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DESCRIPCION
Motocicleta

La presente invenciéon se refiere a una motocicleta equipada con medios para capturar una imagen de una
superficie de la carretera.

La patente japonesa abierta al publico N° 2007-278951 describe una técnica para capturar una imagen de una
superficie de la carretera con una camara fijada a un vehiculo y para medir la velocidad de desplazamiento y el
angulo de la superficie de la carretera con relacion a la camara, para usar estos datos como informacion de
postura y velocidad del vehiculo y para realizar un seguimiento de las condiciones de la carretera.

Si una camara esta fijada a un vehiculo de motor de cuatro ruedas como en la patente japonesa abierta N° 2007-
278951, pueden proporcionarse grandes elementos amortiguadores de vibraciones entre un elemento motriz
principal, tal como un motor, y un bastidor de carroceria de vehiculo, ya que hay una cantidad de espacio
comparativamente grande en un vehiculo de motor de cuatro ruedas para disponer las partes. Esto asegura una
facilidad de instalacion de la camara en una ubicaciéon en la que es menos probable que esté expuesta a la
vibracién causada, por ejemplo, por el motor, proporcionando de esta manera imagenes nitidas.

En contraste, en una motocicleta, un motor y otras partes estan provistos entre las ruedas delantera y trasera. Esto
hace que la tarea de asegurar un espacio para instalar la camara sea extremadamente dificil de conseguir.
Ademas, la vibracion del motor es mayor que en un vehiculo de motor de cuatro ruedas. Ademas, no es posible
proporcionar amplios elementos amortiguadores de vibraciéon entre el elemento motriz principal (el motor) y el
bastidor de carroceria de vehiculo. Por lo tanto, se desea una disposicién apropiada de una camara, para permitir
la captura de imagenes nitidas de la superficie de la carretera sin aumentar el tamafio del cuerpo del vehiculo.

El documento JP 2004-306752 describe una motocicleta que incluye: un elemento motriz principal que tiene un eje
principal; una rueda delantera situada en la parte delantera del elemento motriz principal; una rueda trasera situada
en la parte trasera del elemento motriz principal; un eje de pivote proporcionado en el elemento motriz principal o
en un bastidor de carroceria de vehiculo conectado al elemento motriz principal en una posicién en la parte trasera
del eje principal; y un brazo basculante que esta soportado por el eje de pivote de manera que sea verticalmente
basculante, en el que el brazo basculante soporta, de manera pivotante, la rueda trasera en su parte trasera; en el
que la motocicleta comprende ademas: medios de obtencion de imagenes adaptados para capturar imagenes de
una superficie de la carretera; en el que los medios de obtencidn de imagenes estan dispuestos debajo del
elemento motriz principal o el brazo basculante y en la parte trasera desde el centro del eje principal; en el que los
medios de obtencion de imagenes estan fijados a y soportados por al menos una parte inferior del elemento motriz
principal o una parte inferior del bastidor de carroceria de vehiculo conectado al elemento motriz principal.

Otras motocicletas con sensores de inclinacion se describen en los documentos JP 7-98225 y JP 7-132869.

A la luz de lo indicado anteriormente, un objeto de al menos la realizacion preferida de la presente invencion es
proporcionar una motocicleta que tenga una camara fijada a la misma de manera que pueda capturar imagenes
mas nitidas.

Segun un primer aspecto de la presente invencion, se proporciona una motocicleta que incluye: un elemento motriz
principal que sirve como fuente motriz de la motocicleta y que tiene un eje principal; una rueda delantera situada en
la parte delantera del elemento motriz principal; una rueda trasera situada en la parte trasera del elemento motriz
principal; un eje de pivote proporcionado en el elemento motriz principal o en un bastidor de carroceria de vehiculo
conectado al elemento motriz principal en una posicion en la parte trasera del eje principal; y un brazo basculante
que esta soportado por el eje de pivote de manera que sea verticalmente basculante, en el que el brazo basculante
soporta, de manera pivotante, la rueda trasera en su parte trasera; en la que la motocicleta comprende ademas:
medios de obtencion de imagenes adaptados para capturar imagenes de una superficie de la carretera; en el que
los medios de obtencion de imagenes estan dispuestos debajo del elemento motriz principal o el brazo basculante
y en la parte delantera del eje de pivote y en la parte trasera desde el centro del eje principal; en el que los medios
de obtencidon de imagenes estan fijados a y soportados por al menos una parte inferior del elemento motriz
principal o una parte inferior del bastidor de carroceria de vehiculo conectado al elemento motriz principal.

Los medios de obtenciéon de imagenes estan provistos debajo un elemento motriz principal o brazo basculante,
haciendo posible, de esta manera, disponer los medios de obtencion de imagenes en una ubicacion en la que sélo
hay un pequefio nimero de partes que puedan presentar un obstaculo para capturar una imagen de una superficie
de la carretera. Ademas, los medios de obtencion de imagenes estan soportados por un elemento motriz principal
o un bastidor de carroceria de vehiculo conectado al elemento motriz principal, y dispuestos en la parte trasera
desde el centro de un eje principal que genera principalmente la vibracién. Esto permite que los medios de
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obtencion de imagenes sean situados donde no es probable que se vean afectados por las vibraciones, y asegura
una facilidad para capturar imagenes mas nitidas.

Ademas, los medios de obtenciéon de imagenes se proporcionan en la parte delantera del eje de pivote. Esto hace
que sea posible disponer los medios de obtencién de imagenes sin interferencias con un brazo basculante que
vibra verticalmente.

Preferiblemente, los medios de obtencion de imagenes estan alojados en un carenado inferior adaptado para cubrir
una parte inferior del elemento motriz principal, y hay formada una abertura en el carenado inferior en una posicion
apropiada para un eje 6ptico de los medios de obtencién de imagenes.

Debido a que los medios de obtencion de imagenes estan alojados en un carenado inferior, esto reduce la
resistencia aerodinamica, y protege los medios de obtencién de imagenes contra el agua, el polvo y otros
contaminantes. También proporciona una mejor apariencia.

Preferiblemente, los medios de obtenciéon de imagenes se configuran de manera que tengan un angulo de vision
que asegura que ninguna escena sobre el horizonte esté presente en las imagenes capturadas, incluso cuando la
motocicleta se inclina totalmente en la direccion lateral. Esto previene que aparezca nada diferente a la superficie
de la carretera en las imagenes capturadas.

Preferiblemente, los medios de obtenciéon de imagenes se configuran de manera que tengan un angulo de vision
que es suficientemente grande como para incluir los puntos de contacto de la rueda trasera con la carretera en el
momento de maxima inclinacion lateral de la motocicleta, tal como se observa desde la parte delantera de la
motocicleta.

Con esta disposicion, es posible capturar una imagen de la superficie de la carretera sobre la que la rueda trasera
rodara probablemente en todo momento, independientemente de un angulo de inclinacion lateral.

En una forma preferida, el elemento motriz principal es un motor adaptado para hacer girar un cigiiefial que sirve
como el eje principal, e incluye, debajo del cigliefial, un carter de aceite formado de manera que sobresale hacia
abajo del cigliefial, y los medios de obtencion de imagenes estan dispuestos en una parte concava que esta
provista en la parte trasera del carter de aceite.

Con esta disposicion, es posible asegurar una capacidad del carter de aceite y un espacio para disponer los
medios de obtencion de imagenes.

Ahora, se describira una realizacion preferida de la invencion, a modo de ejemplo solamente, y con referencia a los
dibujos adjuntos, en los cuales:

La Fig. 1 es una vista lateral de una motocicleta en la que estan montados los medios de obtencién de imagenes;
La Fig. 2 es una vista frontal de la motocicleta mostrada en la Fig. 1;

La Fig. 3 es un diagrama que muestra la estructura de fijacion de la camara tal como se observa desde la
izquierda de una unidad de potencia;

La Fig. 4 es un diagrama que muestra la estructura de fijacion de la camara tal como se observa desde la parte
inferior de la unidad de potencia;

La Fig. 5 es una vista en seccion transversal tomada a lo largo de la linea V-V en la Fig. 3;
La Fig. 6 es una vista ampliada de ciertas partes mostradas en la Fig. 2;

La Fig. 7 es un diagrama de bloques funcional de un calculador de velocidad del vehiculo;
La Fig. 8 es un diagrama que muestra una imagen captada por una camara;

La Fig. 9 es un diagrama que muestra la camara, los medios de irradiacion de marca de distancia de referencia, y
los segundos medios de irradiacion de marca, tal como se observa desde la izquierda de la motocicleta; y

La Fig. 10 es un diagrama que muestra la camara, los medios de irradiacion de marca de distancia de referencia, y
los segundos medios de irradiacion de marca, tal como se observa desde la parte delantera de la motocicleta.

A continuacion, se proporciona una descripcion detallada de una realizacion preferida de una motocicleta segun la
presente invencion, con referencia a los dibujos adjuntos.
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La Fig. 1 es una vista lateral de una motocicleta 10 en la que estan montados unos medios de obtencion de
imagenes, y la Fig. 2 es una vista frontal de la motocicleta 10 mostrada en la Fig. 1. Cabe sefialar que, a menos
que se especifique lo contrario, las direcciones, tales como arriba, abajo, delante, detras, izquierda y derecha,
deben interpretarse segun las direcciones de las flechas mostradas en las Figs. 1y 2.

La motocicleta 10 tiene un bastidor 12 de carroceria, un tubo 14 delantero, un par de horquillas 16 delanteras
izquierda y derecha, una rueda 18 delantera, y un manillar 20 de control de direccion. El tubo 14 delantero esta
provisto en la parte delantera del bastidor 12 de carroceria del vehiculo. Las horquillas 16 delanteras izquierda y
derecha estan soportadas, de manera pivotante, por el tubo 14 delantero. La rueda 18 delantera es una rueda
orientable soportada, de manera pivotante, por las horquillas 16 delanteras izquierda y derecha. El manillar 20 esta
fijado a la parte superior de las horquillas 16 delanteras izquierda y derecha.

El bastidor 12 de carroceria incluye un par de bastidores 22 principales izquierdo y derecho, un par de placas 24 de
pivote izquierda y derecha, y un par de bastidores 26 de asiento izquierdo y derecho. Los bastidores 22 principales
izquierdo y derecho se extienden hacia atras desde el tubo 14 delantero. La placas 24 de pivote izquierda y derecha
estan provistas en la parte trasera de los bastidores 22 principales izquierdo y derecho. Los bastidores 26 de
asiento izquierdo y derecho estan provistos en las placas 24 de pivote izquierda y derecha y se extienden hacia
atras y en diagonal hacia arriba. Una unidad 28 de potencia esta provista en los bastidores 22 principales izquierdo
y derecho para producir energia. Un brazo 32 basculante, que soporta de manera pivotante una rueda 30 trasera
accionada en su parte trasera, esta soportada, de manera verticalmente basculante, por un eje 25 de pivote del
brazo basculante de las placas 24 de pivote. La unidad 28 de potencia aloja un elemento motriz principal en forma
de un motor 28a y una transmision 28b dentro de su carcasa. Cabe sefalar que el eje 25 de pivote de brazo
basculante puede estar provisto en el motor 28a o la unidad 28 de potencia.

La fuerza de accionamiento de un cigiiefal 29, el eje principal del motor 28a, es transferida primero a un eje 31a
principal de la transmisién 28b y, a continuacién, a la salida de un eje 31b secundario. La salida de fuerza de
accionamiento desde el contra-eje 31b es transferida a la rueda 30 trasera mediante una cadena 33.

Un par de estribos 34 izquierdo y derecho estan fijados, uno a cada una de las placas 24 de pivote, de manera que
un conductor puede colocar sus pies en los estribos 34. Hay provisto un sensor 38 de inclinacion lateral en cada
uno de los estribos 34 para especificar un angulo 8max de inclinacion maximo de la motocicleta 10. Tal como se
muestra en la Fig. 6, cuando la motocicleta 10 se inclina lateralmente al angulo 8max de inclinacion lateral maximo,
uno de los sensores 38 de inclinacion lateral contacta con una superficie G de la carretera, evitando que un angulo
0 de inclinacion aumente adicionalmente. Cabe sefialar que el angulo de inclinacion lateral maximo en el lado
izquierdo de la motocicleta 10 se indica mediante 6.max, y €l del lado derecho mediante Brmax. LOS angulos By max ¥
Brmax de inclinacion maximos se denominaran colectivamente como angulo Bmax de inclinacion lateral maximo.

Un tanque 40 de combustible para el almacenamiento de combustible esta provisto encima de los bastidores 22
principales izquierdo y derecho. Un asiento 42 de conductor sobre el que puede sentarse el conductor esta provisto
en la parte trasera del depdsito 40 de combustible y encima de los bastidores 26 de asiento izquierdo y derecho.
Un asiento 44 de acompafante en el que puede sentarse un pasajero esta provisto en la parte trasera del asiento
42 del conductor. Un guardabarros 46 delantero esta provisto en las horquillas 16 delanteras izquierda y derecha.
Un guardabarros 48 trasero esta provisto en la parte trasera de los bastidores 26 de asiento izquierda y derecha, y
soporta un intermitente 50 trasero.

La motocicleta 10 incluye un carenado 52 superior, un parabrisas 54, un espejo 56 retrovisor, un faro 58, un
carenado 60 medio, un carenado 62 inferior y un carenado 64 lateral. El carenado 52 superior esta provisto en el
bastidor 12 de carroceria para proteger la parte frontal de la motocicleta 10. El parabrisas 54 esta provisto encima
del carenado 52 superior. El espejo 56 retrovisor esta provisto en la parte superior del carenado 52 superior para
permitir al conductor comprobar qué hay detras de la motocicleta. El faro 58 esta provisto en la parte delantera del
carenado 52 superior para iluminar hacia adelante. El carenado 60 medio protege las partes laterales delanteras de
la motocicleta 10. El carenado 62 inferior esta provisto en la parte inferior del carenado 60 medio y se extiende
hacia atras desde el mismo. El carenado 64 lateral esta provisto encima del bastidor 26 de asiento para cubrir las
zonas desde la parte superior del bastidor 26 de asiento a la parte inferior del asiento 42 del conductor. Un
intermitente delantero esta integrado en el espejo 56 retrovisor.

Una camara 100 esta provista debajo de la unidad 28 de potencia para capturar imagenes de la superficie G de la
carretera desde debajo de la unidad 28 de potencia. Ahora, se proporcionara una descripcion de una estructura de
fijacién de la camara (medios de obtencion de imagenes) 100 montada en la motocicleta 10.

La Fig. 3 es un diagrama que muestra la estructura de fijacion de la camara 100, tal como se observa desde la
izquierda de la unidad 28 de potencia. La Fig. 4 es un diagrama que muestra la estructura de fijacion de la camara
100, tal como se observa desde la parte inferior de la unidad 28 de potencia. La Fig. 5 es una vista en seccion

4



10

15

20

25

30

35

40

45

50

ES 2 534405 T3

transversal tomada a lo largo de la linea V-V en la Fig. 3. Cabe sefialar que las partes innecesarias no se muestran
en aras de la simplificacién de la descripcion.

Tal como se muestra en la Fig. 3, la camara 100 esta colocada debajo de la unidad 28 de potencia (motor 28a), y
en la parte trasera desde el centro del cigliefial 29 y en la parte delantera del eje 25 de pivote de brazo basculante.
La camara 100 esta también fijada a y soportada por las partes inferiores de la unidad 28 de potencia (motor 28a)
y las placas 24 de pivote. Mas especificamente, la camara 100 esta fijada a un soporte 102 que esta suspendido
desde las partes inferiores de la unidad 28 de potencia y las placas 24 de pivote. Cabe sefialar que la camara 100
s6lo necesita estar fijada a y soportada por una de entre la parte inferior de la unidad 28 de potencia o la parte
inferior de las placas 24 de pivote. La camara 100 puede estar provista debajo del brazo 32 basculante.

El motor 28a incluye un carter 104 de aceite formado debajo del cigliefial 29 de manera que sobresale hacia abajo.
La camara 100 y el soporte 102 estan provistos en una parte 105 concava que esta situada en la parte trasera del
carter 104 de aceite. La parte 105 céncava esta formada de manera que el carter 104 de aceite sobresale hacia
abajo.

Un cilindro 106 de objetivo esta fijado en el centro de la parte inferior de la camara 100. El cilindro 106 de objetivo
tiene una lente 106a (véase la Fig. 9) adaptada para formar una imagen de un sujeto sobre un elemento 100a de
obtencion de imagenes (véase la Fig. 9). El eje 6ptico de la lente 106a sirve como un eje o 6ptico de la camara
100. Es preferible que el eje o 6ptico de la camara 100 se coloque de manera que esté aproximadamente vertical
con respecto a la superficie G plana de la carretera cuando la motocicleta 10 esta en posicién vertical sobre la
superficie G de la carretera. Los medios 108 de irradiacion de marca de distancia de referencia y los segundos
medios 110 de irradiacion de marca estan fijados a la camara 100.

Los medios 108 de irradiacion de marca de distancia de referencia irradian una marca de distancia de referencia
sobre la superficie G de la carretera en paralelo con el eje o éptico de la camara 100 (en paralelo con el mismo, tal
como se observa desde la parte lateral y frontal). La marca de distancia de referencia esta formada de manera que
tenga una distancia T1 de referencia longitudinal (por ejemplo, 90 mm). Los medios 108 de irradiacién de marca de
distancia de referencia estan fijados por delante y por detras de la camara 100 de manera que irradian la marca de
distancia de referencia en el campo de vision de la camara 100.

Los medios 108 de irradiaciéon de marca de distancia de referencia tienen dos punteros 108a y 108b laser que
estan dispuestos, uno detras del otro, en la direccién longitudinal. Los punteros 108a y 108b laser emiten haces
laser. Los punteros 108a y 108b laser estan provistos, uno en la parte delantera y el otro en la parte trasera, con
respecto al eje o optico de la camara 100, de manera que sus lineas axiales (ejes Opticos) estan alineados en la
direccion longitudinal.

En la presente realizacion, el eje o 6ptico de la camara 100 esta situado en una linea que conecta las lineas axiales
de los dos punteros 108a y 108b laser. Es decir, los dos punteros 108a y 108b laser estan dispuestos de manera
que sus lineas axiales estan también alineadas con el eje o 6ptico de la camara 100 en la direccién longitudinal
(véase la Fig. 4). Los dos punteros 108a y 108b laser estan dispuestos a la distancia T1 de referencia entre si en la
direccion longitudinal. Esto les permite irradiar dos puntos, es decir, una marca de distancia de referencia, sobre la
superficie G de la carretera. Los dos puntos se forman de manera que estan separados por la distancia T1 de
referencia en la direccion longitudinal.

Los segundos medios 110 de irradiacion de marca irradian una segunda marca sobre la superficie G de la
carretera en paralelo con el eje o 6ptico de la camara 100 (en paralelo con el mismo, tal como se observa desde la
parte lateral y frontal). La segunda marca se forma de manera que tiene una distancia T longitudinal determinada
(por ejemplo, 70 mm). Los segundos medios 110 de irradiacion de marca estan fijados hacia la izquierda de la
camara 100 de manera que irradian la segunda marca en el campo de vision de la camara 100.

Los segundos medios 110 de irradiacion de marca tienen dos punteros 110a y 110b laser que estan dispuestos
uno detras del otro en la direccion longitudinal. Los punteros 110a y 110b laser emiten haces laser. Los punteros
110a y 110b laser estan provistos, uno en la parte delantera y el otro en la parte trasera, con respecto al eje o
optico de la camara 100 de manera que sus lineas axiales (ejes Opticos) estan alineados en la direccion
longitudinal (véase la Fig. 4). Los segundos medios 110 de irradiaciéon de marca estan dispuestos para ser
desplazados hacia la izquierda con relaciéon a los medios 108 de irradiacion de marca de distancia de referencia
una distancia (distancia de desplazamiento) D1 (por ejemplo, 35 mm). Los dos punteros 110a y 110b laser estan
dispuestos a la distancia T, determinada entre si en la direccion longitudinal. Esto les permite irradiar dos puntos
(segunda marca) sobre la superficie G de la carretera. Los dos puntos se forman de manera que estén separados
por la distancia T» determinada en la direccion longitudinal.

Tal como se muestra en las Figs. 3 y 5, la camara 100, los medios 108 de irradiacion de marca de distancia de
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referencia, y los segundos medios 110 de irradiacion de marca estan alojados en el carenado 62 inferior que cubre
la parte inferior de la unidad 28 de potencia. Hay aberturas 112, 114 y 116 formadas en el carenado 62 inferior. La
abertura 112 se proporciona para permitir la captura de una imagen, y esta situada en una posicién apropiada para
el eje o optico de la camara 100. La abertura 114 se proporciona para permitir la irradiaciéon de la marca de
distancia de referencia, y esta situada en una posicion apropiada para el eje 6ptico de los medios 108 de
irradiaciéon de marca de distancia de referencia. La abertura 116 se proporciona para permitir la irradiacién de la
segunda marca, y esta situada en una posicién apropiada para el eje 6ptico de los segundos medios 110 de
irradiacion de marca. Gracias a las aberturas 112, 114 y 116, el carenado 62 inferior no interfiere con la captura de
imagenes por parte de la camara 100 o la irradiacion por parte de los medios 108 de irradiaciéon de marca de
distancia de referencia y los segundos medios 110 de irradiacion de marca. Aunque proporcionadas
independientemente una de ofra, las aberturas 112, 114 y 116 pueden estar conectadas entre si.

Tal como se muestra en la Fig. 4, la camara 100 esta dispuesta de manera que su eje o optico esta desplazado
hacia la izquierda desde una linea c central lateral del vehiculo una distancia (distancia de desplazamiento) D2 (por
ejemplo, 35 mm). Los segundos medios 110 de irradiacion de marca estan dispuestos a la izquierda de la camara
100. Cuanto menor es la distancia de desplazamiento D2, mas cerca del eje o éptico de la camara 100 esta la
linea c central lateral. Por lo tanto, cuanto menor es la distancia de desplazamiento D2 mejor, siendo mejor una
distancia de desplazamiento igual a cero. Sin embargo, tal como se muestra en la Fig. 4, el carter 104 de aceite se
proporciona ligeramente a la derecha de la unidad 28 de potencia. El tubo 118 de escape, adaptado para emitir
gases de escape del motor 28a, esta dispuesto de manera que se extiende en el lado izquierdo del carter 104 de
aceite, a continuacion, para plegarse hacia la derecha y extenderse en el lado derecho de la camara 100. Tal como
se ha descrito anteriormente, los segundos medios 110 de irradiacion de marca estan fijados en el lado de la
camara 100, lejos de la tuberia 118 de escape. Esto hace posible acercar el eje o éptico de la camara 100 al centro
lateral del vehiculo. Cabe sefalar que el tubo 118 de escape esta situado también dentro del carenado 62 inferior,
tal como se muestra en la Fig. 5.

Ahora, se proporcionara una descripcion del angulo de vision de la camara 100. La Fig. 6 es una vista ampliada de
algunas de las partes mostradas en la Fig. 2. Es preferible que un angulo a de visién de la camara 100 a lo largo
de la anchura del vehiculo (en adelante, en la presente memoria, angulo de vision de anchura del vehiculo) se
establezca de manera que esté comprendido en el intervalo amin £ a < Gmax. Amin €S €l angulo en el que los puntos
JL vy Jr de contacto de la rueda 30 trasera con la superficie G de la carretera, cuando la motocicleta 10 esta
inclinada lateralmente con el angulo Bmax de inclinacion lateral maximo, estan incluidos en el angulo de vision de la
camara 100 tal como se observa desde la parte delantera del vehiculo. amax €s el angulo expresado por amax = (90°
- angulo Bmax de inclinacion maxima) x 2. Si el angulo a de visién de anchura del vehiculo de la camara 100 es
Omax, UN lado del angulo a de visién de anchura del vehiculo de la camara 100 es aproximadamente paralelo con la
superficie G de la carretera cuando la motocicleta 10 se inclina lateralmente al angulo 6max de inclinacién maximo,
causando de esta manera que la camara 100 obtenga imagenes del horizonte. Por lo tanto, la configuracion del
angulo a de vision de anchura del vehiculo de manera que sea menor que el angulo amax mantiene el campo de
visién en o por debajo del horizonte, y asegura que nada sobre el horizonte esté incluido en la imagen capturada,
haciendo posible capturar imagenes de la superficie G de la carretera.

Ahora, se proporcionara una descripcion de por qué se establece el angulo a de visién de anchura del vehiculo de
la camara 100 de manera que sea igual 0 mayor que dmin Y MeNor que Omax. Teniendo en cuenta la verificacion de
las condiciones de la superficie de la carretera, por ejemplo, durante la obtencion de imagenes de la superficie G
de la carretera debajo de la motocicleta 10 por parte de la camara 100, existe una demanda para obtener
imagenes, en la medida de lo posible, de la superficie real de la carretera sobre la que rodaran las ruedas y, en
particular, la rueda 30 trasera. Ademas, en el caso de la motocicleta 10, los puntos de contacto del neumatico
varian dependiendo del angulo 6 de inclinacion. Por lo tanto, es deseable asegurar que el angulo a de vision de
anchura del vehiculo sea suficientemente grande para incluir al menos ambos puntos J. y Jr de contacto de la
rueda trasera en el momento de inclinacion lateral maxima a izquierda y la derecha, respectivamente.

Por otro lado, la ampliacién del campo de vision aumentando innecesariamente el angulo a de visidon de anchura
del vehiculo conduce a la obtencién innecesaria de informacion de imagen que no esta relacionada con la
superficie G de la carretera, lo que resulta en una mala eficiencia. En particular, durante una inclinacién lateral, el
punto de contacto de la rueda trasera se mueve hacia un lado, hacia la izquierda o derecha. Como resultado, el
centro de la imagen capturada se aleja del punto de contacto con la superficie de la carretera en el que rodara
probablemente la rueda 30 trasera. Como consecuencia, la zona cerca de los puntos J. y Jr de contacto de la
rueda trasera, una zona de interés, se limita a una parte extremadamente pequefa de la imagen capturada. Por lo
tanto, cuanto menor sea el angulo a de visién de anchura del vehiculo de la camara 100, mejor, siempre que los
puntos J. y Jr de contacto de la rueda trasera, en el momento de la maxima inclinacion lateral, estén incluidos en
el angulo a de visidon de anchura del vehiculo, tal como se observa desde la parte delantera del vehiculo. Desde
este punto de vista, el angulo a de visién de anchura del vehiculo de la camara 100 tiene la relacion amin < A < Amax-
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Ademas, a fin de asegurar un campo de visién necesario mientras al mismo tiempo se reduce tanto como sea
posible el angulo de vision de la camara 100, es necesario disponer el punto focal de la camara 100 tan alto como
sea posible. En la presente realizacion, por lo tanto, la camara 100 esta dispuesta en la parte 105 concava situada
en la parte delantera del eje 25 de pivote de brazo basculante y en la parte trasera del carter 104 de aceite. Esto
permite que la camara 100 esté tan alta como sea posible, haciendo posible, de esta manera, satisfacer el
requisito anterior para el angulo a de vision de anchura del vehiculo de la camara 100.

Cabe sefalar que, tal como se muestra en la Fig. 6, el eje o éptico deberia ser dispuesto preferiblemente al menos
dentro de la anchura del neumatico de la rueda 30 trasera. Es preferible que la camara 100, los medios 108 de
irradiacion de marca de distancia de referencia, y los segundos medios 110 de irradiaciéon de marca sean
dispuestos dentro de la anchura del neumatico de la rueda 30 trasera. Ademas, es preferible que al menos la
camara 100 y los medios 108 de irradiacion de marca de distancia de referencia sean dispuestos dentro de la
anchura del neumatico de la rueda 18 delantera.

Tal como se ha descrito anteriormente, la camara 100 esta dispuesta debajo del motor 28a o el brazo 32
basculante, haciendo posible, de esta manera, disponer la camara 100 donde en una ubicacion en la que hay un
pequefio nimero de partes que podrian presentar un obstaculo para la obtencién de imagenes de la superficie de
la carretera. Ademas, la camara 100 esta soportada al menos por el motor 28a o al menos una de las placas 24 de
pivote que conforman el bastidor 12 de carroceria. La camara 100 esta dispuesta en la parte trasera desde el
centro del cigtiefal 29 que genera principalmente la vibracion. Esto permite que la camara 100 se encuentre en
una ubicacion en la que es menos probable que se vea afectada por la vibracion, lo que asegura una facilidad para
capturar imagenes mas nitidas.

La camara 100 esta dispuesta en la parte delantera del eje 25 de pivote de brazo basculante, haciendo posible, de
esta manera, disponer la camara 100 sin interferencias con el brazo 32 basculante con vibraciéon vertical. Ademas,
la camara 100 esta dispuesta en la parte 105 concava situada en la parte trasera del carter 104 de aceite. Esto
hace que sea posible asegurar una capacidad del carter 104 de aceite y un espacio para disponer la camara 100.

La camara 100 esta alojada en el carenado 62 inferior. Esto reduce la resistencia aerodinamica y protege la
camara 100 contra el agua, el polvo y otros contaminantes, mientras que también proporciona un aspecto
mejorado. Es mas ventajoso, con respecto a la reduccion de la resistencia aerodinamica y la proteccion contra el
polvo, si particularmente la camara 100 y los punteros 108a, 108b, 110a y 110b Iaser estan rebajados con respecto
a la superficie del carenado 62 inferior. Ademas, la camara 100 se configura para tener un angulo a de vision de
anchura del vehiculo que asegura que nada por encima del horizonte esté incluido en la imagen capturada, incluso
cuando la motocicleta 10 se inclina completamente hacia un lateral. Esto previene, en la medida de lo posible, que
nada que no sea la superficie G de la carretera aparezca en la imagen capturada.

El angulo a de vision de anchura del vehiculo de la camara 100 esta configurado de manera que los puntos J. y Jr
de contacto de la rueda trasera en el momento en el que la motocicleta 10 estd completamente inclinada
lateralmente estan incluidos en el angulo de vision de la camara 100, tal como se observa desde la parte delantera.
Esto hace posible obtener imagenes de la superficie G de la carretera en la que rodara probablemente la rueda 30
trasera en todo momento, independientemente del angulo 6 de inclinacién lateral.

La Fig. 7 es un diagrama de bloques funcional de un calculador 200 de velocidad del vehiculo. El calculador 200 de
velocidad del vehiculo incluye la camara 100, los medios 108 de irradiaciéon de marca de distancia de referencia,
los segundos medios 110 de irradiacion de marca y una seccion 202 de control. La seccion 202 de control tiene
medios 210 de control de camara, medios 212 de control de irradiacion, medios 214 de deteccion de distancia
recorrida, medios 216 de deteccion de distancia de referencia de imagen, medios 218 de calculo de la velocidad
del vehiculo, medios 220 de deteccion de distancia de imagen determinada y medios 222 de calculo de angulo de
inclinacion lateral. La seccion 202 de control es un ordenador que tiene una CPU, memoria y otras partes. La
seccion 202 de control sirve como la seccion 202 de control de la presente realizacion, en la que la CPU carga un
programa desde la memoria.

Los medios 210 de control de camara controlan la obtencion de imagenes por parte de la camara 100. Los medios
210 de control de camara controlan la camara 100 de manera que obtenga una imagen de la superficie G de la
carretera a intervalos determinados (por ejemplo, a una velocidad de 500 imagenes por segundo) durante la
conduccién de la motocicleta 10. Los medios 212 de control de irradiacién controlan la irradiacion realizada por los
medios 108 de irradiacion de marca de distancia de referencia y los segundos medios 110 de irradiacion de marca.
Los medios 212 de control de irradiacion controlan los medios 108 de irradiacién de marca de distancia de
referencia y los segundos medios 110 de irradiacion de marca de manera que irradien luz sobre la superficie G de
la carretera durante la conduccion de la motocicleta 10. Los medios 212 de control de irradiacién pueden controlar
los medios 108 de irradiacion de marca de distancia de referencia y los segundos medios 110 de irradiacion de
marca de manera que emitan luz durante un periodo de exposicion de la camara 100 y no emitan luz durante otros
7
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periodos.

Los medios 214 de deteccion de distancia recorrida detectan la distancia x recorrida por unidad de tiempo (por
ejemplo, pixeles por segundo) del punto p caracteristico en el campo de visidon segun la imagen obtenida por la
camara 100 en la imagen capturada. Es decir, los medios 214 de deteccion de distancia recorrida detectan la
distancia x recorrida por unidad de tiempo del punto p caracteristico mediante la detecciéon de la ubicacion del
punto p caracteristico, disponible en una imagen capturada previamente, y en la siguiente imagen (la imagen
capturada actualmente) en base a la correspondencia de bloques, correspondencia de punto representativo o
alguna otra técnica.

Aqui, el punto p caracteristico es un punto extraido de un patrén sobre la superficie G de la carretera, un
sombreado producido por salientes y rebajes, etc. Ademas, la distancia x recorrida es estrictamente la distancia x
recorrida en la imagen capturada. Incluso si la velocidad v del vehiculo (en milimetros por segundo) es la misma,
el valor de la distancia recorrida varia dependiendo de la altura de la motocicleta 10 (es decir, la altura de la
camara 100 con relacién a la superficie G de la carretera). Por ejemplo, si la velocidad v del vehiculo es la misma
pero el vehiculo es relativamente alto, la distancia x recorrida es menor que si el vehiculo es relativamente corto.
Cabe sefalar que la imagen capturada mostrada en la Fig. 8 muestra la distancia x’' recorrida en 1/500 de
segundo.

Los medios 216 de deteccion de distancia de referencia de imagen detectan una distancia Y de referencia de
imagen (medida en pixeles), que es una longitud longitudinal de la marca de distancia de referencia segun es
irradiada por los medios 108 de irradiaciéon de marca de distancia de referencia en la imagen capturada. La
direccioén longitudinal en la imagen capturada es la misma que la direccion longitudinal de la motocicleta 10. La
distancia Y1 de referencia de imagen representa la distancia T1 de referencia en la imagen capturada y, de esta
manera, varia dependiendo de la altura de la motocicleta 10. Por ejemplo, si la velocidad v del vehiculo es la
misma pero el vehiculo es relativamente alto, la distancia Y1 de referencia de imagen es menor que si el vehiculo
es relativamente corto. Cabe sefialar que la distancia Y1 de referencia de imagen se muestra en la imagen
capturada de la Fig. 8. Cabe sefialar que el simbolo 109 de referencia en la Fig. 8 representa una marca de
distancia de referencia en la imagen capturada. La marca 109 de distancia de referencia esta compuesta de puntos
109ay 109b.

Los puntos 109a y 109b deberian estar situados de manera equidistante desde el eje o 6ptico. Es decir, es
preferible que los punteros 108a y 108b laser sean proporcionados de manera que emitan luz en paralelo con el eje
0 Optico en posiciones equidistantes desde el eje o optico. El eje o dptico esta situado en el centro de la imagen
capturada. Cabe sefalar que las lineas h e i rectas se muestran en la Fig. 8 por razones de conveniencia. La linea
h recta se extiende en la direcciéon longitudinal de la imagen capturada desde el centro (eje o 6ptico) de la imagen
capturada. La linea i recta se extiende en la direcciéon horizontal de la imagen capturada desde el centro (eje o
optico) de la imagen capturada. Los puntos 109a y 109b de la marca 109 de distancia de referencia estan situados
en la linea h recta.

Los medios 218 de calculo de velocidad del vehiculo calculan la velocidad v del vehiculo (medida en milimetros
por segundo) a partir de la distancia x recorrida detectada por los medios 214 de deteccién de distancia recorrida.
Aqui, la distancia x recorrida varia con un cambio en la altura del vehiculo, incluso si la velocidad v del vehiculo es
la misma. La misma distancia x varia ain mas para una motocicleta, cuya altura es mas probable que cambie
como resultado de la aceleracion y la desaceleracion o la inclinacion lateral en comparacion con un vehiculo de
cuatro ruedas. A fin de proporcionar una precision mejorada de la velocidad v del vehiculo, incluso en el caso de
un cambio en la altura del vehiculo, los medios 218 de calculo de velocidad del vehiculo calculan la velocidad v del
vehiculo a partir de la distancia x recorrida por unidad de tiempo detectada por los medios 214 de deteccion de
distancia recorrida usando la distancia Y1 de referencia de imagen detectada por los medios 216 de deteccion de
distancia de referencia de imagen y la distancia T4 de referencia de la marca 109 de distancia de referencia. Mas
especificamente, la velocidad v del vehiculo se calcula usando la Férmula (1) mostrada a continuacion.

[Férmula 1]

v m—mJ = (x [pfxﬂ] X Ty [mm])/iﬁ [pixel] (1)

sed sed

Los medios 220 de deteccion de distancia de imagen determinada detectan una distancia Y, de una imagen
determinada (medida en pixeles), que es una longitud longitudinal de la segunda marca irradiada por los segundos
medios 110 de irradiacion de marca en la imagen capturada. La distancia Y, de imagen determinada representa la

8



10

15

20

25

30

35

40

45

ES 2 534405 T3

distancia T, determinada en la imagen capturada y, por lo tanto, varia dependiendo de la altura de la motocicleta
10 o el angulo B de inclinacién. Por ejemplo, si la velocidad v del vehiculo es la misma pero el vehiculo es
relativamente alto, la distancia Y, de una imagen determinada es menor que si el vehiculo es relativamente corto.
Cabe sefalar que la distancia Y, de imagen determinada es mostrada en la imagen capturada de la Fig. 8.
Ademas, N en la Fig. 8 representa la distancia longitudinal (en pixeles) de la imagen capturada, y M la distancia
horizontal (en pixeles) de la imagen capturada.

Cabe senalar que el simbolo 111 de referencia en la Fig. 8 representa una segunda marca en la imagen capturada.
La segunda marca 111 estd compuesta de puntos los 111a y 111b. Preferiblemente, los puntos 111a y 111b
deberian estar situados de manera equidistante desde el eje o optico. Es decir, es preferible que los punteros 110a
y 110b laser sean colocados de manera que emitan luz en paralelo con el eje o 6ptico en las posiciones
equidistantes desde el eje o Optico. Ademas, aunque es normalmente deseable que N (tal como se muestra en la
Fig. 8) sea tan grande como sea posible, preferiblemente N deberia ajustarse de manera que ni la rueda 18
delantera ni la rueda 30 trasera estén incluidas en la imagen capturada.

Los medios 222 de calculo del angulo de inclinacién lateral calculan el angulo 6 de inclinacion lateral de la
motocicleta 10 en base a la distancia T4 de referencia, la distancia T. determinada, la distancia Y de referencia de
imagen detectada por los medios 216 de deteccion de distancia de referencia de imagen, y la distancia Y2 de
imagen determinada detectada por los medios 220 de deteccion de distancia de imagen determinada. Ahora, se
proporcionara una descripcion de un procedimiento de calculo del angulo 6 de inclinacién lateral de la motocicleta
10 con referencia a las Figs. 9 y 10. Cabe sefalar que la Fig. 9 muestra la camara 100, los medios 108 de
irradiacion de marca de distancia de referencia, y los segundos medios 110 de irradiacién de marca, tal como se
observa desde la izquierda de la motocicleta 10. La Fig. 10 muestra la camara 100, los medios 108 de irradiacion
de marca de distancia de referencia, y los segundos medios 110 de irradiacion de marca, tal como se observa
desde la parte delantera de la motocicleta 10.

En primer lugar, los medios 222 de calculo de angulo de inclinacion lateral calculan una distancia real del campo
de vision (en adelante, en la presente invencion, denominada la anchura real del campo de vision) W4 (medida en
milimetros) en base a la distancia Y, de referencia de imagen y una anchura W5 real de campo de vision (medida
en milimetros), en base a la distancia Y2 de imagen determinada mostrada en la Fig. 9. Mas especificamente, los
medios 222 de calculo de angulo de inclinacion lateral calculan las anchuras W1y W> reales de campo de vision
usando las Férmulas (2) y (3) mostradas a continuacion.

[Férmula 2]
Wylmm] = (Ty[mm]/Y, [pixel]) x N[pixel] -(2)

[Férmula 3]

W, [mm] = (T,[mm]/Y,[pixel]) X N|pixel] «+(3)

Los medios 222 de calculo de angulo de inclinacion lateral calculan una distancia L1 (medida en milimetros) desde
un punto q en el que el eje o 6ptico de la camara 100 y la superficie G de la carretera se cruzan en el centro de la
lente 106a (véase la Fig. 9) en base a la anchura W real de campo de visiéon calculada usando la Férmula (4)
mostrada a continuacion. Ademas, los medios 222 de calculo de angulo de inclinacion lateral calculan una
distancia L, (medida en milimetros) desde el punto g en el que el eje o 6ptico de la camara 100 y la superficie G de
la carretera se cruzan en el centro de la lente 106a (véase la Fig. 9) en base a la anchura W3 real del campo de
visién calculada usando la Férmula (5) mostrada a continuacion. Cabe sefialar que el angulo de vision longitudinal
de la camara 100 (angulo de vision longitudinal) esta representado por 3.

[Férmula 4]

L, [mm] = (W,[mm] x 0.5)/tan(§ x 0.5) ~+(4)

[Férmula 5]
L,[mm] = (Wy[mm] % 0.5)/tan(g % 0.5) +++(B)
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Los medios 222 de calculo de angulo de inclinacion lateral calculan el angulo 6 de inclinacion lateral mostrado en
la Fig. 10 usando las distancias L y L, calculadas y la distancia D1 de desplazamiento entre los medios 108 de
irradiacion de marca de distancia de referencia y los segundos medios 110 de irradiaciéon de marca. Mas
especificamente, los medios 222 de calculo de angulo de inclinacién lateral calculan el angulo 6 de inclinacion
lateral usando la Férmula (6) mostrada a continuacion.

[Férmula 6]

6 = tan"*{(L,[mm] — L, [mm])/D1[mm]} -(6)

La velocidad v del vehiculo y el angulo 6 de inclinacién lateral calculado por el calculador 200 de velocidad del
vehiculo se usan, por ejemplo, para el control de traccién y el control ABS.

Tal como se ha descrito anteriormente, segun la realizaciéon anterior, la marca 109 de distancia de referencia es
irradiada sobre la superficie G de la carretera en el campo de visiéon de la camara 100 en paralelo con el eje o
optico de la camara 100. La misma marca 109 es formada de manera que tenga la distancia T de referencia en la
direccién longitudinal. Esto permite la proyeccion de la marca, un indicador de la distancia real, en la imagen
capturada, haciendo posible, de esta manera, encontrar la velocidad v del vehiculo con alta precisién incluso en el
caso de un cambio en la altura del vehiculo.

Los dos punteros 108a y 108b laser que componen los medios 108 de irradiacion de marca de distancia de
referencia irradian la marca 109 de distancia de referencia en paralelo con el eje o 6ptico de la camara 100. Los
mismos punteros 108a y 108b estan dispuestos separados entre si en la direccion longitudinal. Esto hace posible
configurar, de manera extremadamente precisa y simple, los medios 108 de irradiacion de marca de distancia de
referencia como unos medios para irradiar la luz en paralelo con el eje o dptico de la camara 100 a fin de mantener
la distancia T1 de referencia. Ademas, los dos punteros 108a y 108b laser estan provistos, uno en la parte
delantera y el otro en la parte trasera, con respecto al eje o 6ptico de la camara 100. Esto asegura una facilidad
para asegurar la gran distancia T1 de referencia, contribuyendo de esta manera a un menor impacto de los errores
sobre el reconocimiento de imagen y proporcionando una mayor precision de calculo de la velocidad v del
vehiculo. Ademas, los dos punteros 108a y 108b laser estan dispuestos de manera que sus lineas axiales estan
alineadas con el eje o 6ptico de la camara 100 en la direccion longitudinal. Esto hace que sea poco probable que la
distancia T¢ de referencia varie incluso durante una inclinacion lateral de la motocicleta 10, proporcionando de esta
manera una mejor precision de calculo de la velocidad v del vehiculo.

Ademas, la segunda marca 111 es irradiada sobre la superficie G de la carretera en una posicion desplazada
(aqui, a la izquierda) con respecto a la marca 109 de distancia de referencia en el campo de vision. Esto hace
posible encontrar el angulo 6 de inclinacién lateral de la motocicleta 10. La segunda marca 111 se forma de
manera que tenga la distancia T, determinada en la direccion longitudinal. Los segundos medios 110 de irradiacion
de marca irradian la segunda marca 111 en paralelo con el eje o 6ptico de la camara 100. Esto hace posible
encontrar el angulo 8 de inclinacion lateral de la motocicleta 10 con gran precision.

Los dos punteros 110a y 110b laser que conforman los segundos medios 110 de irradiacion de marca irradian la
segunda marca 111 en paralelo con el eje o Optico de la camara 100 y estan dispuestos de manera que estén
separados longitudinalmente entre si. Esto hace posible configurar, de manera extremadamente precisa y simple,
los segundos medios 110 de irradiacién de marca como medios para irradiar luz en paralelo con el eje o 6ptico de
la camara 100, de manera que se mantenga la distancia T, de referencia. Ademas, los dos punteros 110a y 110b
laser se proporcionan de manera que uno esta situado en la parte delantera y el otro esta situado en la parte
trasera del eje o optico de la camara 100. Esto asegura una facilidad para asegurar la gran distancia T;
determinada, contribuyendo de esta manera un menor impacto de los errores sobre el reconocimiento de la imagen
y proporcionando una mejor precision de calculo del angulo 6 de inclinacion lateral de la motocicleta 10.
Adicionalmente, los dos punteros 110a y 110b laser estan dispuestos de manera que sus lineas axiales estan
alineadas en la direccion longitudinal. Esto hace que sea poco probable que la distancia T, determinada varie
incluso durante la inclinacién lateral de la motocicleta 10, proporcionando de esta manera una mayor precision de
calculo del angulo 6 de inclinacion lateral de la motocicleta 10.

Los medios 108 de irradiacion de marca de distancia de referencia y los segundos medios 110 de irradiacion de
marca estan fijados a la camara 100. Esto asegura un alto paralelismo de los ejes 6pticos de los punteros 108a,
108b, 110a 'y 110b laser con el eje o 6ptico de la camara 100, proporcionando de esta manera una mayor precision
de calculo de la velocidad v del vehiculo.

La camara 100 esta dispuesta debajo del motor 28a o el bastidor 12 de carroceria. Como resultado, los segundos
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medios 110 de irradiacion de marca estan dispuestos en un lado de la camara 100, con el tubo 118 de escape que
se extiende en el otro lado de la camara 100. Esto previene un aumento del tamafio de la motocicleta 10 como
resultado del montaje de los medios de obtencion de imagenes, haciendo posible, de esta manera, acercar el eje o
6ptico de la camara 100 a la linea c¢ central lateral de la motocicleta 10.

Cabe sefialar que, aunque la presente realizacion muestra los segundos medios 110 de irradiacion de marca
dispuestos desplazados una distancia D1 a la izquierda de los medios 108 de irradiacién de marca de distancia de
referencia, los segundos medios 110 de irradiacion de marca pueden estar dispuestos de manera que estén
desplazados una distancia D1 a la derecha de los medios 108 de irradiacién de marca de distancia de referencia.
En este caso, el eje 0 dptico de la camara 100 puede ser acercado a la linea c central lateral de la motocicleta 10
mediante la disposicion de la tuberia 118 de escape en el lado izquierdo de la camara 100.

Aunque la camara 100 se muestra dispuesta con su eje o éptico desplazado a la izquierda de la linea c central
lateral, la camara 100 puede estar dispuesta de manera que el eje o optico esté desplazado a la derecha de la
linea c central lateral. Por supuesto, es preferible que la camara 100 sea proporcionada de manera que el eje o
6ptico esté alineado con la linea ¢ central lateral.

Aunque los punteros 110a y 110b laser se muestran desplazados una distancia D1 a la izquierda con relacion a los
medios 108 de irradiacion de marca de distancia de referencia, los punteros 110a y 110b laser pueden estar
desplazados, uno a la izquierda y el otro a la derecha, una distancia D1.

Aunque los medios de obtencién de imagenes estan provistos debajo del motor 28a en la presente realizacion,
otras disposiciones son aceptables siempre que los medios de obtencion de imagenes se proporcionen debajo del
bastidor 12 de carroceria. Por otra parte, aunque la descripcién se ha proporcionado en el contexto de una
motocicleta 10, el vehiculo puede ser un vehiculo de tres o cuatro ruedas, siempre que se trate de un vehiculo de
balanceo.

En lugar de calcular el angulo 6 de inclinacion lateral usando las Férmulas (2) a (6) proporcionadas anteriormente,
los medios 222 de calculo de angulo de inclinacién lateral pueden calcular el angulo 6 de inclinacion lateral usando
el enfoque descrito a continuacion. En este caso, los medios 222 de calculo de angulo de inclinacion lateral
detectan una distancia de desplazamiento (distancia a lo largo de la anchura del vehiculo) Y3 (medida en pixeles)
entre la marca 109 de distancia de referencia irradiada por los medios 108 de irradiacién de marca de distancia de
referencia y la segunda marca 111 irradiada por los segundos medios 110 de irradiacion de marca en la imagen
capturada (véase la Fig. 8). A continuacion, los medios 222 de calculo del angulo inclinacién lateral encuentran el
angulo 6 de inclinacion lateral en base a la relacion de la distancia D1 de desplazamiento a la distancia T1 de
referencia (D1/T) y la relacion de la distancia Y3 de desplazamiento a la distancia Y1 de referencia de imagen
(YalY4).

Aunque la descripcién ha hecho referencia al motor 28a, es aceptable que cualquier elemento motriz principal sirva
como una fuente de accionamiento de un vehiculo de balanceo, y un motor eléctrico puede ser usado como un
elemento motriz principal. En este caso, el eje giratorio adaptado para girar integralmente con el rotor del motor
eléctrico sirve como un eje principal.

Se ha proporcionado una descripcion de la presente invencion con referencia a una realizacion preferida. Sin
embargo, el alcance técnico de la presente invencion, tal como se define en las reivindicaciones adjuntas, no se
limita a la realizacion descrita anteriormente, y sera evidente para las personas con conocimientos en la materia
que pueden realizarse diversos cambios y modificaciones a la realizacion. Sera evidente, a partir del alcance de las
reivindicaciones, que el alcance técnico de la presente invencion, tal como se define en las reivindicaciones
adjuntas, incluye también realizaciones con dichos cambios o modificaciones. Ademas, los simbolos de referencia
entre paréntesis, que aparecen en las reivindicaciones, se han afiadido para una facil comprensién de la presente
invencion, y la presente invencién no deberia interpretarse como limitada a los elementos con los simbolos de
referencia.
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REIVINDICACIONES
1. Una motocicleta (10) que incluye

un elemento (28a) motriz principal que sirve como una fuente de accionamiento de la motocicleta (10) y que
tiene un eje (29) principal,

una rueda (18) delantera situada en la parte delantera del elemento (28a) motriz principal,
una rueda (30) trasera situada en la parte trasera del elemento (28a) motriz principal,

un eje (25) de pivote provisto en el elemento (28a) motriz principal o en un bastidor (12) de carroceria de
vehiculo conectado al elemento (28a) motriz principal en una posicion en la parte trasera del elemento (29)
motriz principal, y

un brazo (32) oscilante que esta soportado por el eje (25) de pivote de manera que sea basculante
verticalmente, en el que el brazo (32) oscilante soporta de manera pivotante la rueda (30) trasera en su parte
trasera,

en la que la motocicleta (10) comprende ademas:
medios (100) de obtencién de imagenes adaptados para capturar imagenes de una superficie de la carretera;

en la que los medios (100) de obtencion de imagenes estan dispuestos debajo del elemento (28a) motriz
principal o el brazo (32) oscilante, en la parte delantera del eje (25) de pivote, y en la parte trasera desde el
centro del eje (29) principal;

en la que los medios (100) de obtencion de imagenes estan fijados a y soportados por al menos una parte
inferior del elemento (28a) motriz principal o una parte inferior del bastidor (12) de carroceria de vehiculo
conectado al elemento (28a) motriz principal.

2. Motocicleta (10) segun la reivindicacion 1, en la que

los medios (100) de obtencion de imagenes estan alojados en un carenado (62) inferior adaptado para cubrir
una parte inferior del elemento (28a) motriz principal, y

hay formada una abertura (112) en el carenado (62) inferior en una posicion apropiada a un eje dptico de los
medios (100) de obtencion de imagenes.

3. Motocicleta (10) segun la reivindicacién 1 o la reivindicacion 2, en la que

los medios (100) de obtenciéon de imagenes estan configurados de manera que tengan un angulo de vision
que asegure que ninguna escena sobre el horizonte esté presente en las imagenes capturadas, incluso
cuando la motocicleta (10) se inclina completamente hacia un lado.

4. Motocicleta (10) segun una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 3, en la que

los medios (100) de obtenciéon de imagenes estan configurados de manera que tengan un angulo de vision
que sea suficientemente grande para incluir los puntos de contacto de la rueda trasera con la carretera en el
momento de maxima inclinacion lateral de la motocicleta (10) segun se observa desde la parte delantera de la
motocicleta (10).

5. Motocicleta (10) segun la reivindicacion 1, en la que

el elemento (28a) motriz principal es un motor adaptado para hacer girar un ciglefial que sirve como el eje
(29) principal, e incluye, debajo del ciglefial, un carter (104) de aceite formado de manera que sobresale
hacia abajo desde el cigiiefial, y

los medios (100) de obtencion de imagenes estan dispuestos en una parte (105) concava proporcionada en la
parte posterior del carter (104) de aceite.

12



ES 2 534 405 T3

’ w0 0 8
g wm,w \ L lﬂ 27 oae __umm gl
91
oF
(D
05
Y 25
\ . _ 7L
orvay " ‘
< 98
Sydlad —> 31INv13d —
o £ | O14

hri=ltabal

13



ES 2 534 405 T3

ARRIBA
FIG. 2 ;f
DERECHA --———= |ZQUIERDA
o4 ABAJO

56 : 56

14



ES 2 534 405 T3

ﬂ|||¥ J1NY130
v

k= ltatald

¢ 9l

15



ES 2 534 405 T3

j’ J1INY130

VOH3AINTE

v 914

16



ES 2 534 405 T3

FI1G. 5

DERECHA

17



ES 2 534 405 T3

FIG. 6

£F_—

18



ES 2 534405 T3

ToHILY T MNOIDYNITOMI

MNOIDYIOYHH 30
TOELINGD 3 501031

Zlg’

L

33 0INDMyY 30
ON2T9D 33 501031

7 4

e

ON2IH3A3a
O¥adraon3n3a -

YOYMINEE LA NIDEII
3 ¥IDNYLSIa 30
NOIDD3133d 33 SO1a31

|

0z~

YIONIHI4TH 3 NIDEII
JAWIDONYLSIa 3d
MOIDD3133 330 501031

91z~

ON21YD 30 S01d3N

gl1z-

YAdH0D034
YIOMYLS10 30
NOD23133d 33 SOI1a3n

il i

YIOM3IH3434 30
YIONYLEID 30 ¥ I HY I
30 NOIDYI 7 HH
33 s01a3n

801~

Yoy 30

¥

MNOIDYIdYdH 30
S01d3aW S0anno3s

oL

it

YuylilyD 30 1041IMN0D
33 501031

WYY D

D_uu..x_ A

01z~

10MLINOD 30 NOIDDAS

202~

002

L 914

S e e e e e e

19



ES 2 534 405 T3

DERECHA

FIG. 8 X

DELANTE —=—

o |'|,|— - e =
u S .
|
b
|
|
109 |
| LY, S
v 1092 ho 0 (09b—. |
[ [ g -
AN v, (S — - _+/ . .P_ b_ S M
P--,. { s
IR ”"f
|
IMa_ | S
H | 1
7 i ;
/ =
3 } ————— ]
i —e— | |

20



ES 2 534 405 T3

FIG. 9

— 100

A
=
¥

f,;,w—«T 10

1102 ——— A 110D

100a
108a—- H_j___”_‘ A——108b
'."—"——' -'-'.-’T.
106a --f--- B b
- N ! ‘-:I"' _’1.,‘_'..;— i PRUNTTS PN P —— J l
fobot N
| .-{" ! \-Ll.‘
| 4 | )
| LB
I | | T
ARRIBA | ' L |
L [0 I L. Lg
b \
F N
DELANTE = A ]
f:r-' I ! e \.'!"
A i X
P | | |
i | i ﬁx‘\.'i. i K ¥

_—108

A
=
=

¥

21



ES 2 534405 T3

FIG 10 ARRIBA

L> IZQUIERDA

110
(110a, 110b)

G
\

22



	Primera Página
	Descripción
	Reivindicaciones
	Dibujos

