco di rollio.

In particolare, il motoveicolos sescondo 1 invenzions pud
essers un motovelicolo provvisto di dues ructs sterzanti
e rollanti all’antericre & di una ructa motrice ad asss
fisso al posteriore.

Stato della tecnica

Nel campoe del motoveicoll vwi 2 una sempre piu crescente
offerta di veicoli “ibridi” che unizconc ls peculiarita
delles motociclette, in termini di maneggevolezza, alla
stakilita dei veicoli a guattro ructs.

Tali modelli  sono  rappres

(T
]
vD

ntati ad esempio, dai
motoveicolli a tre ruocte dotati di dus ruote sterzanti
antericri & dai motoveicoli a gquattros ruste noti coms
OUATY.

Fin in dettaglio, 1 motoveicoli a tre ructe sopra
citati sono provvisti di due ructe sterzanti e rollanti
{i.e. tililtantli o 1nclinabili) allfanteriore e di una
ructa motrice ad asse fisasc al postericre. La ructa
postericrs ha la =scapo di fornire la coppla motrice =

dunque di  psrmstters la trafiocone, mentre le ructs
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antaeriori, appaiate, hannce 1o scopo di o fornire la
direziocnalita del MSE=C. Le ructe appalate
allavaritreno oltre & stercare possono inclinarsi =
raollare.  Grazis a guesta solucions, rispette  a
motovelcosli a tre ructe di cul due al retrotreno, 1
motoveicoll con dus runts all’avantrens Sans
equivalenti ad ura vera & propria moto dal momento che,
proprio come una moto, 1l motoveicoloa 2 in grado di
inclinarsi in curva. Rispetto ad un motoveicola a dus

sola ruote, tali weicoll con due  ructe  appalats

Jyliore stabilita

allfavantrens presentanc, pero, una ma
garantita dal doppio appoggic al terreno delle ructs
antericori, similmentes a gquellc fornito da
un’ antovettura.

Le runte antericri sonce cinsmaticamsnte connesss tra
lorce mediante cinematismi ches garantisconc alle stesss
di raollare =/0 di sterzars 1n maniera sincrona =
speculars, ad esempio mediante 17 interposizicns  di

quadrilateri articolati. Tali motoveiccoli sono inoltre

3

dotati di due sospensioni  indipendenti, una per
clascuna  delle  due ruste  anteriori, corredate  da
ammortizzatorl anch’eszi indipendenti.

I motoveicoll rollanti a tre ruote si prefiggono dungus
di  garantire all’utents la mansggsevelszza di un

motaciclo a dus ruote e, al fempo stessc, la stabilita

o]
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e la sicurezza di un motoveicolo a gquattro ruate.

In motoveicole rollante & tre ructe di queste tipo
viens descritto, ad sesempio, rnella domanda di brevetto

italiana n. ITZ2003MIAQCLLIOR a  nome  della  ste

richiasdante.

Fer la particclarita strutturale di guestoe tipo di
motoveicoll & possibile che in particelari condizioni
Al marcia, ad esempic, a velocitd molto bassa o durante
soste o fermate 11 motoveicolos possa cadere a seqguito

Al un non controllato e/ acoldentales movimento i

Tale inconveniente & stato affrontate  dotando i
suddetti weiconli di  gistemi di bloceco di rollio,
aricnakilli dallfutilizzatore manualments e/c da un
siastema autamatico di controlla.

In sistema  anti-rollic  per  tali  motovelcoli &
descritto, ad esempio, nella domanda di brevetto

italiana n. ITZ0042000171 & nome della stezsa

T
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richisdente. TI1 istema anti-rollic

T
e7)

relazicne ad un motovelconlo rollante dotato di o un

slatema sterzants CiDlIl ;

8]

truttura 1 gquadrilaters
articolato & di due sospensicni anteriori indipendsnti.
I1 sistema di blocco del rollio comprende: una pinza
meccariica atta a bloccars 1 movimsnti del guadrilatera

articolato coesi da impedirs 11 rellic da essc permsessa;

T
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due pinze idrauliche azionate simultansaments tramite
motorine elettrico agenti su aste postes in parallelo
agqli ammortizzatori cosi da impedire il rellic dovuto

ad un molleggio asimmetrico delle dus ruocte.

n  primo  svantaggic del  sistema  di blo SOpra

descritts sta nella sua complessita. Esso necessita

infatti di tre distinti dispositivi di blocco:  uno

agqente sl gquadrilatero articolato; dus sugli

ammortizzatori.
Tale sistema ha incltre lo svantaggio di rendere il
motoveicole rigide non scloe al movimenti A1 rollio

dovuti al guadrilatero /o ad un molleggic asimmetrico,

ma anche ai  movimenti  di keccheggio (molleggio

simmetrioond.
I1 blocoo del beccheggio impone un adeguato
dimensicnamentc  dei dispesitivi  di bklocce degli

costi di produzione.
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ammartizzatori
Infatti, nel caszc in ocul 1l motoveicolo sublsca un urto
dalla ztrada (p.=. da una buca) a rcollic bloccato, 11

siztema di blocco deve esszsgere in grado di superare il

g
T

plcco impulsiveo della forza dfurto pena il cambic di
configurazicne geometrica della sozpsnzione.
In alcuns situazicni, 1l blocco del beccheggic pud

aver

i

congeguencze anche zul comportamaentc del

motoveicolo & guindi sulla sicurezza. 24 ssemplc, s
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una ructa antericre fosse sobttoposta ad un urto tale da
superare la forza del dispositive 41 bloceco  del

relative  ammortizzators, la  ructa salirebbhe ¢ il

motoveicole si ritroversbbe guindi  abbassato su gquel

sitivo

lata. Una volta finita la pesrturbazicons il dispo
di blocco manterrebbe, infatti, 11 motovelcoloe nella
nuova posizione raggiunta, portande 11 motoveicolo in

una configqurazicons non gicura.

I1  bloccos  in parallsls  degli ammertizzatori ha
congequenze  anche in casgo di frenata. I1 motoveicolo
viens, infatti, congelate in una situazicne  di
equilibrio diverza da gquella che =zarebbe ztaticaments
richiesta, dal momentco che 1favantrens viens bloccato
pit bkasszc in corrispondenza di o un carico risultante
dalla somma del carico statico = 11 trasferimento
dinamice dovuto alla frenata.

Altri gistemi anti-rcllic destinati a mnotovelccoli
rollanti dotati di un sistema sterzante con struttura a
quadrilaterce articolato sono descritti nella domanda di
brevettce surcpec BF2E10881A1, nel brevettcoc francess
FEZ253184 = nel brevetto europeos EFZ3AL557EBL. Tali
siztemi anti-rcllic CRerans dirsttaments sulla

struttura a gquadrilaters articolato e bkloccano il

rollio khloccando i movimsnti del gquadrilatero

articolato steszsso. Tall sisteml anti-rollis non sono

19
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perd in grado di inibire movimenti di o rollio dovuti
allo seuotimento asimmstrico permnesso dagli
ammertizzatorl delle dus ructe anteriori.

Inoltre, 1 sistemi antirellic sopra menzionati, 1in
quanto  spscificamente  studiati per  opsrars sU un
sistema sterzante Con struttura a gquadrilatero
articolats, sono dirsttamente vincolati alla presenza
Al tale struttura & alla sua configuracions meccanica.
Esiste guindi 1'esigenza di mettere & punte un
motoveicolo rellante dotato di un sistema di blocco di
rollio che consenta di superare in tutto o in parte i

it

0

limiti sopra =sapo

Frezentazicone dell*invenzions

Pertantc, scopo della presente invenzione & guello di
sliminars, < quanta meno ridurrs, i problemi
sopracceitati, relativi alla tecnica ncota, mettendo a
disgposizione un avantrens di un motoveicole rollante
dotato di un sistema di bloccce di rellic che, quando

azic ncen inibisca 11 keccheggio del motoveicaolo

s
a1
i+
)
-

dosruat

v

al uria campressions simmetrica degli

ammortizsatorli e non influlsca sulla sterzata.

€]

IIm ulteriore scopo della prezente invenzicne & quello
di  mettere a disposizions  un avantrsne  di un
motoveicolo rellants dotato di un sistema di klocoo di

rollio che sia costruttivamente senplice ed scconomico

6



10

da realizzarse = da meontare sul motovelcooloa stezso.

Descrizions dei dissgni

Le caratteristichs tecniche dell'invenzions SN
chisramsnte riscortrakili dal contenuto delle
rivendicaziconi sotto riportate =d 1 vantaggi della
stessa risulterannc maggicrmante evidenti nella
descrizions dettagliata che sagus, fatta Con
riferimentoe ai disegni allegati, che ne rappresentans

una o pin forms di realizzazione puraments

esemplificative & non limitative, in cui:
- la figura 1 rappresenta una vista  parzials
prospettica di un motoveicoloe dotato di un avantreno

con sistema tiltante a gquadrilaterce articolate e con

La

siztema di blocco del rollic in accordoe ad una prima
forma realizzativa dellfinvenzicne;

- la figura 2 rappresenta una vista laterale del
motoveicolo di figura 1, dal latc della freccia IT di
figura 1;

- la figura 3 rappresenta una vista frontale del

freceia ITII Adi

—
a1
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)
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=
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motoveicolo di figura 1, dal
figura 1;

- 1la figura 4 rappresenta una vista in pianta del
motcveicola di figura 1, dal lato della freccia IV di
figura 1;

- la Figura & rapprezenta  una vista prospettica

]



10

anteriores dellfavantreno del motoveicolo di figura 1,
illustrato sgenza le rucote anteriori;
- le figure &, 7 & 8 mostranc il wvsicoloe illustrato

rispettivamente nelle Fiqure £, 3 e 4 senza ls ructs

antariori, rispettivamsnte sscondo le frec VI, VII e
VII riportate nella Figura 5;

- la Figura % rappressnta una vista prospettica
parziale anteriore dell’avantrens del motovelcolo di
figura 1 c¢on illustrate un sistema a guadrilatero
articolato preposto al movimento 41 rollic, integrato
con 1 fuselli di supporto delle ruots, 2 con un sistema
di  klocco del rollic s=econde  una  prima  forma
realizzativa dell’ invenzione;

- la Figura 10 mostra lo zstessc dettaglic della Figura

9, ma illustrateo con un sistema di kloceo del rollio

sconda una differente forma reali=szativa

i
T

dell’ invenzione;
- la figura 11 rappresenta una viata prospettica

antericre di un motovelcols dotato di un avantrena con

il medesimc =istema tiltante a guadrilatero articolato
della Figura 5 = con sistema di bkloceco del rellic in
acccordo ad una ssconda forma realizzativa
dell’ invenzione;

- la figura 12 rappressrita una wvista frontale del

motoveicolo di figura 11, dal latoe della freccia ¥IT di
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figura 11;

- la figura 13 rappresenta una vista in planta del

motoveicolo di figura 11, dal lato della freccia XITI
Al figura 11;

- la Figura 14 rappressenta una vista prospettica
parziale anteriore dell’avantrens del meotovelcolo di
figura 11 c¢on illustrato un sistema a gquadrilatero
articolato preposto al movimento 41 rollic, integrato
con 1 fuselli di supporto delle ructe, 2 con un zistema
Al blocco del rollico in accordo a detta seconda forma
realizzativa dell’ invenzions;

- la Figura 15 rappresenta una viata prospettica
parziale anteriore dell’avantreno del motoveicola di

figura 1 o 11 con illustrato un sistema a guadrilater:

[

[

articolato preposto al movimentco di reollic, integrat
con 1 fuselli di supporte delles ruote, & con un sistema
di blocce del rollio in accorde ad una ter=za forma
realizzativa dell’ invenzione;

- la Figura 1& rappresenta una viata prospettica
parziale anteriore dell’avantrenc di un motoveicolo con
illustrato un  sistema  a quadrilatero articolato
preposte al movimentos di rellic, non integrato con 1
fuzelli di supportce delles ructe, e c¢on un sisztema di
hlocco del rollico in  accordo ad una gquarta  forma

reallizzativa dell’ invenzlione;
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- la Figura 17 rappressnta una vista prospettica
parziale anteriore dell’avantrenc di un motovelicola con
il medesimo sistema a quadrilaters articolato di Figura
16 preposto al movimentoe di rellic 2 con un sistema i
bloceco del rollio in accorde ad una gquinta forma
realizzativa dell’ invenzions;

- le figure 18, 1% = 20 mostrance slcocune viste parzialil
Al dettaglic dell’avantrence di Figura 17 relative
all’interconnessions tra fuzella e gquadrilatero

articaolato;

- la figura =1 rappresenta una viata prospettica
arnteriore di un notovelcols dotato di un avantrsna con

il medesimc zistema tiltante a gquadrilatero articolat

v

con glistema di kloceon del rollio

fie

dells Figure 5 e 11
in accordo ad UriE sesta forma realizzativa
dell’ invenzione;

- la figura 2& rappressnta una vista frontale del
motoveicolo di figura 21, dal lato de=lla freccia XXII
di figura 21;

- la figura 23 rappresenta una vista parziale laterals
del mctovelicels di figura 21, dal latoe della freccia
¥¥ITTI di figura 21;

- la figura 24 rappresenta una vista in pianta del

motoveicolo di figura 21, dal lato deslla freccia XXIV

10
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Al figura 11;
- la figura 25 rappressnta  una vista parzials

prospetitica di un motoveicoloe dotato di un avantreno

con sistema tiltante a bracci longitudinali

on glistema di blococo del rollic in accorde ad una

[

gsettima forma realizzativa dell’invenzicone;

- la Figura 26 mostra 11 motovelicolo di figura 25
illustrato in una condizicone con ructes inclinate per un
moviments di rollio: =

- la Figura 27 mostra una sezione di una pinza-freno

a2 dl  una

usata per bloccars 1’estensione in lunghs
asta estensibile formata da dus porzicni
telescoplicamente azsociate.

Descrizione dettagliata

Con riferimento alls

La

uddette figure, con 4 =i 2
glokalmente indicato un motoveicols in accoerdoe con la
presente invenzione.

A1 fini della presents invenzicnes, occorre precizars

1

che 11 termine motovelicoonle deve szzere conslideratae in

g

¢

senso  lato, comprendends gualsiazi  ciclco a motors

avents almenc tre ruote, ozsia dus runte anteriori,
come meglio descritto nel =zeguito, & almenc una ructa
postericre.  Dungue, rientrano nella definizicns di

iddetti guadricicli, aventi dus

motaoveloonls anche i

ructse &ll’ avantrenc 2 dus runte al retraotrenso.

il
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Il motaveicels 4 comprends un telaio € che si sstends

; che supporta almene dus ructs

e}

da un svantrena
anteriori 10, ad un retrotrenc 12 che supporta una o
pin rusote postericri 14. E’ possihile distinguere una
ruocta  anteriore sinistra 107 2 una ructa anteriors
destra 107 in cui la definizione di ructa sinistra =
destra 107,107 & puramente convenzionale 2 si intends
rispetto ad un conducente del veicolo. Dette ruots sono
cicg disposte alla sinistra e alla destra di un pilano
Al mezzeria M-M d=l motoveicolo, rispetto ad punto odi
vsservacions di un conducente alla gulda dello stesso.

Nel seguito della descrizione, < anche nelle figurs, si
fara riferimento ad slementi speculari < simmetrici

dell’ avantreno, rispetto a detto piano di mezzeria M-M,

L

i

untilizzanda gli apici i e per indicar:

riapettivamente i componenti ginistro 2 deztr

i
8

v

rispettivamente dell’ avantrenc, rispetto ad puntce di

oszervazione di un conducente alla guida dello stesso.

A1 fini della presents invenzions, 11 telaio & del
motaveicola puo avere gqualsiasi forma, dimensione = pud
gsere  ad esenpio del tipce a traliccio, del tipo
scatolars, a culla, singola o doppia, e cosl via. Il
telaio & del motovelcolo pud eszers in un pezzos unicao o

in pin parti; ad sesempic 11 telaio & del motoveicolo si

interconnettse con un telain di retrotrenc 13 che pud
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comprendere un forcellons postericre oscillants  {(non
illustrato) che supporta una o piu ruote posteriori 14

motrici. Il guddetto forcellone posteriore oscillante

=

puo assars collegato gl telaio mediants
incarnisramsntao direttao, Qppure madiants
1'interposizions di leverismi e/¢ telaletti intermsdi.
In accords ad una soluzicne realizzativa gensrale della
presente invenzions, 1f'avantrene di  motovelcolo 8
compreands un telaio di avantreno 16 & una coppia di
ructse anteriori 107,107 cinematicaments connesss tra
loare e al telaio di avantreno 16 mediants un primo
cinematismo 20 che garantizce alle atesze di rollars
2/c di sterzare in maniera sincrona = sp=culare.

Come  sara ripresc nel ssguito della deszcrizicone, 1l

primo cinematismo pud avere qualsiazi configurazicne

purché essa =ia funcionale a garantire alle ructe

811
i+

antericri di reollarese e/ di erc: in maniera

[-]
o
=
i

sincrona e speculare. In  particols ftals  primo

(]
i
~

cinematismo pud essers un sistema configurato come un
siztema a parallelogrammc articolato {come illustrato
nelle forme realizzative delle Figure da 1 o a 247,
ppRpUre essere un sistema a bracci longitudinall =zospesi
{coms illustrato nella forma realizzativa dells Figure

Ciascuna ructa 107,1077 & collegata al suddetto prime

i3
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o

cinematismoe 20 tramite un rispettive fuselloc 60, che

N

meccanicamente connessoe ad un perne di rotazions
de2lla ructa in mods da supportarla girevolmente attorno
ad un asse di rotazione R-F.

Fer “Mfuselle” di una ructa  si intende la  parts
meccanica del motovelcolo preposta a  supportars il
perns di rotaziones della ruota ztesza e add
intercornstterlse cinematicamentse alle zospensioni, al
dispositivo di sterzoe e al suddetto prime cinematismo
20, TI1 fusells non ha gradi di libsrta rispetto al
parrno ruocta ed & quindi cinematicamente sclidale a
quest’ultime. Il fusello pud sssgere realizzato di peszzo
con 1l pernc  ructa  oppure sssere meccanicaments

vincolato ad szso per formars un unico pezs

L' avantreno 2 di motovelcolo comprends inoltre:
— un =istema di bloceoco di rollic 100,

di =

spensione 20 che garantisconc a clascun

- IMe=Z=Z1

)

fuzellc &0 almeno un noto di melleggic T-T rispsttce al

primo cinematismo 207

FY
3

- un dispositiveo di sterzo 36, 86 attce a comandars 1

i

',:L
'_l.

rotazians dei fuselli €0 attornce a rispettivi assi

s

ster=o &8f-3',5377'-37" dli cilascuna  ruota  antericre

Secondo la presente invenzicns, 11 suddetto sgistema di

hlocoo di rollic 100 comprende un sscondo cinesmatismo
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116 che collega direttamsnte tra loro le dus ructe

antariori 107,107 1in corrispondenzsa desl rispesttivi

[

fuselli &0 tramite mezzil di incernisramento 71, 72,
tra dus punti la cui distanza D varia in caso di rollio

delle due ructe antericri 107,107, ma non varia in

ster=zata.

-

Funzicnalmente, il sacondo cinematismo 110
suscettibile di assumars almenc due differenti
confiqurazioni:

- una configurazione likhera, in cui 11 suddetto secondo
cinematismoe 110 sgeque passivamente 1 movimenti di dette
due ructe 107,10°° tra lorce & rispetto al telaio di

avantreno 16 senca interferire con essil; ed

€]

- una configurazicne bloccata, in cul i1 zuddetto

]
]

cconde  cinematisme 110 fissa la distanza D tra 1

&)

L

uddetti due punti impsdendo coz2i 1 mevimenti di rollio
tra le dus ructese = al contemnpo lazciando liberi 1

movimenti di wmollsggioc simmetrico  {keccheggic) e di

1
]

terzata.

i
I¥F}

[

o

I1 suddetto siztema di kloccos di rollio 100 comprende,
inoltre, un  dispogitive 120  di controllo  della
configurazicne del secondoe cinematismo 110 che agizce
su  gquest’ultime  per  portarls  dalla  configurazicons

libera alla configurazicne bloccata = viceversa.

Vantaggiosamsrnte, il  suddetto  dispesitive 120 di
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controlle  agisce  sul  secondo cinematisme 110 per
portarlo dalla configurazions likera alla
configqurazicnse bloccata o  viceversa  seguendo  una
predefinita logica di controllo impostata da un sistema
elettronico di azionamerto automatico.

In alternativa 0 rarallelamsnte all’ azionamento
antomatics 11 dispositive di controlle pud agire sul
secondao cinematismo 114 per portarlo dalla
confiqurazicne libera alla configurazicns bloccata =

vicevarsa seguenda comandi manuali imposti

dall‘utilizzatore del motovelcolo tramite un sistema odi
arlcnamento manuale.

Freferikilmente, i comandi manuali imposti

5

dall’utiliz=ataors ELeyete filtrati 13 un gistema

9]

elettraonic 11 controllo

/]
T

i

ccondo una logica principale
di gesticne del motoveiccelo finalizzata a garantirne la

icur

L

T

ZEA.

Come gia evidenziatce nella parte introduttiva, nells

aoluzicnl di tecnica nota 11 bkloceo del rollin viens

3

sffettuato bl ndo tutti gli slementi responsabili

d=l  rollic, cice  bracci, forcellonivhilancieri =
sospensioni. Diversaments, senondos la presente
invenzicnes 11 bloceco del rollic wvisne effettuato

interconnettende tra  loro  le  dus ructs  antericri

i6
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operande fra dus soli elementi, cice 1 fuselli dells
runtes.
L'interconnessions delle due ructe in corrispondenza

deil rispettivi fuselll rende 11 siztema di blocco del

rollio ssconde la pressnte invenzsione sslettive nei
confronti deil movimsnti 4i rollio.

Come gia evidenziate 11  precedenza, 1 Al

sospensione %0 garantiscons &l fuselli stesszi almeno un
motoe di molleggic rispetto &l primo cinematisme 200 T
fuselli sonc dungue asscociatl alle ruote nel movimenti
Al moelleggio. Fer questo motive, la loro reciproca
interconnessione ftramite 1l =istema di  blocco del
rollio secondo 17 invenzione (anches in configurazicons
bloccata) non interferisce con 1 movimenti di mollsggio
simmetrico. Ne deriva dungue che 11 sistema di bkloceo
del rollio & trasparsnte al movimenti di beccheggic.

Inoltre, sempre grazie al fatto  chs il  =econdon

i

cinematismo 110 collega direttamente 1 due fuszelli 60

ste

L,Q
,J.“

tra dus punti la cul disztanza D non varia in zata,
il =istema di blcocco di rollio 100 secondo 1f invenzicons

(aniche in configurazione bloccata) non interfer S Cor

U’J
fT

1 movimentli di

wn

terzata. Ne deriva dungus che il
siztema di klocco del rollic & trasparente anche alla
sterzata.

Da guanto saopra  esposto  emsrge  dungue  che nella

17
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confiqurazicne hloccata il sistema di blocco del rollio
100 sgecondo  17invenzicne impadisce solo 1 moti di
rollio {derivanti  anches da nmolleggio asimmetrico),
lasciande  invece liberi 1 movimenti di beccheggio
{molleaggio simmetrice) e di  sterzata, mentre nella
confiqurazicne lihera il sistema di klocco di rollio
1G0 secondao 1 invernzione nncn introduce nessuna
scorrezione cinematica ai moti delle ructe dovuti a
sterzata, rollic {(anche da molleggio asimmstrico) =
baccheggio {(molleggic simmetrico).

Infine, grazie al fatto che 11 sistema di blocco del
rollio 100 agisce direttamsnte sui fuselli = non =sul

primo cinematismo che garantisce alle ruote di rollare

1

1)

2fc di sterzare in maniera sincrona e speculare, il

¢

sigtema di blocco del rollio 100 zecondn 1finvenzicne

i

non £ direttamente vincolato alla presenza di  tal
primo cinematismo = alla =sua configurazicns meccanica,
ma ne & influenzato gsolc indirettamente nella miszura in
cul tale prime cinematismo influisce =zulla cinematica
dei fuselli nei movimenti di rollio.

L’ influenza del primo cinematizmo 110 sulla cinematica
dei  fuselli nei movimenti di  rollios dipsnde dalla
configurazicne 4di tale primo cinematismc, <ome sara
chiarite nel sequitce della descrizicons.

Pin in dettaglic, nsl caso in cuil il prime cinematismo
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116 sia  costituite da un sistema  a  duse  bracci
longitudinali sospesi (vedl esempio delle figurs 25 =
26), 11 sisztema di bklocco del rollic 100 non 2
influenzate dal primo cinematismo. Infatti, durante i
movimenti di rellic la distanza D tra 1 fuseslli wvaria
sempre, indipendentemente dal punti in cui =1 misura
detta distanza. Fertanto, 1l secondoe cinematisme 110
dal sistema 4di bklocco del rollic sara sempre efficace
per il hlocco deil movimenti di rellic 2 pud collesgares 1
due fuselli tra dues punti gualsiasi.
invecs, in cui 1l primce cinematismo 110 sia
da un sistema a quadrilaterc articolato
(vedi esenpi dells figure da 1 a 24}, 1l =istema i
blocco del rollic 100 & cinematicamente influenzato dal
primo  cinematismce. Infatti, durante 1 movimenti di
rollio la distanza D tra 1 fusesllil varia effettivaments
solce tra alcune porzioni dei fuselli. In guesto casac,
il seconde cinematismo 110 del =istema di blocco del
rollio non pud collegare 1 due fuszelll tra due punti
qualsiasi, ma si dovrannoe individuare specifici punti
di connessicne tra 1 fuse11i.
Fiu in dettaglico, la condizione discriminante a questo
riguarde & la posizione  assunta dai punti di
conneszione tra 1 fuselli rispettc al due plani di

giacitura ideali HN-N del moentanti del gquadrilatero

19
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articolato.
Fer Mplano 4di gilacituras ideales di un mentante” si
intends il piano  che  passa per  gli assi Al

incernisramsento  del meontante sul dus traversl del

quadrilatere articolato.

Nel caso in cui entrambhi 1 dus punti di connessione
giano sceltli tra punti che giscecicone sul plano Al
giacitura didesale N-N del rispettive montante, il
gsecondo cinematisme 110 del sistema di blocco dsl
rollis deve congiungsre dus punti che neon sono tra loro
allineati parallelamente ai due traversi del
quadrilaterce articolato. In altre parcle, il =secondo
cinematismo 110 del siztema di bklocceds del rellic devs
poter bloccare la distanza L tra i dus fuss11i lungo

una retta non parallsla al ftraversi del quadrilatero

3

articolato. In caso di rollic e guindi in casc di

cambkio di  configurazicons del parallelogramma, tal

i

diztanza 0 varierda =d il zistema di bkloceo dsl rollieo

cfficace nel hloccare la distanza tra 1 fuse=11i.

s
T

ar

9]
Ay

Tale szcluzicnes & i1llustrata nelle forme realizzative

1)

illustrate nelle Figure da 11 a 14 e nella Figura 17.

Nel casco in cuil almens uno deil punti di connessicons zia
scelto tra punti c¢he non giaccions  sul  pianos  di
giacitura ideals N-N del rispsttive montante, 11

seconds clnematizmo 110 del siztema di bloocco del

20
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rollio pud congiungere duse punti allinsati tra loro
secondo gualsiasi direzicns. In caso di rollic & guindi

in Case

1]
9]
[

di cambic di configurazione del
parallelogramma, la distanza D fra i suddetti dus punti
variera in ogni caso ed il sistema di blocco del rollio
gard gquindi efficace nesl bloccare tale distanza. In

particolare, 1l seconds cinematismo 110 pud hloccare la

distanza anche lungs una retta  parallela  ai  due
traversi del parallelogramma articolato, coms previsto
nalle soluzicni realizzative illustrate nslle Figurs da
1 a 10, riella Figura 15, nella Figura 1€ e nslle Figure

da 21 & 24.

Come  gia dettce in  precedenza, seconde la  presents
invenzicne il seconda cinematismo 110 collega
direttamente tra lorce le dus ruote antericri 10,1077
in ceorrispondenza deil rispettivi fuselli 0 tra dus
punti la cui distanza [ varia in casc di rollio delle

ta.

ot

due ruote antericri 107,107, ma non varia in sterz

La scelta dei punti di connessione tra 1 fuselli wva

3

fatta gquindi in funzione non solo dei movimenti di

1
J

4

rollio, ma anche della non inibkbizicons della sterzata.
N2l c¢aso in cul le ruote anteriorili del nctovelcaln

seguanc una sterzata parallels, il secondo cinematismo

110 del =mistema di blocco del rollic 100 nen inibiscs
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la sterzata s 1 punti di connessionse tra 1 due fuselli

{opportunamente  scelti psr consentire 11 blc del

rollio) a3l trovans ad una stessa diztancza dall’asse di
sterzo  del rispettive  fuselloe. Tale scoluzione 2

illustrata in tutte le forme realizzative illustrat

D

R

nelle Figure da 1 a 20.

Nel c¢aso in cul lg ruote anteriori del motoveicolo
saguano una sterzata cinsmatica, i1l secondo cinematismo
116 del sistema di blocco del rollio 100 non inibisce
la sterzata se entrambi 1 punti di connessiones tra 1

due fuselli (opportunamente scelti per consentire il

3

attaments sullfasze di

T

blocoo del rollic) gzl trovano =

terzo deil rispettivi  fuselli. Tale szclu=zione &

8]

prevista nelle forme realizzative 1llustrate nelle
Figure da 21 a 24 e nelle Figure 25 = Z6.
In acccrdo alle forme realizzative illustrate nelle

Figure da 21 a 24 e neslle Figure 25 e 2&, clazcunc dei

due punti di tra 1 due fuselli &0 =i trova

1

15}

sull”a

T
¢
{

g2 di sterzo 5-85 del rispettive fussllce &0,

Ouesta  solusione va adottata nel caso in cul  la

8]

sterzata delle due ruote poessa non esseres parallela,
ciceé possa verificarsi una sterzata cinematica.

In accordoe alle forme reslizsative illustrate nells

Figure da 1 a 20, 1 dus punti di conneszsione tra 1 dus

i

fuzellil &0 =i trovane ad una stessa distanca dall’ as
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L)

Al sterzo  S$-5 del rispettivo fusello 60, Questa
soluziorne pud assere  adottata nesl case in cui la

sterzata delle dus ructe sia sempre parallela, = non si

verifichl una sterzata cinematica.

Coms  gia detto 1in  precedernza, gquando 11 ssecondo

cinematismoe 110 & nella configurazicnes hloccata & fissa
la distanza D tra 1 suddetti dus punti di connessions,
esao Impedisce 1 movimenti di rollio tra ls dus ructe =
al contempos lascia liberi 1 movimenti di bkeccheggio

{mollaggio simmstrico) & di sterzatsa.

[_f'
(T

In meritc al movimenti di rollic = di sterzata

o
)]

i & gia
detto in precedenza. $1 analizza di zeguite, pin in
dettaglio, 1l caso di rollio indetto da un molleggio

asimmetrice = 11 casc di movimenti di 0 becchs

[

gi:

i
[

)

(molleggio simmetrico}.

Nel casc di compreszione asimmetrica di una sospensicne
{che determinerekbs un rollic del motoveicolo), ciné di
molleggios asimmetrico, seo la distanza D tra 1 fuselli
delle due ruote antericri £ fissata dal =zecondo
cinematismo 110, il puntce di conneszicne nel fusello
della sospensicne che =1 comprime sarebbe tecoricaments
costretto a muoversi sulla superficis di una sfera

avents centro nellfaltro punte di connessione.  La

sospensione  non  corngente  tuttavia tales movimsnto di
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rotazione, & costringe guindi 11 fuszello a rimansrs
nalla sua posizicone iniziale. TI1 seconds cinematismo
116, in configqurazions bloccata, 2 dungus in grado i
bloccare anche il rollio indotte da uan melleggio
asimmetrica.

Fer guants concerns 1 movimenti di beccheggio {inte

coms movimento derivante da o un moelleggico simmstrico

L

delle dus sospensiconiy, =1 & gia detto che non sono
impaditi dal secondo cinsmatismo 110, anche guando 2 in

confiqurazicne hloccata. Cid vale indipendsntemente dal

tipe di sospensicone adottata e dagli effetti legati al

fatto che i sonce differenze nelle rigidezze realil

Fiu in dettaglic, le rigidezze reali delle scspensiconi
di un gqualsivoglia veilcolo non s#ono mal uguall per ovvi

sizionamentso

motivi di tealleranze geometriches e di g
deil componenti. Quando 11 secondo cinematismo & nella
configurazicne libera, 1festensibilita di cui & dotato

2 1 mezzi di incernieramento 71, 3 consentocno al

/]
(K

ccondo cinematisme di ssguire 1 movimenti dei fuselli

[

senza interferire con =szi. I movimenti di keccheggio
sonc guindi permeszi.
Quando 1l zecondos cinematismo & nella configurazicone

hlocecata, grazie &l blocco dellfeztensibilitéa o alla

rigidezza che ne deriva, esso & in gradoe di imporre ai
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fuselli un movimento concorde, assorbendo sventualil
differenze di comportamerito derivanti da differenze

nalle rigids

za reali delle sospsnsiconi. I movimenti i
beccheaggic  (molleggio  simmetrico) non  song  guindi
impaditi neppure quando il secondo cinsmatismo 2 nella

configqurazions hloccata.

Come gia detto in precedenza, 11 secondo cinematismo
120 del sistema di bhlocco del rollio 100 & collegato ai

due fuselll &0 tramite mezzi di incernieramento 71, 72,

=

referikbilmente, coms

L

ara descritto nel desttaglic nel

sequita della descrizicnes, 1 mezzi di incernieramento
con cul detteo secondo cinematismo 110 & collegatoe ai
due  fuseslli sono coztituiti da giunti sferici 71 o

tramite dispesitivi 72, 73 cinematicamsnte assimilabili

a giunti sferici. In tal modo, il =econds cinematismo

120 & in grado di assecondare 1 movimenti d=lle dus

ructe antericri 107,107 ftra lorc e rizpettc al telaio
di avantrenc 1€ senza provocare impuntamenti o klocchi.
In particolare, un dispositive cinematicamentes
aszimilabile ad un giunto zferico & cosztituito da una
coppia di cerniere cilindriche 72 2 72 ad as=zi tra loro

ortogonali, coms illustrato ad esempic nslle Figure &,

10 e 14d. 51 pud preveders anche di disporres un giunto

[
4
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sferico 71 =zu un punto di conressions €1 ad un fusello
e una copplia di cerniere cilindriche 78 e 73 ad assi
ortogonali sul  punte di connessione &2 all’altro
fusello 60, coms illustrato nella Figura 15.
Freferibilmente, ma non necessariaments, nslle coppis
Al cerniere cilindriche 72, 73 ad assi ortogonali tra
lorge, urna delle dus cernisre di clascuna coppia ha il
proprio asse di cernisra ortogonasle al plance di o rollio
delle due ructe anteriori 10,1077, In tal mode il
primo  cinematisms 110 pud mucoversi parallelaments a
tale pianc di rollio quando il secondo cinematisma 110
2 nella configurazicne libera.

Per “piano di rcllic” =i intende un pilano trasverzals
alla direzione longitudinale X-X < direzione di marcia
del mcotoveicolos, e guindi  incidente 11 planc  di
mezzeria M-M del motovelicolo.

Vantaggiosamente, 1 giunti aferici 71 o le coppie di

cerniere 72, 73 zono collegati ail fuselli &0 tramite

T

L

2lementi di  supporto &2 solidali ai fuselli =ztessi,
come illustrato ad ssempic nelles Figure %, 10, 14, 15,

16 e 17.

I1 secondo cinematismce 110 pud esssre strutturats in

gqualsiasi moedo purché sessce =ia comandabils da  un

dispositive di controlle 120 ad assumere le suddetts

26
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almaeno dus differenti configuraziconi, = ciog almeno una
onfigqurazions libera & una configurazione bloccata.
Freferibilmente, come previsto nelle forms realizzative

illustrate nelle Figures da 1 a 14 & nelle Figure da 16

a 26, 11 seconds cinematisme 110 pud e

da una asta estensikbile in  lunghezza 111, cha wva

fissata ai fuselli &0 in corrispondsenza dei suoi due
estremi 11la & 111k tramite giunti sferici 71 o tramites
dispositivi cinematicamente assimilakili a  giunti

sferici, come ad  ssemplic  una A1 cearniers

cilindriche

73 ad assi ortogonali.
Vantaggiosamente, 1 asta 111 pud essere formata da
almeno due porzioni 112 & 113  telszcoplcaments

a5

T

ociate tra loro secondo la direzione di sviluppe in

fn

lunghezza dell’asta. Funzicnalmente, lo  =corrimento

Iongitudinals lue porzicni 112 e 113

determina la wvarilasione della digtanza D tra 1 dus

15}

satremi 11la = 11lk dellfasta 111 e quindi d=i dus

sul fuge=l11li &0.

In queszto caso, il dispesitivo 120 di contrellce della
configurazicne del =zeconds cinematizmo 110 & costituito
da mezzi rilasciabili di bloccaggio 121 della lungheczza
dell” azta 111, atti a blcooars lo goeorriments

telescopico dells dus porzicni dellfasta.

Inn  accorde alle forme realizzative illustrate 1in
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e 25 ki

Lol p

[
]

particolare nelle Figure 9, 14, 1&, 17,

mezzi rilasciabili di bkloccaggico 121 della lunghezs

dell’asta 111 possono essere costituiti da una pinza
freno 122 agents sulle dus porzioni telescoplcaments
associate 112 & 113 dellfasta stessa. FPiu in dettaglic,
come  illustrate in particolare nella Figura 27, il
corps pinza 125 & figsato ad una porzione dell’asta 113
ed & dotata di due  elementi  di attritoe 126
contrapposti tra loroe & sagomati secondoe la forma della
seconda porzions telescopica 112 dell’asta. La pinzca-
frenoe 122 pud essere comandata in gualsiasi modo,

preferikilmente a comando idraulico, ma pud eszers

'_l

comandata anche meccanicamente tramite filo.
Tale pinza-frenc 122 consente un bloccaggic continuo
dell’a=zta 111 a qualsiasi wvalore di  estensione in

lunghezza & puc permettere gquindi di  bloccars il

velcolo con gqualsiasi angolc di rollio. Nella Figura

In accordo ad una forma realizczativa alternativa,
illustrata nella Figura 10, 1 mez=i rilasciakili 121 di

blocrcaggio della lungheszza dellfasta posscho eszer

i

costituiti da  un  mistema ad  arpicnismce.  Fiu in
dettaglio, tale =zistema ad arpicnismo comprends  un
elem=ntc  dentato 123 ricavato sulla  porzione 112

telescoplica dell’asta a ssezicne minore ed un arpicns

mobiles 124, inperniatc sull’altra porcicone telescopica

I3
o
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113 a sezicne magglore, comandabkile ad impsgnare o
Aizimpegnare 1’ slemento dentato 123.

Diversaments dalla pinza-freno 122, tale sistema ad
arpionismo 123, 124 nen cangante, tuttavia, un
bloccaggio continue dell’asta a gualsiasi wvalore di

estensicons in lunghezza, ma solo un hloc a valori

discreti. T1 veicolo pud guindi sssere solo
con predefiniti angeli di roellico.

In accords ad una forma realizzativa alternativa,

illustrata nella Figura 1%, il seconde cinematismo 110
pua essere costituito da una copplia di aste 115 e 116
che Sano collegatse tra laro & COMRass in

corrispondenza di loroc  primse estremita  115a, 116a

~n]

tramite una cerniera cilindrica 117. Tiascuna di detts

o

due aste 115, 116 & ccollegata pol ad una rispettiva

nda estremita 11b6b, 116k ad uno del dus fusellil &0.

i
(K
9]
[

Al wvariare dell’angolco « formato tra le due aste 115,
118 in corrispondenza del vertice in culi =i connettono
tra loro le prims due sstremita 115a, 11%a, wvaria la
distanza L tra le seconde due estremita 115%k, 11&k =
quindi deil punti di connessicns €1, €2 con i1 fuselli
SIUN

In guesto caso, 1l dispoesitivo 120 di controllo della
configuraziocns del  =zecondn  cinematisme  pud  essers

ztituito da rilazcialili di  blceoccaggic 121

29
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d=2ll’angola o« tra le dus aste. In particolares, come
illustratoe nella Figura 15, tali meszzi rilascisbili di
bloccaggio possone 23sere costitulti da un freno a
settore di disco, comprendente una pinza 118 fissata ad
una prima asta 115 ed un settore di disco 1192, fissato
sull’altra =ssta 116, sul gquale agisce la pinza 118,
comandabile ad impegnare o digimpegnare il settores di
disco 115,

Vantaggiosaments, 1l suddetto primo cinematismoe 20 pud
essers un sistema a dus braccli sospesi.

Fiu in dettaglic, comes illustratce nelle Figures 25 = 26,
un tale =zistema puo comprendere, in particolare, dus
bracci sospesi 201 e 202, imperniati a propris prime
estremitd al telaio di avantreno 1€ per ruotare attorno
ad un aszses di rotazicne comuns, trasversale al piano di
mez=eria M-M del motoveicclo. In corrispondenza di
proprie ssconde estremita, opposts alle prime, entramki

1 bkracecio 201 e 202 zaono

5]

(]

spesi tramite mez=i o di
sospensione, raffigurati schematicamente da dus molls

a loro wvolta suppoertate da un bilancisre 203,

,‘
]
vz

-

imperniato al telaic di avantrenc 16. I1 movimento di

rollio delle dus ruscte antericri 107 = 10" & permes

(Q

'S0
dall’oscillazicne dei dus bracci =zaspesi 201 e 202 =

del hilanciere Z03.
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Ciascun braccio 201 & 202 supporta alla propria ssconda
estremita un  fusells &0 41 una delle due ructs
anteriori 107 = 107. In particolare, ciascun fussllo &0

& rotazicnalmente collegato &l rispettive braceic 201 =

:se dl ster:s

2012 per ructare attorno ad un propric s
S2-5. I1 dispositivo di sterzo {(non raffigurate) agisce
s11 due porzioni di presas 36 solidali ai fuseslli 60.

Nella forma realizzativa illustrata nells Figure 25 =

20, il  secondo  cinematismo 110 & costitulte, 1in

particolare, da un’asta 111 telescopica estensibiles in

lunghezza {(gia decritta in precedenza) che 2 fissata ail

fuzelli &0 in corrispondenza di entrambi 1 zuci dus

5

gstreml tramite due cerniere cilindriche 72, 73 ad assi

ortagonali. In particolare, 11 dispositivo di controllo
della configurazione 2 costituite da me=zzi rilasciabili

di bloccaggic della lunghe dellfasta 111, atti a

bloccare lo zscorrimento telescopico delle due porziconi

dell? a=ta ate:

i
€3

sa. In  particolare, fali mezzi  di
bloccaggio 121 comprendono una pinza-frenc 125, caome
gia deszcritta in precedenza.

L'asta 111 collesga tra loro 1 due fuszelli 20 in

corrispondenza di dus punti di connezsione poesizionati

sugli assi di sterzo S$-5 del rispettivi fuse11i &0,

1 da cansentire una sterzata clnematlica anche con

asta con lunghszza fissata {configqurazione bloccata).
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In particolare, l'asta 11 2 disposta 1in modo  da
risultare parallela agli assi di rotazieone delles dus
ructe in condizione 4di equilibrio (i.e. parallela al
terrena; .

Vantaggiosamente, 1'asta 11 pud essere disposta in modo

tale che nella suddetta condizione di equilibrioc e:

risulti inclinata rispetto agli assi di rotaziones dells
dus ruote =2 al terrenc. Infatti, come gia destto in
precedenza, nel caso in cul 1l primo cinsmatismo 20 sia
costituite da un sistema & due bracci sespesi, il
secondo cinsmatisme 110 pud collegare direttamsnte tra
lore  le due ruote 10°,10°7 in  corrispondenza  dei
rispettivi  fus=elli &0 tra dus punti di  connessicons
posizionati su qualsiasi porzione del fuszelli, che si

trovi sullfassze di sterzo 5-5 del rispettive fusello

+
ot
i
9]
-y
ix
i
-
~+
[
W
]
by
[
—
—
I

60, nel caso dil aterzata cinematica,

clazcuna ad una steszsza distanza dallfasze di sterzo 5-5

n
jurk
D
=
[-]
[%H
t
5t}

del rispettive fusello &0, nel casce  di

parallela.

Vantaggiosamente, 1l suddetto primo cinematismo 20 pud
eszere un gistema a gquadrilaterc articcolato.

Fiu in dettaglio, come illustrato negli esempl dells
figure da 1 a 24, tale =istema a guadrilatero

articolatoe comprends una coppla di traverses 247 ,2477,

(X
]
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incernisrate al telaio di avantreno la in
corrispondenza  Jdi  cerrniere mediane Z28. Le traverss
247,247 sono connesss tra loro, in corrispondenza di
opposte estremita trasverssli 40,44, madiants montanti
12 infulcrati a dette estremitd trasversali 40,44 in
corrispondenza  di cerniere laterali 52. Le traverss
247,247 o 1 montanti 48 definisconc il suddetto
quadrilaterce articolato 20.

Operativamente, cilascuno deil montanti 48  guida e
supporta un fusello &0 41 una di dette ructs anteriori
16f, 1067,

In acccerdo alle faorme realizzative illustrate nelle

Figure da 11 a 14 = nella Figura 17, 1 due punti di

connessione &1 2 &2 tra 1 dus fuselll possong eszers

147

celti entramki tra punti che gilaccicno =zul pilanc di
glacitura ideals del rispettive montante. In guesto
casc, 1 due punti di connessicne collegati dal zecondo
cinematismoe 110 sono tra loro allineati sscondo una

1 del

)]

direzione norn parallela ai dus traver
quadrilaterc articolatao.

In particolare, il secondo cinematisme 110 del =zistema
di blccco del rollic £ costituits da unfasta 111

estensikile in lunghezz di  tipo telescopico  {gia

descritta in precadenza) che congilunge tali duse punti

di connezsione 8l = €2 = rizulta dispcesta obliguamente
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g

rispetto alles dus traverse 247, 2

In particolare, 11 dispositive di controllo 120 @

costituiteo da mezzi rilasciabili di bloccaggie della
lunghezza dell’asta, del tipo & pinza-freno (gia
descritti in precedenzal.

In accorde alle forms realizzative i1llustrate nelle
Figure da 1 & 10, nella Figura 15, nella Figura 1& =
nalle Figure da 21 a 24, almeno uno dei dus punti di
connessione &1 & 62 tra i dus fuselli pud sasere scelto

tra punti che non glaccione sul pilane di gilacitura

ideals del rispsttiveo montante. In guesto caso, 1 dus

ions €1 e &2 collegati dal szecondo

1
o7}

TINE S

)

¢

punti di «
cinematismo 110 zcno tra loero allineati parallelaments
al dus traversi del guadrilatero articclatc, e quindi
in particolare parallelamente al tferrens guando il
velcolo 2 in una condizione di equilibrio.

In particolare, come illustrato in particclare nelle

figure 2, 10, 1& = 1l sgecondo cinematisme 110 del

sistema di bkloceo del rollio 2 costitulto da un’ asta

€3

111 estensibile in lunghezza di tipo telescopico {gia

descritta in precsdenza) che congiunge tali due punti

i}
J]

dl  conne

[

b

siocne &1 = 2. In questo caso, 1'asta 111
rizulta disposta parallelaments alle dus traverse 247,

24 del guadrilaterce articolato.

I mez-zi rilasciakili di blocca della lunghezza
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d=2ll’asta possono essere costituiti da una pinssa-freno
122 gia descritta in precedenzs, come previsto nells

.‘}
o

[

forme realizzative illustrate nelle Figure 2, 16 =
oppure  possono  essere costituiti da un sistema ad
arpionisme {gia descrittoe in precedenza), come previsto

nalla forma realizzativa illustrata nelle Figura 10.

In alternativa, come previsto rnella forma realizzativa
illustrata nella Figura 1%, il seconde clinematismo 110

del =zistema di bloceo del rollio & costitulto da una

coppia di aste 115 & 116 collegate tra loro a compasso
{gia descritte in precedenza) = che collegane tra loro
i due punti di conneszione ©1 e &2  allineati

parallelamente alle traverse 247, 24”7 del guadrilatero

3

120 di  ceontreoelle della

articolato. Il dizposi

L

configurazicne del secondo cinematismo & definito, in

cilakili di kloccaggin 121

particolare, da mezzi rila

dell’”angolo « tra le due aste, costituiti da un frenc a

Vantaggiosamente, come previsto ad esenpio nelle forms

5

realizzative illustrate nells Figure da 1 a 1% e da 21
a 24, il primos cinematizmo 20 a quadrilatero articolato
pud sssgere realizzato in modo tale che clascunc del
montanti 48 guida e supporta il fusellce 60 della

rizpettiva ruota antericre 107,1077 coassialmente ad un

A
¥ 4
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proprio asse di estensicone pravalente T-T.

In tal cs di sosgpensions 20 di clascuna

ruocta anteriore sono integratli nel rispettive montants
e garantisconoe &l fuselle &0 un moto rettilinec di

ralente T-T del

molleggic lungs 17asse di estensions pr
montants 45.
Fin in dettaglic, 11 fuselle &0 comprende un manicotto

oo
]

88 disposte coassialmente al montante 48, Tra 11

fuszelle &0 = 11 montante 48 sono disposti mezsi di

gsospensione 90 della ructa 10. Ad esempio 1 mez=i di

2

unao

sospensionsa B comprendons una malla

atcore.

%

ma

,_u

In particolars, 1 montanti 48 sonoc cavi in moado da
allaoggiare internamente, almeno parzialmentes, 1 mezzi
di  sozpensione  S90. Freferibilments, i me=szi  di
soapensione G0 SO0 disposti coassialmente al

riapettivo montante 48.

Preferibilmente, in accordo a tall forme realizsative,
17 accoppiamento tra ciascun fusello €0 e il rispettivo

montante 43 2 di tipo cilindricco in modo da consenti

\D

sia la traslazicnes che la rotazione del fuselle 60

ﬂ

se ol

'JJ

rispettce all’as stensiaone prevalente T-T del
montante 48, Ciliascuna ructa antericre 10,1077 ha un

e 0l sterzo SF-57,5"°-3'" ¢hie coinclide con 1'asse di

EU
Prl

estensicne prevalerite T-T = di simmetria del relativao
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montants 487 ,48°7 .

In particolare, clascun montante 48,487,487 si estends

¥

da un’estremita superiore 48z ad un’estremitd inferiore
481, I1 perno di  rotazions &8 di clascuna  ructa

anteriore 107,107" (solidale al fusells ©0) & disposto

tra l'estremita supericre 48s = 1festremita infericors
121 del corrispondents montante 487,487 del primo

cinematismoe a guadrilatero articcolato 20,

Vantaggiosaments, come previsto nelle forme
realizzative illustrate nelle Figure da 16 a 20, il
primo  cinematisme 20 a gquadrilaterc articolato pud

2

reallizsato 1n mode  tale che clazcuno  del

T

e

T

fn

montanti 42 guida e supporta 11 fusellc &0 della

riapettiva ructa anteriore 107,10°° esternamente a s

IJ

stezso tramite un sistema di connessione cinematica di

i

tipe rototraslatoric.

supportate da

(To#

Fiu in dettaglic, ciascun fusello &0
una staffa di supportos €5 che a  sua  volta &
incernierata al suddettc guadrilaterc articolato 20
tramite cerniere di sterzo 70 disposte in
corrispondenza delle estremita szuperiori 423 ed
estremitd inferiori 481 4di ciascun montante 487 ,487°7.

Tali cerniere di zterzce 76 definisconoe 1 rigpettivi

asal di sterze 57-87, S77-5¢7 delle ructe 107,10°°,



LA

paralleli tra loro.

Fin in dettaglic, 11 fusello &0 2 incernisratoe alla
staffa di supporte &5 in corrispondenza di o opposts
estremita assiall supseriors ed infericre, mediants
almens tre cerniere di basculamento &5a, €5b o 6o che
definiscono rispettivi agsi di basgculamento B-B e che

realizzanoe un  collegamsnto  roto-traslastoric tra il

fusello &0 & la staffa di supporto 5. In particclare,

il fusello &0 2 incernierato alla staffs di supporto

P

tramite una biella &€& tramite due di1 dette cerniers &hb

g

. T
S oo C.,

I mez=1 di

pensicne 20 di ciascuna ruota antericrs
possono essere in particolares integrati nel rispettivo
fuzello &0. Piu in dettaglic, 11 fussllc &0 conprends
un foderco all’interno del gquale & inserita una molla
(non visikile nelle figure) meccanicamente collegata
tramite unco stelo alla staffa di suppcrto. I1 fodero 2
traslabile rispetto allc =telo sotto 1'effettc della
molla.

Operativaments, tale sistema un moto di melleggic lungo
una traisttoria curvilinea.

* * *

Forma oggetto della presente invenzione un motoveicols
4 avente almsnce una ructa motrice al retrotrenc e un

avantrena 8 sgecondo la preszente invenzicone, ed  in

(X
o]
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particolare coms descritto in precedenza.

Nel casc in cul il motoveicolo sia un guadriciclo, le
ructe  posteriori 14 motrici al retrotreno 12 sono
collegqate tra loro 2 ad un telais di retrotrence 13
maediante un prime cinematismo 20 sscondo guanto sopra
descritts in relazicone alle ructe anteriori 10.

* * *

Farma oggetto della presente invenzicne un metodo per
bloccare 1 movimenti di rollic di un motoveicolo
rollante a tre o guattro ructes, avente un avantreno
seconda la presente invenzicones, ed in particolare coms
descritto in precedenza. Tales metodo camprende:

- una fase di attivazione del seconde cinematismo 110,

)

in cui quest’ultimo 2 portato n=lla suddetta
configurazicne bloccata per bloccares 1 movimenti di
rollio; =d

- una fase di disattiva-iones del sscondoe cinematismo
110, in cui guestiultime 2 portate nella zuddetta
configurazicne sbloccata per liberare 1 movimenti di
rollio.

Forma oggettc della presents invenzicne un metodo per
bloccare 1 movimenti di rollioc di un moetovelcols
rollante a tre ¢ guatftro ructe, avents:

- un telalc di avantreno 1é,

- almeno una coppla di ructe  antericri 107,1077
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cinsmaticamsnte connesss  ftra loro = al  telaio di
avaritrens 1€ mediante un prime cinsmatismo 20 che
garantisce alle stesse di rollarse 2/¢ odi sterzare in
manisra sincrona & speculars, colascuna ructa 107,10677
eszsendo collegsta a detto primo cinematisme 20 tramits

un rispattivo fusella b, quest’ultimo s sendo

maccanicaments connesgso ad un pernce di o rotazions 68
de2lla ructa in mods da supportarla girevolmente attorno
ad un asse di rotazions R-FE,

- mezzi di sospensions %0 che garantiscone & cilascun
fusello &0 almeno un moto di molleggio rispetto a detto
primo cinematiszmo 20,

- un dispesitivo di sterzo  atto a comandare  la

8]

zione dei fuselli €0 attornce a rispettivi assi

1

=
I—'—
I¥F}
[
'_l -

-

sterzo SF-R7,577-3 di ciascuna ruota antericors

Tale rmetodo comprends  la  fase  operativa a) di
predisporre un  secondce cinematisme 110 che collega
direttamente tra loro le duse  ructe  107,1077 in
corrispondenza del rispettivi fuselli 60 tra dus punti
di connessicne &1, €2 la cul distan=sa D waria in caso
dl rellic delle dus ructe antericri 107,107, ma non
varia in sterzata.

I1 zud dette sscondo cinsmatizme 110 & suscettibile di

assumsre almeno due differenti configuraziconi:

40
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-  una configurazicne libers, in cul 11  =secondo
cinematisme 110 segue passivamente 1 movimenti dells
duse ructe 107,107 fra lorc = rispetto al telaio 16
senza interferire con =ssgsi; ed

- una configurazione bloccata, in cul 11  secondo
cinematismo 110 fissa la distanza D tra i dus punti di
conriessione impedende cosgl 1 movimentl di rollio tra ls
dus rusnte 2 al contemnps lasciando liberi i1 movimenti odi
baccheggio & di sterzata.

T1 metodo comprends incltre le seguenti fasi operative:
- b)) attivares detto seconds cinematisme 110, portandelo
ad asszumere detta configurazione bloccata per bloccars
1 movimenti di rollio; e

- ) dizattivare detto zecondo cinematismo 110,
portandclo ad assumere detta configurazicns sbloccata
per liberare i1 movimenti di rollio.

L’ invenczione permette di obttensre numerozi vantaggi in
partse gia descritti.

L! srrantrenc di motovelconla rollante secondo

1I'invenzione £ detatce di un sistema di bleocco di rollio
che, gquando attivato, non inibiszce né il bkeccheggio, nd
la sterczata del motovelcoolo. Infatti, 11 sisztema di
blocco del rollio zecondo 17 invenzione, guandoe non 2

ariconate, noen introduce nessuna scorrezicns cinematica

al motl delles ructe dovuti a sterzata, rollio

i
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mollegqgic.  Quando € aziocnate, 11 sistema o1 blocco
consente di bhloccarse 1 movimenti di rellio, sen=a
intarferire con 1 movimenti di beccheggio (molleggio
simmetrica) & di sterzata.

Inoltre, l17avantreno di motovelcols rollante zecondo

1 invenzions & dotato di un sistema di blocco di rollio

N

che & costruttivaments semplice ad sconomico sia da

realizzare, sia da montare sul motovelcolo stessao. Pud,
infatti, essere costituito da  un’asta  telesscopica

estansibile in lunghezzs con relative dispositive di

bBlocco della lunghezza oppure da dus asts collegats a

compassc con relative 1i blocco dellfangolo

collegamente tra 1 dus

tra le dus aste stesse,

fuzellil delle ruste antericri.
Il sgistema di bloccoe di rollio secondo 17 invenslone &
incltre indipendente dal cinematismc che garantiscs

alle ruote di rollare e/¢ di sterzare 1n maniera

0

sincrona e speculare.
Il =istema propoesto, oltre a risultare pin sconomico &
anchs  concettualmente  piu  potente rispette  alls

soluzioni tradizionali perché a rollic kloccate il

.—f

beccheggio eso come molleggic simmetrico) non viens
inikito a favcore della sicurezza e della diminuzicns

del carichi sulla ztruttura.

Lfinvenzione cosl  concepita  raggiunge pertantoe gli



scopl prefissi.

Qvviamente, assa potra assumers, nalla ZUA
reglizzszione pratica  snche forme e configurazioni
diverse da quella sgopra illustrata senza che, per

questo, $i esca dal presgente ambito 4l protezicons.

Inoltre tutti 1 particolari potranno esssre sostituiti

da elementi tecnicamente eguivalenti e lg dimensioni,

le forme ad 1 materiali impiegati potranne sessears

qualsiasi a seconda delle necessita.
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TITOLARE: PIAGGIC & C. S.P.A.

RIVENDICAZIONI

1. Avantreno odi un motoveloenls rollante a tre o

quattro ructe, comprendsnte:

— un telaio di avantreno (163,

- almeno una coppia 41 ructe antericori  (107,10773
cinematicamente connesss  tTra lore = al  telaio di

avantrerc (18} mediants un primo cinsmatismo (20) chs
garantisce alle stesse di rollarse 2/¢ odi sterzare in
manisra sincrona e speculare, clascuna ructa (10°7,1077)
cszendo  ccllegata a dette primc  cinematismo {20}
tramite un rispettivo fussllo (E0Y, gquestfultimo
ezcendc meccanicamente connssso ad un  pernos Al

Aazlane

i+
3

o

della ruota in modoe da supportarla
girevolmente attornce ad un asse di rotazione {(R-R},

— un =istema di blocoo di raelliec (1003,

- mezzl di scospensione (20} che garantiszconc a clascun
fuzello (&0} almenc un motce di molleggis rispetto a

detto primo cinematismo (207,

- un disgpositivo di sterzo (36, 0} atto a comandare la

(K

rotaziaone dei fuselli (&0} attorno a rispettivi assi di

(57 -57 ,87-8""y di wciascuna ructa antericre

9]
+
T
=
[-1
V]

sistema d1 blcoco di
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rollic (100) comprends un secondoe cinematisme (110} chs
colleqa direttamente tra lore le dus ruocts (107,10773
in corrispondenza del rispettivi fuselli (£0) tramites
mezzi 4Ai incernisramentc (71, 72, 73} tra dus punti di
connessicne la cul distanza (D) varia in caso 41 rellio

delle dus ruste anteriori (107,1077%, ma non varia in

ster=zatsa, dette  seconds  clnematilismo {11063
suscettibile i assumers almena dus differenti
confiqurazioni:

- una configqurazione libera, 1in cul detto secondo
cinematismo (110} segus passivamentes 1 movimenti di

dus ruote (107,1077) tra loro e rispetto al

o

=t

%1 ;—'—
- 15
O

enza interferire con essi, =d

ot
(K

=1, {163

U1

- una configurazicne bloccata, in cul detto zecondo
cinematisme (110} fissa la distanza (D) tra dettl dus
punti impedendo cosil 1 movimenti di rollio tra ls dus
ructs & al contempce lasciando liberi 1 movimenti di

be at:

=

(K
n
._,_.
|[4
,..U
u:

heggio e di ste

sistema di blocco di rellic (100} coemprendendo un

T
|—'—

aw

(]

dispositivo {120} di controllo della configurazicns del

I¥F}

ccondo  cinematismo (1107 ches agisc =11 questfultimo

47
(K

per portarlo dalla configurazicne libera alla

,_L'e

configurazicne bkloccata = vicevers
2. Bvvantrenc ssconde la rivendicarzicne 1, 1in cul

A

cilascune dei due punti di connessione tra 1 dus fuselli

o]
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{60y =1 trova sull’asse di sterzo ($-5) del rispettivo
fusello (G0},
3. Avantreno secondoe la rivendicazicne 1, in  cuil

detti dus punti di connessions tra 1 dus fusesl1i

distanza dallf as

sl trovano ad una st

{5-5) del rispettive fusello (&0).

4. Avantreno sscondo la rivendicazicne £ o2 2, in cuil
detto prime cinematismo (20} & un sistema a dus bracci
gsospesi.

5. Avantrena seconds la rivendicazions 4, in ecui il
secondo cinematismo (120} collega direttamente tra loro

le due ructs {107,107 ") in corrispondenza dei

5]

riapettivi fus=selli (&0} tra due punti di connession

i

posizionati su qualsiasi porzione del fuszelli, che si

~

-2) del rispettive fusello

94

trovi gullfasze i

8]

terzo

(a0
L ;

, nel

di sterzata cinematica, < che si trovino

Tt

[-1

o

]
|

clazcuna ad una stesza distanza dallfasse di sters

t__~..

D
=
[-]
[%H
t
0

53 del rispettiveo fuzello {80}, nel caso di

)]

parallela.
6. Avantreno secondo la rivendicazicne 2 o 3, 1in couil
detto  primo  cinematismao (0} & un =gistema a

Jquadrilaterc articolate, che comprende una coppla di

=

traverze (247 ,247'), i1ncernierate a dettce telaic di
avantrens (16} in corrispondenza di cerniesrs medians

gserndo CONness:s tra

T
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estremita

lora, in corrispondenza di Sjsjels
trasversali (40,44), mediante montanti (48 infulcrati
a dette estremitd trasversali (40,44} in corrispondenza

5

di cerniere laterall (£2), le traverse (247,

2407y e 1
montanti (48} definends detto quadrilaterc articolato
{20}, ciascuno dei montanti (48) guidando e supportando
un  fusells (860 di una di  dette ructe anteriori
(1o, 1677y,

7. Avantreno secondoe la rivendicazicne €, in  cuil
entramhi i punti di connessione suil fusellli glacciono
sl planc di glacitura ideale del montants al guales 2
asscciato 11 rispettiveo  fusello, detto  piano  di
giacitura idesale passando per gli assi delle dus

cerniere laterali, detti dus punti di connession:

i

eszendo tra loaro allineatl secondo una direzione non

i
T

parallela ai due traversi del guadrilatero articolato.
B. Avantrenc secondo la rivendicazione ©, in  cuil

almeno uno dei punti di connessione suil fuselli non

giace =ul planc di glacitura ideale del montante al

ks

quals assoclate 1l rispettivo fusello, detto plano i
giacitura idesale passando per gli assi delle dus
cernisre  laterali, detti dus punti di  connessicne
eszenda  tra lorc allineati seconde una direzicons

gqualsiasi rispetto ail dus traversi del guadrilatero

articolato, preferibilmente detti due punti di
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connesaionse essendos tra  lore allineati  ssoondea una
direzione parallela al dus traversi del guadrilatero
articaolato.

9. Avantreno secondo la rivendicazicns &, 7 & 8, in

srta 11

cul ciascuno del montanti (48 gulda e supg

fuzellan (e0) della rispettiva ructa anteriors

/

(Las, 10773 coassialmente Eal un  proprio azsge a1
estensicons prevalente (T-T), 1 mezzi di sospensicons
{80y di ciascuna ructa antericre sssende integrati nel

rispettive montante & garantendo al fuselle (60} un

dli estensicons

mote rettilines di molleggio lungs 17 as
orevalente (T-T) de ontante {433,
crevalente (T-T) del montants (42

10. &vantreno di motovelicols secondo la rivendicazions

9, in cul 1faccoppiamsntce tra ciascun fuselle (R0} & 11

S

riapettivo montante (48]

A

ks

di tipo cilindrico in modo
da consentire =2ia la traslasione che la rotazZicons del
to all’asse di ezstensione prevalents

fuzells (€0} riax

2

'T*

{(T-T) del montante

A

0
in
Y
[
[
i
it
f[‘
o
T
4
-
48]
|
48]
-
~
o]
j=n
i

(10,1077 avendo un ass

coincide con 17 asse di estensione prevalente (T-T) e di

‘JJ

simmetria del relativo montante (48¢,3877 3.
11. Avantrenc =seconds una < pilt delle rivendicaziconi
o4

da & =& 10, in oul ciascun mentante (48,487 ,48773) =i

ad unfeztremita

estende da un’estremita superiore

Al cilascuna

infericre (481}, il pernce di rotazicns (¢

19
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tra

runta antericres (Lar, 107 esgendo COmMpre
1'estremita superiore (48s) & 1'estremita infericors
{(481) del corrispondente montante (48,487 ,4877)  del

quadrilatere articolato (203,

12. Avantreno seconde la rivendicazions €,

¢l clascuno dei montanti (48} guida e supporta il

fusellao [ ¢

b}

[

3 della rispettiva ructa anteriors
estarnaments a 32 sgtesso  tramite un  gistema di
conriessione  cinematica di tipoe roto-traslatorio, 1

~

mezzi di sospensions (80) 41 ciascuna ruota anteriors

essendo  integrati nel rispesttive fuselleo
siztema di  connessione determinando  un  moto Al
molleggio lungo una traisttoria curvilinea.

13. Avantreno secondoe la rivendicazicne 12, 1in couil
detti dus punti di connessione tra i1 fuselli =zcno tra
lorce allinsati =secondos una direzicne parallela ai dus
traverszi del gquadrilatero articcelatc.

14. Avantrenc szeconds una o piu delle rivendicazioni
precedenti, in cui i mezzi di incernisramente (71, 72,

N

3y con cul dettoe secondo cinematismo (110} & collegat:

~n]

[

al dus fuselli zcno costituiti da giunti sferici {(71) o

tramite dispositivi (72,

7

i

3 cinematicaments
aszimilabili a giunti aferici.
15. Avantrenc seconde la rivendicazione 14, 1in couil

detto secondo cinsmatisme (110) & collegate ad almeno

6
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uno  dei dus fuselll tramite una copplia di cernisrs
cilindriche (72, 72} ad assi tra loro ortogonali,
preferibilmente una delle dues cerniere di clascuna

coppia avendo 11 proprio a:

se di cernisra ortogonals al
plaro di rollio delle dus ructe antericri (107,1077)

l6é. Avantrena secondo la rivendicazieons 14 o 1

o

., 1n
el dettl giunti sferici o le copple di cerniere sono
collegqati  ai fuselli tramite elementi di supporto
solidali ai fuselli stessi.

17. Avantreno sscondo una o pin delle rivendicazioni
precedenti, in cui destto secondo cinematismo (110} &
costituito da un’asta estensibile in lunghezza (111}

che & fissata al fuselli in corriszpondenza del sue dus

v,b

1
[ R
[

sstreml tramite giunti sferic ftramite dispositivi
cinematicamente assimilabili a giunti =sferici, 1l
dispositive (1207 di controlle della configurazicne
eszendo cogstituito da mezzi rilasciabili di kloccaggio
(121} della lunghezza dellfasta (1117.

18. Avantreno secondoe la rivendicazicne 17, 1in couil
i

e astea

1y
s
'__U

(111} & formata da almence due porziconi

telescopicamsente aszcciats tra  loro gecondz una

T

&)

direzione di estensione longitudinales prevalente, 1o
scorrimento longitudinale telescopica delle dus
porzioni determinande la variazions della distanza tra

i dug estremi dellfasta e quindi deil due punti di

]



LA

connesasionse sul fuselli, il  dispositive (180 a1
controlle della configurazicones del secondo cinematismo
solakili di

110 egsends costitulteo da rils

5

bBloccaggio (121} della lunghsz

ra dellfasts {(111), atti
a  bloccare  lo  scorrimentoe telescopico  delle  dus
porzioni dell’asta stessa.

19. Avantreno secondo la rivendicazions 18, in cul 1
mezzi  rilasciabili  di hloccaggic della  lunghezza
dell’asta sono costituiti da una pinza-freno (122).

20. Avantreno secondo la rivendicazions 18, in cul 1

mezzi  rilasciasbili  di hloccaggic  della lunghezs
dell”azta sono coestituiti da un sistema ad arpicnizmnc,
preferikilmente detto sistema ad arpicniszmo
comprendsndce un elemento dentato ricavatce sulla

porzione telescopica a sezZione mincre ed un arpicne

\D

imperniato sull’altra porzione telescopica a sezion:

maggiore, comandabile  ad  impegnare o disimpegnars

u:
U

1" elamento dent.
21. Avantrenc szecondos una o piu delle rivendicazioni

seondo cinematismo (1101 &

‘JJ

da 1 a 1@, in cuil detto
costituito da una coppia di aste collegats tra lorc a

in corrispondenza di  loroe prime sstremita

1]
0
=
T
831
o
T
7

tramite una c¢erniera cilindrica, cilascuna di dette dus
aste 2 collegata ad una rispettiva seconda estremita ad

unc dei due fuselli (60), &l variare dell’ angolce (o)
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formatoe tra le dus aste in corrispondenza del vertice
in cul si connettons tra lore le primes dues estremita,
variande la distanza (D) tra le seconde dus estremitd e
quindi  dei punti di  connessicons ai fuse11i, il

diaz

sositivoe (1203 di controlls della configurazicne del
gecondo  cinematisme 110 esgendo costituite da mezzi
rilasciakbili di bloccaggio (121} dell’angolo {«).

22. Avantreno secondo la rivendicazione 21, in cul una
prima @asta 2 collegata al rispettive fussllc tramite

una oerniera sferica e=d in oul una seconda aszta 2

collegata al rispettive fusello tramite una coppia di

cerniere cilindriche ad assi ortogonali.
23. Avantrenc szecondos una o piu delle rivendicazioni

N

precedenti, in cuil detto dispositive (120} di controllo
della configurazione del secondo cinematismo (110}
agisce su gquest’ultimo per portarlo dalla
configurazicne likera alla configurazicns bloccata =
viceversa ssguendo una predefinita logica di controllo
impostata da un gistema elettronice di  azionamento
auntcmatico oppure, 1in alternativa o parallelamente,
sequendc comandi manuali imposti dallfutilizzatore del
motoveicolo tramite un sistema di azionaments manuals.

24. Avantreno secondo la rivendicazione 23, in cuil 1
comandi maruali imposti dall’utilizzatore sonoe filtrati

da un siztema slettronicoe di contrelle zeconds una
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lagica principals di gestions del motoveicalo
finalizzata a garantirne la sicurezza.

25. Motovelonlo (4] avents una rusta motrice  al

reftrotrans & un avantreno secondo una o piu dells
rivendicazioni precedenti.

26. Metodo per blocgcars 1 movimenti di reollic di o oun
motoveicole rollante a tre o quattro rucste, avente un
avartreno sseconde uns o pin delle rivendicazioni da 1 a
24, detto metodo comprendando:

- una fase di attivazione di detto secondo cinematismo
(1103, in cul quest’ultime & portato in destta
configurazicne bloccata per bloccares 1 movimenti di
rollio; =d

- una fase di disattivazions di  dettce =zecondo

cinematismo (110}, in cul guest’ultime & portatce in

detta configurazione shlao

cata per liberare 1 movimenti
di rollio.

27. HMetodo per bloccars 1 movimenti di rellic di un
motaveicola rollante a tre ¢ quattro ructe, avente:

— un telaic di avantrenc (18),

- almenc una coppia di ruocte anteriori  {10°, 1077}
cinematicamente connesze Lftra loro e al telaios di
avantrens (16} mediante un primo cinematismo (20} chs
garantisce alle stesse di rellare =/¢ di sterzare in

manisera sincrona s speculare, ciascuna ructa (107,1077)

10
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essendo collegata a dettoe prime cinematismo (20

tramite un rispettive  fusello (e0y, gquest’ultimo

ssasando meccanicamente connasso acl 11mn Berlis di

rotazione (& dalla ructa 1in modo da supportarla

se dl rota=zione (E-R},

girevolments attorne ad un &
- mezzi di sospensions {20} che garantisconoe & ciascun
fusello (60) almeno un moto di molleggio (T-T) rispstto
a detto prime cinematismo (207,

- un dispositivo di ster=so {36, B&) atto & comandare la

rotazione dei fuselli (&0} attorno a rispettivi assi di
sterzo {(37-87,877-877) di ciascuna ructa antericres

e e E
l\lu ’J_U .

detto metodo comprendendo le seguenti fasi operative

Al pradisporrs  un  sscondo cinsmatizme {110} che
collega direttamente tra loro le dus ruste {(10°,1077%
in corrispondenza dei rispettivi fuselli (60 tra dus
punti di connesssione la cul distanza (D) varia in caso
di raollic delle dus ructe anteriori {107,1077), ma non
varia in  stersata, detto szecondo cinematisme (110}
gssendo suscettibilile di azsumere almeno dus differenti
configurazicni: - una configurazions likera, 1in cui
detto =meconds cinematizmo {110} segque passivamente 1
movimenti di dette dus ructe {107,107 tra loro =
rizpette al telaio (1&) senza interferire con esszi, ad

- una configurazicne bloccata, in cul detto secondo

il
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cinematisme (110} fissa la distanza (D) tra dettl duse
punti impadendoe cosi 1 movimenti di rollico tra ls due
ructe 2 al contempe lasciands liberi 1 movimenti di
baccheggio & di sterzata; =

I3 attivars detto secondo cinematizsmo (1103,

portandels  ad assumere detta configurazions bhlocoata
per bloccars 1 movimenti di rollio; e

ol digsattivare detto aecondo cinematizsmo (1103,

portandclo ad assumere detta configurazione shloccata

per liherare 1 movimenti di rollio.
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