
JP 2017-144751 A 2017.8.24

10

(57)【要約】
【課題】車両側面に設けられ、かつ側面から突出するこ
とのない、車両用気流制御装置を提供する。
【解決手段】車両用気流制御装置１０は、車両１２の両
側面３０Ａ，３０Ｂの一部であって車両１２の後端板１
４よりも前方に矩形状に設けられ、前方端３１Ａ，３１
Ｂを固定点として後方端３２Ａ，３２Ｂが移動可能であ
る、可動板１６Ａ，１６Ｂと、可動板１６Ａ，１６Ｂの
後方端３２Ａ，３２Ｂの上端３６Ａ，３６Ｂ及び下端３
８Ａ，３８Ｂをそれぞれ独立に側面３０Ａ，３０Ｂと面
一の位置から車両内部に引き込んだ引き込み位置まで移
動可能なアクチュエータ１８Ａ～１８Ｄと、を備える。
【選択図】図２
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車両の両側面の一部であって前記車両の後端板よりも前方に矩形状に設けられ、前方端
を固定点として後方端が移動可能である、可動板と、
　前記車両の両側面に設けられた前記可動板の後方端の上端及び下端をそれぞれ独立に前
記側面と面一の位置から前記車両内部に引き込んだ引き込み位置まで移動可能なアクチュ
エータと、
を備えることを特徴とする、車両用気流制御装置。
【請求項２】
　請求項１に記載の車両用気流制御装置であって、
　前記車両の制動時に、両側面の前記可動板の後方端の上端及び下端が前記引き込み位置
に配置されることを特徴とする、車両用気流制御装置。
【請求項３】
　請求項１に記載の車両用気流制御装置であって、
　前記車両の制動時に、両側面の前記可動板の後方端の上端は前記面一の位置に配置され
、下端は前記引き込み位置に配置されることを特徴とする、車両用気流制御装置。
【請求項４】
　請求項１から３のいずれか一つに記載の車両用気流制御装置であって、
　前記車両を右周りに回転させる時計回りのヨーイングが生じたときに、左側面の前記可
動板の後方端の上端及び下端が前記引き込み位置に配置され、右側面の前記可動板の後方
端の上端及び下端が前記面一の位置に配置されることを特徴とする、車両用気流制御装置
。
【請求項５】
　請求項１から４のいずれか一つに記載の車両用気流制御装置であって、
　前記車両を左周りに回転させる反時計回りのヨーイングが生じたときに、右側面の前記
可動板の後方端の上端及び下端が前記引き込み位置に配置され、左側面の前記可動板の後
方端の上端及び下端が前記面一の位置に配置されることを特徴とする、車両用気流制御装
置。
【請求項６】
　請求項１から５のいずれか一つに記載の車両用気流制御装置であって、
　前記車両右側が沈み左側が持ち上がる時計回りのローリングが生じたときに、右側面の
前記可動板の後方端の上端及び左側面の前記可動板の後方端の下端が前記引き込み位置に
配置され、右側面の前記可動板の後方端の下端及び左側面の前記可動板の後方端の上端が
前記面一の位置に配置されることを特徴とする、車両用気流制御装置。
【請求項７】
　請求項１から６のいずれか一つに記載の車両用気流制御装置であって、
　前記車両左側が沈み右側が持ち上がる反時計回りのローリングが生じたときに、右側面
の前記可動板の後方端の下端及び左側面の前記可動板の後方端の上端が前記引き込み位置
に配置され、右側面の前記可動板の後方端の上端及び左側面の前記可動板の後方端の下端
が前記面一の位置に配置されることを特徴とする、車両用気流制御装置。
【請求項８】
　請求項１から７のいずれか一つに記載の車両用気流制御装置であって、
　前記車両後方が沈み前方が持ち上がる時計回りのピッチングが生じたときに、両側面の
前記可動板の後方端の上端が前記引き込み位置に配置され、両側面の前記可動板の後方端
の下端が前記面一の位置に配置されることを特徴とする、車両用気流制御装置。
【請求項９】
　請求項１から８のいずれか一つに記載の車両用気流制御装置であって、
　前記車両前方が沈み後方が持ち上がる反時計回りのピッチングが生じたときに、両側面
の前記可動板の後方端の下端が前記引き込み位置に配置され、両側面の前記可動板の後方
端の上端が前記面一の位置に配置されることを特徴とする、車両用気流制御装置。
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【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、車両のボデー回りの気流を制御する、車両用気流制御装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来から、車両のボデー周りの気流を制御する機構が知られている。例えば特許文献１
では、車両のリアデッキ面上中央に三角錐状に突出する気流制御装置を設け、車両後方に
流れる気流を中央から両脇に流すことで、リアデッキ面上中央における渦流の形成を抑制
している。また特許文献２では、シリンダによって自動車後部の外板中央を膨出させるこ
とで、特許文献１と同様に、リアデッキ面上中央における渦流の形成を抑制している。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開平６－１９９２５１号公報
【特許文献２】特開平７－６９２５０号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　ところで、車両側面に気流制御機構を設けようとする場合、当該気流制御機構が車両側
面から突出するような構造であると、車両の脇を通過する自転車や歩行者等の妨げになる
おそれがある。そこで本発明は、車両側面に設けられ、かつ側面から突出することのない
、車両用気流制御装置を提供することを目的とする。
【課題を解決するための手段】
【０００５】
　本発明は、車両用気流制御装置に関する。当該装置は、車両の両側面の一部であって前
記車両の後端板よりも前方に矩形状に設けられ、前方端を固定点として後方端が移動可能
である、可動板と、前記車両の両側面に設けられた前記可動板の後方端の上端及び下端を
それぞれ独立に前記側面と面一の位置から前記車両内部に引き込んだ引き込み位置まで移
動可能なアクチュエータと、を備える。
【０００６】
　また、上記発明において、前記車両の制動時に、両側面の前記可動板の後方端の上端及
び下端が前記引き込み位置に配置されることが好適である。
【０００７】
　また、上記発明において、前記車両の制動時に、両側面の前記可動板の後方端の上端は
前記面一の位置に配置され、下端は前記引き込み位置に配置されることが好適である。
【０００８】
　また、上記発明において、前記車両を右周りに回転させる時計回りのヨーイングが生じ
たときに、左側面の前記可動板の後方端の上端及び下端が前記引き込み位置に配置され、
右側面の前記可動板の後方端の上端及び下端が前記面一の位置に配置されることが好適で
ある。
【０００９】
　また、上記発明において、前記車両を左周りに回転させる反時計回りのヨーイングが生
じたときに、右側面の前記可動板の後方端の上端及び下端が前記引き込み位置に配置され
、左側面の前記可動板の後方端の上端及び下端が前記面一の位置に配置されることが好適
である。
【００１０】
　また、上記発明において、前記車両右側が沈み左側が持ち上がる時計回りのローリング
が生じたときに、右側面の前記可動板の後方端の上端及び左側面の前記可動板の後方端の
下端が前記引き込み位置に配置され、右側面の前記可動板の後方端の下端及び左側面の前
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記可動板の後方端の上端が前記面一の位置に配置されることが好適である。
【００１１】
　また、上記発明において、前記車両左側が沈み右側が持ち上がる反時計回りのローリン
グが生じたときに、右側面の前記可動板の後方端の下端及び左側面の前記可動板の後方端
の上端が前記引き込み位置に配置され、右側面の前記可動板の後方端の上端及び左側面の
前記可動板の後方端の下端が前記面一の位置に配置されることが好適である。
【００１２】
　また、上記発明において、前記車両後方が沈み前方が持ち上がる時計回りのピッチング
が生じたときに、両側面の前記可動板の後方端の上端が前記引き込み位置に配置され、両
側面の前記可動板の後方端の下端が前記面一の位置に配置されることが好適である。
【００１３】
　また、上記発明において、前記車両前方が沈み後方が持ち上がる反時計回りのピッチン
グが生じたときに、両側面の前記可動板の後方端の下端が前記引き込み位置に配置され、
両側面の前記可動板の後方端の上端が前記面一の位置に配置されることが好適である。
【発明の効果】
【００１４】
　本発明によれば、車両側面に設けられ、かつ側面から突出することのない、車両用気流
制御装置を提供可能となる。
【図面の簡単な説明】
【００１５】
【図１】本実施形態に係る車両用気流制御装置及びこれを搭載した車両を例示する斜視図
である。
【図２】本実施形態に係る車両用気流制御装置を搭載した車両から後端板を取り去ったと
きの様子を例示する斜視図である。
【図３】本実施形態に係る車両用気流制御装置の構成を説明するブロック構成図である。
【図４】本実施形態に係る車両用気流制御装置の可動板の操作パターンを例示する表であ
る。
【図５】通常状態における可動板の操作例である。
【図６】制動時における可動板の操作例である。
【図７】ヨーイング発生時における可動板の操作例である。
【図８】ローリング発生時における可動板の操作例である。
【図９】ピッチング発生時における可動板の操作例である。
【発明を実施するための形態】
【００１６】
　図１及び図２に、本実施形態に係る車両用気流制御装置１０を搭載した車両１２を例示
する。図１に示す車両１２はいわゆる貨物車両であるが、この形態に限らず、クーペ、セ
ダン、ステーションワゴン、ミニバン等の乗用車にも、本実施形態に係る車両用気流制御
装置１０を搭載することが可能である。
【００１７】
　なお、図１，２，５～９には、車両の斜視図が例示されているが、これらの図では、車
両の進行方向（前進方向）をＸ軸、高さ方向（鉛直上方向）をＺ軸、幅方向をＹ軸とする
。
【００１８】
　また、車両１２及び車両用気流制御装置１０の各構成の位置や配置等を説明するに当た
り、前方とは車両の前進方向を指し、後方とはこれと対向する方向を指すものとする。例
えばＸ軸の正方向が前方であり負方向が後方に該当する。また、右及び左とは、車両の前
進方向から見て右及び左側を指すものとする。例えばＹ軸の正方向が左側であり負方向が
右側である。さらに上及び下とは、鉛直方向に沿った上下関係を指すものとする。例えば
Ｚ軸の正方向が上方向であり、負方向が下方向である。
【００１９】
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　図１には車両１２の後方斜視図が例示され、図２は車両１２の後端板１４を取り去った
ときの後方斜視図が例示されている。さらに図３には本実施形態に係る車両用気流制御装
置１０の各構成のブロック図が例示されている。本実施形態に係る車両用気流制御装置１
０は、可動板１６Ａ，１６Ｂ、アクチュエータ１８Ａ～１８Ｄ、制御部２０、ブレーキペ
ダルセンサ２２、ヨーレートセンサ２４、ローリングセンサ２６、及びピッチングセンサ
２８を含んで構成される。
【００２０】
　可動板１６Ａ，１６Ｂは、車両１２の側面３０Ａ，３０Ｂの一部にそれぞれ設けられる
。なお、理解を容易にするため、図１では側面３０Ａ，３０Ｂを鉛直面、つまり高さ方向
（Ｚ軸方向）に平行な面として図示しているが、この形態に限らない。例えば高さ方向に
対して±１０°程度傾いていてもよいし、全体的に丸みを帯びた形状であってもよい。
【００２１】
　可動板１６Ａ，１６Ｂは矩形状の板部材であって、（車両の前進方向を基準にした）前
方端３１Ａ，３１Ｂを固定点として後方端３２Ａ，３２Ｂが移動可能となっている。可動
板１６Ａ，１６Ｂは、少なくともその後方端３２Ａ，３２Ｂ（車両の前進方向に対する後
方端）が上下方向（Ｚ軸方向）及び車両内側方向（Ｙ軸方向）に撓むことのできるような
比較的薄板から構成されている。可動板１６Ａ，１６Ｂは、例えば貨物室３４の側面板の
一部を矩形状に切断加工したものであってもよい。
【００２２】
　可動板１６Ａ，１６Ｂは、車両１２の側面３０Ａ，３０Ｂのうち、車両１２の後端板１
４よりも前方に設けられている。要するに可動板１６Ａ，１６Ｂの形成領域が車両１２の
後端板１４を貫通しないような構成となっている。このような構成とすることで、後述す
るように、可動板１６Ａ，１６Ｂを車両内側に引き込ませることで、可動板１６Ａ，１６
Ｂと後端板１４とで気流を堰き止めるスポイラーが形成される。具体的には、可動板１６
Ａと後端板１４によって左側面スポイラー３５Ａが形成され、可動板１６Ｂと後端板１４
によって右側面スポイラー３５Ｂが形成される。可動板１６Ａ，１６Ｂの後方上端及び下
端の引き込みを制御することで左側面スポイラー３５Ａ及び右側面スポイラー３５Ｂの形
状が変化し、それによって制動力やダウンフォース、揚力を得ることができる。
【００２３】
　なお、図１の例では、後端板１４として貨物室３４の背面板を挙げたが、この例に限ら
ない。要するに車両の後方に設けられ、車両前進方向に延びるＸ軸を実質的な法線とする
ような面を持つ板部材であればよい。具体的にはラゲージコンパートメントドアやバック
ドアの鉛直部分（略鉛直部分）が後端板１４に該当する。
【００２４】
　アクチュエータ１８Ａ～１８Ｄは、可動板１６Ａ，１６Ｂの後方端３２Ａ，３２Ｂの上
端３６Ａ，３６Ｂ及び下端３８Ａ，３８Ｂをそれぞれ独立に移動させる。アクチュエータ
１８Ａ～１８Ｄは、例えばリニアアクチュエータから構成される。
【００２５】
　アクチュエータ１８Ａは左側面３０Ａに設けられた可動板１６Ａの後方端３２Ａの上端
３６Ａを移動可能となっている。またアクチュエータ１８Ｂは可動板１６Ａの後方端３２
Ａの下端３８Ａを移動可能となっている。
【００２６】
　同様にして、アクチュエータ１８Ｃは右側面３０Ｂに設けられた可動板１６Ｂの後方端
３２Ｂの上端３６Ｂを移動可能となっている。またアクチュエータ１８Ｄは可動板１６Ｂ
の後方端３２Ｂの下端３８Ｂを移動可能となっている。
【００２７】
　アクチュエータ１８Ａ～１８Ｄはいずれも車両１２の内部に設けられており、それぞれ
、可動板１６Ａの後方端３２Ａの上端３６Ａ、下端３８Ａ、可動板１６Ｂの後方端３２Ｂ
の上端３６Ｂ、下端３８Ｂの各面の車両内側（裏面）にアクチュエータ１８Ａ～１８Ｄの
シリンダが取り付けられている。
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【００２８】
　アクチュエータ１８Ａ～１８Ｄは、可動板１６Ａ，１６Ｂの後方端３２Ａ，３２Ｂの上
端３６Ａ，３６Ｂ及び下端３８Ａ，３８Ｂを、それぞれ独立に、側面３０Ａ，３０Ｂと面
一の位置から車両内部に引き込んだ引き込み位置まで移動可能となっている。引き込み位
置は、例えば側面３０Ａ，３０Ｂから車両内側に最大３０°程度可動板１６Ａ，１６Ｂの
上端３６Ａ，３６Ｂ、下端３８Ａ，３８Ｂを引き込ませた位置であってよい。アクチュエ
ータ１８Ａ～１８Ｄの動作によって、左側面スポイラー３５Ａ及び右側面スポイラー３５
Ｂの形状が変化する。
【００２９】
　制御部２０は、図３に示すように、各アクチュエータ１８Ａ～１８Ｄの動作を制御する
。制御部２０は、例えば車両１２の電子制御ユニット（ＥＣＵ）から構成される。制御部
２０は、例えばコンピュータから構成され、演算回路であるＣＰＵ及び記憶部を備える。
記憶部はＳＲＡＭ等の揮発性メモリ及びＲＯＭやハードディスク等の不揮発性メモリを含
んで構成される。記憶部には後述するアクチュエータ１８Ａ～１８Ｄの操作マップが記憶
されている。
【００３０】
　制御部２０は、車両に搭載された各種センサから検出値を受信する。具体的にはブレー
キペダルセンサ２２、ヨーレートセンサ２４、ローリングセンサ２６、及びピッチングセ
ンサ２８から、それぞれ、ブレーキペダルの踏み込み量、ヨーイング（ヨーイングモーメ
ント）の大きさ、ローリング（ローリングモーメント）の大きさ、及びピッチング（ピッ
チングモーメント）の大きさを受信する。制御部２０は、これらのセンサから受信した値
に基づいて、アクチュエータ１８Ａ～１８Ｄの動作を制御する。
【００３１】
＜可動板の操作表＞
　図４に可動板１６Ａ，１６Ｂの操作マップを例示する。このマップでは、車両の状態に
応じた可動板１６Ａ，１６Ｂの操作パターンが記憶されている。なお、このマップでは、
可動板１６Ａ，１６Ｂの上端３６Ａ，３６Ｂ、下端３８Ａ，３８Ｂを車両内部に引き込ん
だ引き込み位置に配置させた状態を「Ｐｕｌｌ」で表す。また、可動板１６Ａ，１６Ｂの
上端３６Ａ，３６Ｂ、下端３８Ａ，３８Ｂを側面３０Ａ，３０Ｂと面一の位置に配置させ
た状態を「０」で表す。
【００３２】
　図５～図９には、図４の操作マップに応じた可動板１６Ａ，１６Ｂの操作例が示されて
いる。なお、図５～図９では、図示を簡略化するために、貨物室３４の構造のみ示してい
る。
【００３３】
（通常状態）
　図５には、通常状態のときの可動板１６Ａ，１６Ｂが示されている。ここで通常状態と
は、下記の制動時、ヨーイング発生時、ローリング発生時、ピッチング発生時以外の状態
を指すものである。このとき、可動板１６Ａ，１６Ｂがそれぞれ左右側面３０Ａ，３０Ｂ
と面一になっており、左右側面スポイラー３５Ａ，３５Ｂは形成されない。したがって気
流の堰き止めによる制動力等が生じずに、走行時の空力特性の低下が避けられる。
【００３４】
（制動時１）
　車両１２の制動時には、図６上段のように、左側面３０Ａの可動板１６Ａの上端３６Ａ
及び下端３８Ａならびに右側面３０Ｂの可動板１６Ｂの上端３６Ｂ及び下端３８Ｂを引き
込み位置に配置させる。これにより左側面３０Ａ及び右側面３０Ｂに左側面スポイラー３
５Ａ及び右側面スポイラー３５Ｂがそれぞれ形成される。これらスポイラーによって左側
面３０Ａ及び右側面３０Ｂに沿って流れる気流はそれぞれ左側面スポイラー３５Ａ及び右
側面スポイラー３５Ｂに堰き止められ、その結果制動力が生じる。
【００３５】
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（制動時２）
　また、制動時は図６下段のように可動板１６Ａ，１６Ｂを操作してもよい。すなわち、
左側面３０Ａの可動板１６Ａの下端３８Ａ及び右側面３０Ｂの可動板１６Ｂの下端３８Ｂ
を引き込み位置に配置させる。一方、左側面３０Ａの可動板１６Ａの上端３６Ａ及び右側
面３０Ｂの可動板１６Ｂの上端３６Ｂは左右側面３０Ａ，３０Ｂと面一の位置に配置させ
る。上端３６Ａ，３６Ｂを左右側面３０Ａ，３０Ｂと面一とすることで、左右側面スポイ
ラー３５Ａ，３５Ｂでは、上端３６Ａ，３６Ｂから下端３８Ａ，３８Ｂに気流が向かう流
れが形成され、その結果上記の制動力に加えてダウンフォースが発生する。
【００３６】
　制御部２０は、ブレーキペダルセンサ２２によってブレーキペダルが踏み込まれたこと
を検知すると、上記制動時１の操作に基づいて、アクチュエータ１８Ａ～１８Ｄに対して
すべて引き込み駆動させる。または、上記制動時２の操作に基づいて、アクチュエータ１
８Ｂ，１８Ｄに対して引き込み駆動をさせ、またアクチュエータ１８Ａ，１８Ｃに対して
、可動板１６Ａ，１６Ｂの上端３６Ａ，３６Ｂを左右側面３０Ａ，３０Ｂと面一にさせる
よう押し出し駆動（面一駆動）させる。
【００３７】
　制動時に上記の制動時１及び制動時２のどちらを選択するかは、予め記憶させてもよい
し、運転状態に応じて切り替えるようにしてもよい。
【００３８】
（時計回りヨーイング発生時）
　図７には車両１２にヨーイング、つまりＺ軸周りの回転が生じたときの可動板１６Ａ，
１６Ｂの操作が例示されている。図７上段は、車両１２が右回りする時計回りヨーイング
発生時の可動板１６Ａ，１６Ｂの操作が例示されている。このとき、左側面３０Ａの可動
板１６Ａの上端３６Ａ及び下端３８Ａを引き込み位置に配置させる。一方、右側面３０Ｂ
の可動板１６Ｂの上端３６Ｂ及び下端３８Ｂは右側面３０Ｂと面一の位置に配置させる。
【００３９】
　このようにすることで、車両１２が右回りにスピンする際に、左側面３０Ａに沿って流
れる気流が左側面スポイラー３５Ａに堰き止められ、時計回りのヨーイングとは逆方向の
モーメントが生じる。その結果、時計回りのヨーイングが抑制される。
【００４０】
（反時計回りヨーイング発生時）
　図７下段には、車両１２が左回りする反時計回りヨーイング発生時の可動板１６Ａ，１
６Ｂの操作が例示されている。このとき、右側面３０Ｂの可動板１６Ｂの上端３６Ｂ及び
下端３８Ｂを引き込み位置に配置させる。一方、左側面３０Ａの可動板１６Ａの上端３６
Ａ及び下端３８Ａは左側面３０Ａと面一の位置に配置させる。
【００４１】
　このようにすることで、車両１２が左回りにスピンする際に、右側面３０Ｂに沿って流
れる気流が右側面スポイラー３５Ｂに堰き止められ、反時計回りのヨーイングとは逆方向
のモーメントが生じる。その結果、反時計回りのヨーイングが抑制される。
【００４２】
　制御部２０は、ヨーレートセンサ２４によってヨーイングの発生を検知すると、その回
転方向に応じて上記した時計回りヨーイング発生時または反時計回りヨーイング発生時の
操作に従ってアクチュエータ１８Ａ～１８Ｄを駆動させる。
【００４３】
（時計回りローリング発生時）
　図８には車両１２にローリング、つまりＸ軸周りの回転が生じたときの可動板１６Ａ，
１６Ｂの操作が例示されている。図８上段は、車両１２の右側が沈み左側が持ち上がる時
計回りローリング発生時の可動板１６Ａ，１６Ｂの操作が例示されている。このとき、左
側面３０Ａの可動板１６Ａの上端３６Ａを左側面３０Ａと面一の位置に、下端３８Ａを引
き込み位置に配置させる。一方、右側面３０Ｂの可動板１６Ｂの上端３６Ｂを引き込み位
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置に、下端３８Ｂを右側面３０Ｂと面一の位置に配置させる。
【００４４】
　このようにすることで、車両１２が時計回りにローリングする際に、左側面３０Ａにお
いて上方から下方に流れる気流が左側面スポイラー３５Ａに堰き止められる。また右側面
３０Ｂにおいて下方から上方に流れる気流が右側面スポイラー３５Ｂに堰き止められる。
その結果、時計回りのローリングとは逆方向のモーメントが生じ、時計回りのヨーイング
が抑制される。
【００４５】
（反時計回りローリング発生時）
　図８下段は、車両１２の左側が沈み右側が持ち上がる反時計回りローリング発生時の可
動板１６Ａ，１６Ｂの操作が例示されている。このとき、左側面３０Ａの可動板１６Ａの
上端３６Ａを引き込み位置に、下端３８Ａを左側面３０Ａと面一の位置に配置させる。一
方、右側面３０Ｂの可動板１６Ｂの上端３６Ｂを右側面３０Ｂと面一の位置に、下端３８
Ｂを引き込み位置に配置させる。
【００４６】
　このようにすることで、車両１２が反時計回りにローリングする際に、左側面３０Ａに
おいて下方から上方に流れる気流が左側面スポイラー３５Ａに堰き止められる。また右側
面３０Ｂにおいて上方から下方に流れる気流が右側面スポイラー３５Ｂに堰き止められる
。その結果、反時計回りのローリングとは逆方向のモーメントが生じ、反時計回りのヨー
イングが抑制される。
【００４７】
　制御部２０は、ローリングセンサ２６によってローリングの発生を検知すると、その回
転方向に応じて上記した時計回りローリング発生時または反時計回りローリング発生時の
操作に従ってアクチュエータ１８Ａ～１８Ｄを駆動させる。
【００４８】
（時計回りピッチング発生時）
　図９には車両にピッチング、つまりＹ軸周りの回転が生じたときの可動板１６Ａ，１６
Ｂの操作が例示されている。図９上段は、車両１２の後方が沈み前方が持ち上がる時計回
りピッチング発生時の可動板１６Ａ，１６Ｂの操作が例示されている。このとき、左側面
３０Ａの可動板１６Ａの上端３６Ａ及び右側面３０Ｂの可動板１６Ｂの上端３６Ｂを引き
込み位置に配置する。一方、左側面３０Ａの可動板１６Ａの下端３８Ａ及び右側面３０Ｂ
の可動板１６Ｂの下端３８Ｂをそれぞれ左右側面３０Ａ，３０Ｂと面一の位置に配置させ
る。
【００４９】
　このようにすることで、車両１２が時計回りにピッチングする際に、左右側面３０Ａ，
３０Ｂにおいて下方から上方に流れる気流が左側面スポイラー３５Ａ及び右側面スポイラ
ー３５Ｂに堰き止められる。その結果、時計回りのピッチングとは逆方向のモーメントが
生じ、時計回りのピッチングが抑制される。
【００５０】
（反時計回りピッチング発生時）
　図９下段は、車両１２の前方が沈み後方が持ち上がる反時計回りピッチング発生時の可
動板１６Ａ，１６Ｂの操作が例示されている。このとき、左側面３０Ａの可動板１６Ａの
下端３８Ａ及び右側面３０Ｂの可動板１６Ｂの下端３８Ｂを引き込み位置に配置する。一
方、左側面３０Ａの可動板１６Ａの上端３６Ａ及び右側面３０Ｂの可動板１６Ｂの上端３
６Ｂを左右側面３０Ａ，３０Ｂと面一の位置に配置させる。
【００５１】
　このようにすることで、車両１２が反時計回りにピッチングする際に、左右側面３０Ａ
，３０Ｂにおいて上方から下方に流れる気流が左側面スポイラー３５Ａ及び右側面スポイ
ラー３５Ｂに堰き止められる。その結果、反時計回りのピッチングとは逆方向のモーメン
トが生じ、反時計回りのピッチングが抑制される。
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【００５２】
　制御部２０は、ピッチングセンサ２８によってピッチングの発生を検知すると、その回
転方向に応じて上記した時計回りピッチング発生時または反時計回りピッチング発生時の
操作に従ってアクチュエータ１８Ａ～１８Ｄを駆動させる。
【００５３】
　なお、上述の実施形態では、可動板１６Ａ，１６Ｂの後方上端３６Ａ，３６Ｂ及び下端
３８Ａ，３８Ｂの引き込み位置を固定していたが、この形態に限らない。例えば制動量、
ヨーイング量、ローリング量、及びピッチング量に応じて引き込み量を調整してもよい。
【００５４】
　また、上述の実施形態では、可動板１６Ａ，１６Ｂと車両後端板１４とによって左右側
面スポイラー３５Ａ，３５Ｂを形成していたが、この形態に限らない。例えば後端板１４
より前方（また当然に可動板１６Ａ，１６Ｂより後方）にＸ軸を法線とするような平面を
持つ障壁を設け、この障壁と可動板１６Ａ，１６Ｂとによって左右側面スポイラー３５Ａ
，３５Ｂを形成してもよい。
【符号の説明】
【００５５】
　１０　車両用気流制御装置、１２　車両、１４　車両の後端板、１６Ａ，１６Ｂ　可動
板、１８Ａ～１８Ｄ　アクチュエータ、２０　制御部、２２　ブレーキペダルセンサ、２
４　ヨーレートセンサ、２６　ローリングセンサ、２８　ピッチングセンサ、３０Ａ，３
０Ｂ　車両側面、３１Ａ，３１Ｂ　可動板の前方端、３２Ａ，３２Ｂ　可動板の後方端、
３４　貨物室、３５Ａ　左側面スポイラー、３５Ｂ　右側面スポイラー、３６Ａ，３６Ｂ
　可動板の後方端の上端、３８Ａ，３８Ｂ　可動板の後方端の下端。
 

【図１】 【図２】
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