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【57】申請專利範圍
1.　一種懸吊行程偵測之動態避震控制系統，用以控制一自行車之避震阻尼，其包含：一避
震單元，包括至少一設置於該自行車之避震模組，及一用以調整該避震模組之阻尼的阻

尼調整模組，該避震模組具有一主體，及一相對該主體移動之軸心；一控制單元，包括

一與該阻尼調整模組連接之控制模組，該控制模組控制該阻尼調整模組；及一偵測單

元，包括一與該控制模組連接之第一偵測模組，及一與該控制模組連接之第二偵測模

組，該第一偵測模組具有一設置於該避震模組之磁鐵，及一設置於該避震模組之霍爾感

測器，該霍爾感測器可以偵測該磁鐵的磁力，以取得該霍爾感測器與該磁鐵間之距離，

並使該控制模組取得該第一偵測模組偵測該軸心相對於該主體之移動變化，該第二偵測

模組偵測該自行車之橫向移動變化，該控制模組依據該偵測單元之偵測資訊判斷該自行

車之動態並控制該避震模組之阻尼。

2.　依據申請專利範圍第 1項所述懸吊行程偵測之動態避震控制系統，其中，該控制模組具
有一雜訊濾波部，該雜訊濾波部對該第一偵測模組及該第二偵測模組之偵測資訊進行濾

波。

3.　依據申請專利範圍第 1項所述懸吊行程偵測之動態避震控制系統，其中，該控制模組具
有一路況分析部，該路況分析部分析該第一偵測模組及該第二偵測模組之偵測資訊，以

提供該控制模組判斷該自行車之動態。

4.　依據申請專利範圍第 1項所述懸吊行程偵測之動態避震控制系統，其中，該偵測單元更
包括一與該控制模組連接之第三偵測模組，該第三偵測模組偵測該自行車剎車的狀況。

5.　依據申請專利範圍第 4項所述懸吊行程偵測之動態避震控制系統，其中，該第三偵測模
組設置於該自行車之煞車手把，該第三偵測模組偵測該自行車之煞車手把之煞車角度。

6.　依據申請專利範圍第 1項所述懸吊行程偵測之動態避震控制系統，其中，該偵測單元更
包括一與該控制模組連接之第四偵測模組，該第四偵測模組偵測該自行車水平的狀態。
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7.　依據申請專利範圍第 1項所述懸吊行程偵測之動態避震控制系統，其中，該阻尼調整模
組具有一設置於該主體及該軸心間之調整閥，及一與該調整閥連接之控制馬達，該控制

模組控制該控制馬達，以調整該調整閥的位置。

8.　依據申請專利範圍第 7項所述懸吊行程偵測之動態避震控制系統，其中，該控制模組具
有一馬達控制部，以使該控制模組控制該控制馬達。

9.　依據申請專利範圍第 7項所述懸吊行程偵測之動態避震控制系統，其中，該阻尼調整模
組更具有複數設置於該調整閥之流體通孔，該複數流體通孔之口徑不同。

圖式簡單說明

圖 1是一裝置示意圖，說明本發明懸吊行程偵測之動態避震控制系統之一較佳實施例；
圖 2是一裝置示意圖，說明該較佳實施例之一調整閥；圖 3是一裝置示意圖，說明該較佳實
施例之一避震單元；圖 4是一示意圖，說明該較佳實施例之一自行車行駛於柏油路之偵測訊
號的變化；及圖 5是一示意圖，說明該較佳實施例之自行車行駛於密集石子路之偵測訊號的
變化。
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