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Падение двухколесного мотоцикла в процессе движения является не- 

редким случаем, при этом стоит отметить, что дорожно-транспортные 

происшествия для подобного типа транспортных средств имеют более тя- 

желые последствия по сравнению с автомобилями. Несомненно, что 

наиболее опасным, с точки зрения падения, является режим торможения 

мотоцикла. 

Разработанная система контроля движения мотоцикла, действующая 

на основе анализа силовых факторов, возникающих в контакте колес с 

опорной поверхностью, позволяет обеспечивать необходимую устойчи- 

вость движения мотоцикла в процессе торможения и повысить тормозную 

эффективность. 

Система контроля движения мотоцикла содержит несколько основных 

элементов: 

– комплекс источников информации включающий: датчики боковых 

усилий; датчик частоты вращения колеса; температурный датчик; датчик 

усилия на приводной рукоятке; датчик угла наклона мотоцикла; датчики 

изменения нормальных реакций; 

– блок управления величиной тормозного момента, включающий 

микропроцессор, реализующий алгоритм управления; 

– исполнительный элемент, в данном случае, тяговый электромагнит, 

включенный в силовую цепь. 

Установление регулярной закономерности изменения знаков произ- 

водной боковых реакций позволило сформулировать принцип формирова- 

ния сигналов управления торможением, заключающийся в том, что крите- 

рием формирования сигналов управления является отрицательный знак 

производной от боковых реакций. 

Учитывая, что боковое скольжение колеса может возникать еще до 

достижения тормозным моментом своего максимума, представляется оче- 

видным, что приоритетный сигнал управления системой активной без- 

опасности, особенно для двухколесных мобильных машин, должен быть 

ориентирован на отслеживание отрицательного знака производных боко- 

вых реакций, при котором формируется сигнал управления на разблоки- 

ровку тормозящего колеса. 
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