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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　エンジンによって駆動されるポンプを有する液圧回路を含み、ポンプが弁アセンブリを
通してアクチュエータへ流体を送る流体系を制御する方法であって、
　操作者によるジョイスティックの入力を受け取るステップと、
　エンジン速度及びポンプ容量の双方を含む前記液圧回路の状態を決定するステップと、
　前記ジョイスティックの初期位置から前記アクチュエータの初期運動が起こる前記ジョ
イスティックの位置までの前記ジョイスティックの移動量である第１運動不感帯を一定に
するための弁コマンドを前記液圧回路の状態および前記ジョイスティックの入力に応じて
検出するステップと、
　前記弁コマンドを弁アセンブリへ送るステップと、
　を備えることを特徴とする方法。
【請求項２】
　前記第１運動不感帯の目標値を設定するステップを含むことを特徴とする請求項１に記
載の方法。
【請求項３】
　前記弁コマンドを決定するステップは、前記第１運動不感帯が前記目標値となるように
、前記液圧回路の状態、および、前記ジョイスティックの入力に応じて前記弁コマンドを
決定することを含むことを特徴とする請求項２に記載の方法。
【請求項４】



(2) JP 4746750 B2 2011.8.10

10

20

30

40

50

　液圧回路の状態に応じて弁コマンドオフセットを決定するステップを含むことを特徴と
する請求項３に記載の方法。
【請求項５】
　前記弁コマンドは、前記弁コマンドオフセット、および、前記ジョイスティックの入力
に応じて決定されることを特徴とする請求項４に記載の方法。
【請求項６】
　前記液圧回路（１０４）の作業機能を決定するステップを含み、前記弁コ
マンドは、前記ジョイスティックの入力、前記液圧回路の状態、および、前記作業機能に
応じて決定されることを特徴とする請求項１に記載の方法。
【請求項７】
　エンジン（１０６）によって駆動されるポンプ（３２）を有する液圧回路（１０４）を
含み、ポンプ（３２）が弁アセンブリ（１２０，１２２）を通してアクチュエータ（４４
，４５）へ流体を送る流体系（１０２）を制御する方法であって、
　操作者によるジョイスティックの入力を受け取るステップと、
　前記ジョイスティックの初期位置から前記アクチュエータの初期運動が起こる前記ジョ
イスティックの位置までの前記ジョイスティックの移動量である第１運動不感帯（３０８
）の目標値を設定するステップと、
　エンジン速度およびポンプ容量を検出するステップと、
　前記第１運動不感帯（３０８）が前記目標値に一致するように、前記エンジン速度およ
び前記ポンプ容量と前記操作者によるジョイスティックの入力に応じて弁コマンドを決定
するステップと、
　を有することを特徴とする方法。
【請求項８】
　エンジンによって駆動されるポンプを有する液圧回路を含み、ポンプが弁アセンブリを
通してアクチュエータへ流体を送る流体系を制御するようにされた装置であって、
　操作者によるジョイスティックの入力を受け取り、応答的に入力信号を発生するように
された入力制御装置と、
　エンジンの速度を検出し、応答的にエンジン速度信号を発生するようにされたエンジン
速度センサと、
　ポンプ容量を検出する手段と、
　前記ジョイスティックの初期位置から前記アクチュエータの初期運動が起こる前記ジョ
イスティックの位置までの前記ジョイスティックの移動量である第１運動不感帯を一定に
するための弁コマンドを、前記入力信号と、前記エンジン速度信号およびポンプ容量に応
じて決定し、前記弁コマンドを弁アセンブリへ送るように構成された制御装置と、
　を具備することを特徴とする装置。
【発明の詳細な説明】
【０００１】
（技術分野）
本発明は、概ね、流体系に関し、より詳しくは、流体系の不感帯を制御する方法および装
置に関する。
【０００２】
（背景技術）
土工機械に搭載される流体制御系は、操作者が流体系を制御することができるようにする
操作者インターフェイスと、操作者の入力に応じて機械の作業器具を制御する液圧回路と
を含む。操作者インターフェイスは、操作者の入力を受けて、流体系を制御するための適
切な入力信号を発生するようにされたジョイスティックを含み得る。制御装置は、入力信
号を受け取り、適切な弁コマンドを決定する。弁コマンドは、弁アセンブリ、または、ポ
ンプからアクチュエータへの流体の流れを制御する制御弁に送られる。一実施形態におい
て、弁アセンブリは、パイロット弁と主弁とを含む。土工機械の器具は、１またはそれ以
上のアクチュエータに接続されている。さらに、ポンプは、ポンプエンジンによって駆動
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される。
【０００３】
制御装置は、操作者入力信号、および、エンジン速度センサから受け取られる信号のよう
な関連する液圧回路信号に応じて、弁コマンドを決定する。弁コマンド信号は、適切な弁
アセンブリへ送られる。一実施形態において、弁コマンド信号は、弁アセンブリ内に配置
されたパイロット弁のソレノイドへ送られる。そして、ソレノイドは励磁され、弁コマン
ド信号に応じた適切な位置を達成するようにパイロット弁内の弁スプールを制御する。パ
イロット弁は、主弁、すなわち、主弁内のスプールを所望位置に移動させるために主弁に
パイロット圧を応答的に送り出す。その後、主弁は、流体がアクチュエータへ送られるこ
とを可能にする。
【０００４】
流体制御系には、中立位置から、制御されるアクチュエータの初期運動が起こる位置まで
のジョイスティックの運動と関連する不感帯がある。この不感帯は、第１運動不感帯と称
されることもある。不感帯は、アクチュエータを動作させるすべく、適切な量の流体の流
れをアクチュエータに提供するために必要な、弁位置の変動に一部関連付けされているこ
とがある。
【０００５】
アクチュエータの応答性は、流体圧力、および、アクチュエータに送られる流体流量に一
部依存する。流体圧力および流体流量は、順に、主弁位置、エンジン速度、および、ポン
プ容量に一部依存する。
【０００６】
第１運動不感帯は、主弁が適切な流体をアクチュエータに流すことができるようになる前
に、主弁が移動しなければならない量に一部帰因する。ジョイスティックの初期位置とア
クチュエータの初期運動が起こるジョイスティックの位置との間におけるこの不感帯は、
所定のエンジン速度、ポンプ容量、および、負荷に対応している。しかしながら、ポンプ
エンジン速度が、例えば、高アイドル速度から低アイドル速度まで減じられた際、高アイ
ドル速度時と同じジョイスティックコマンドは、低アイドル速度時において同一のアクチ
ュエータの応答をもたらさないであろう。従ってに、ジョイスティックコマンドは、例え
ば、エンジン速度が減じられる際に、高アイドル状態の場合と同一のアクチュエータ応答
を達成するのに十分な流体流れをアクチュエータへ提供するために、増大化されなければ
ならないであろう。
【０００７】
その結果、第１運動不感帯は、エンジン速度および液圧回路のポンプ容量によって一部変
動する。第１運動不感帯の変動は、操作者の効率を低減させる一貫性のない操作者インタ
ーフェイスをもたらすとともに、機械の誤動作を招くであろう。
【０００８】
本発明は、上述の１またそれ以上の問題を克服することに向けられている。
【０００９】
（発明の開示）
本発明の一形態において、流体系を制御する方法が開示される。流体系は、エンジンによ
って駆動されるポンプを有する液圧回路を含む。ポンプは、弁アセンブリを通してアクチ
ュエータへ流体を送る。この方法は、操作者の入力を受け取り、液圧回路の状態を決定し
、回路状態および操作者の入力に応じて弁コマンドを決定し、弁コマンドを弁アセンブリ
へ送るステップを含む。
【００１０】
本発明の他の形態において、流体系を制御する方法が開示される。流体系は、エンジンに
よって駆動されるポンプを有する液圧回路を含む。ポンプは、弁アセンブリを通してアク
チュエータへ流体を送る。この方法は、第１運動不感帯を設定し、操作者の入力を受け取
り、エンジン速度を決定し、エンジン速度および操作者の入力に応じて弁コマンドを決定
するステップを含む。
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【００１１】
本発明の他の形態において、流体系を制御するようにされた装置が開示される。流体系は
、エンジンによって駆動されるポンプを有する液圧回路を含む。ポンプは、弁アセンブリ
を通してアクチュエータへ流体を送る。装置は、操作者の入力を受け取って、応答的に入
力信号を発生するようにされた入力制御装置と、エンジンの速度を検出して、応答的にエ
ンジン速度信号を発生するようにされたエンジン速度センサと、入力信号と速度信号とを
受けて、入力信号および速度信号に応じて弁コマンドを決定し、弁コマンドを弁アセンブ
リへ送るようにされた制御装置とを具備する。
【００１２】
（発明を実施するための最良の形態）
本発明は、流体系を制御する装置および方法を提供する。図１は、液圧回路（油圧回路）
１０４を含む流体系１０２の一実施形態の説明図である。好適な実施形態において、流体
系１０２は油圧系である。流体系１０２は、リザーバ、すなわち、タンク１２、加圧流体
源３２、および、流体源３２に接続されたポンプエンジン１０６を含む。対象の実施形態
の加圧流体源３２は、固定容量型ポンプ３２、または、可変容量型ポンプ（図示せず）の
いずれであっても良い。流体系１０２は、流体導管１９によってポンプ３２に並列に接続
された第１および第２のアクチュエータ回路１６，１８、入力制御装置２０、入力制御装
置２０に接続された、マイクロプロセッサのような電気制御装置２２、および、電気液圧
流量制御機構２４（図示せず）を含み得る。
【００１３】
入力制御装置２０は、それぞれ電気制御装置２２に接続されており、電気制御装置２２へ
操作者からの入力に比例する電気信号を出力するように機能する、例えばジョイスティッ
クのような、第１および第２の制御レバー機構２８、３０を含む。
【００１４】
第１および第２のアクチュエータ回路１６、１８のそれぞれは同一であり、それぞれ第１
および第２の流体ポート４６，４８を有するアクチュエータ４４，４５を含む。従って、
第１のアクチュエータ回路１６に関する説明は、第２のアクチュエータ回路１８の説明に
もなり得る。一実施形態において、第１のアクチュエータ１６は、弁アセンブリ、すなわ
ち、制御弁１２２をも含む。好適な実施形態において、弁アセンブリ１２２，１２０は、
オープンセンタ弁１２４，１２６を含む。但し、以下で説明されるように、他の形式の弁
が弁アセンブリ１２０，１２２に使用されても良い。
【００１５】
流体系１０２は、ポンプエンジン１０６の速度を決定するようにされた速度センサ１１２
を含む。エンジン速度センサ１１２は、検出された速度信号を制御装置２２に送る。一実
施形態において、速度センサ１１２は、技術上周知であるように、エンジン３２に取り付
けられた磁気ピックアップによってギア歯の通過に感応する装置である。
【００１６】
流体系１０２は、アクチュエータ４４，４５の位置を決定するようにされた少なくとも１
体の位置センサ（図示せず）を含み得る。この位置センサは、位置信号を制御装置２２へ
送る。
【００１７】
制御装置２２は、ジョイスティック２８，３０、および、速度センサ１１２からの入力を
受け取り、適切な弁位置コマンド、すなわち、コマンド信号を制御弁１２０，１２２に与
えることによってアクチュエータ４４，４５の運動を応答的に制御する。
【００１８】
図１は、流体系１０２の一実施形態を示すが、液圧回路、弁アセンブリ、および、圧力リ
リーフ系を含む流体系の他の実施形態も本発明の本質を逸脱することなく使用され得る。
【００１９】
本発明の目的の１つは、流体流量、エンジン速度、または、ポンプ容量にかかわらず、機
械の操作者に一貫性のある制御インターフェイスを提供するために、一定の第１運動不感
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帯を維持することにある。アクチュエータ４４，４５の最初の運動は、アクチュエータ４
４，４５の駆動力、すなわち、面積の圧力倍の力が、対抗する力よりも大きいときに起こ
るものとして説明されよう。第１運動不感帯は、中立位置から、制御されているアクチュ
エータ４４，４５の最初の運動、すなわち、初期運動が起こる位置までのジョイスティッ
ク２８，３０の運動に関わる不感帯として説明することができる。それは、アクチュエー
タ４４，４５が応答し始めるまでに必要とされるジョイスティック２８の移動量である。
例えば、ジョイスティック２８が中立から３度の位置、すなわち、３度の振れにあるとき
に、アクチュエータ４４の最初の運動が起こる場合、第１運動不感帯は、３度であると見
なし得る。一方、エンジン速度が、例えば、２，１００ｒｐｍから１，０００ｒｐｍまで
減じられると、アクチュエータ４４の初期運動が起こるまでに１０度のジョイスティック
の振れが生じることもある。ジョイスティック位置の変動、すなわち、不感帯の増大化は
、流体流量がエンジン速度の減少によって減じられるにつれて、アクチュエータへより多
くの流量をもたらすために、ポンプからアクチュエータまで、より大きな弁位置が必要と
なるという一般的特性に一部起因する。より大きな弁位置は、減じられたエンジン速度の
影響をオフセットするために必要となる。それゆえに、ジョイスティック２８，３０は、
アクチュエータ４４，４５の最初の運動を生じさせるべく、十分な弁コマンドおよび関連
する流体の流れを達成するためにさらに移動される。従って、この例では、第１運動不感
帯が、３度から１０度まで増大化される。
【００２０】
図２は、流体系１０２を制御する方法の一実施形態を示す。この方法は、第１運動不感帯
を設定し、操作者の入力を受け取り、液圧回路の状態を決定し、弁コマンドを決定し、弁
コマンドを弁アセンブリへ送るステップを含む。
【００２１】
第１の制御ブロック２０２において、第１運動不感帯が設定または較正される。一実施形
態において、流体系１０２の第１運動不感帯は、経験的に決定されても良い。例えば、エ
ンジン速度が高アイドル（例えば、２，１００ｒｐｍ）に設定され、ポンプ容量が最大容
量に維持されても良い。それゆえに、エンジン速度、ポンプ容量、および、流体流量のよ
うな液圧回路１０４の状態は、一定値に維持され得る。そして、アクチュエータ４４、４
５は、移動するように指令される。一実施形態において、ジョイスティック２８，３０は
、中立位置から、例えば、アクチュエータ４４の伸長を指令する第１の位置まで移動され
る。ジョイスティックコマンドは、制御装置２２へ送られる。制御装置２２は、対応する
弁コマンドを決定すると共に弁アセンブリ１２２へ送り、弁１２４，１２６が適切な位置
に移動できるようにする。初期ジョイスティック位置と、最初のアクチュエータ運動が起
こるジョイスティックの位置との間の範囲、例えば、３度が、較正または設定された第１
運動不感帯と称され得る。
【００２２】
図３は、ジョイスティックの入力および弁アセンブリ１２０，１２２へ送られる弁コマン
ドの関数として較正または設定された第１運動不感帯３０８をもたらすコマンド曲線３０
２を示す。結果として得られるコマンド曲線３０２は、較正コマンド曲線と称されても良
い。一実施形態において、較正コマンド曲線３０２は、所望の第１運動不感帯、例えば、
３度、を決定することによって設定されても良い。そして、弁コマンドは、経験的解析を
通じて、所定のエンジン速度およびポンプ容量でシリンダ４４，４５の最初の運動を生じ
させるために、３度のジョイスティックの振れで、弁１２０，１２２が適切な位置に達す
ることができるように、適切な流れを弁１２０，１２２へ送るべく較正されても良い。好
適な実施形態において、アクチュエータの最初の運動は、適切な作業器具（図示せず）、
または、アクチュエータ４４の動きを見ることによって視覚的に検出されても良い。代わ
りに、アクチュエータの位置を検出するようにされた位置センサが、アクチュエータ４４
の運動および位置を検出するために使用されても良い。
【００２３】
較正曲線３０２、関連するジョイスティック位置、および、弁コマンドは、メモリ内のテ
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ーブルに記憶されるとよく、較正コマンドテーブルと称され得る。較正コマンドテーブル
は、適切な弁コマンドを決定すべく、ジョイスティックの入力が較正テーブルと比較され
るように使用され得る。液圧回路１０４の状態が、較正テーブルが決定されたときと同じ
であるとき、第１運動不感帯も同じになる。
【００２４】
第２の制御ブロック２０４において、機械１０２の作動中、操作者の入力は制御装置２２
によって受け取られる。好適な実施形態において、そのコマンドは、ジョイスティック２
８、３０を操作する操作者に応答するように、ジョイスティック２８、３０から受け取ら
れる。
【００２５】
第３の制御ブロックにおいて、流体系１０２に配置された液圧回路１０４の状態が決定さ
れる。好適な実施形態において、その状態は、エンジン速度およびポンプ容量を含む。ポ
ンプ容量は、ポンプを駆動するエンジン３２の速度を決定することによって決定され得る
。代替的な実施形態では、その状態は、流体流量、および／または、機械が実行する作業
機能を含む。作業機能の例は、ブレード上昇、ブレード下降、ラック、ダンプ機能を含み
、以下で詳述されよう。一実施形態において、液圧回路１０４の状態は、連続的に監視さ
れ、操作者の入力が受け取られたときに利用可能となるであろう。
【００２６】
第４の制御ブロック２０８において、弁コマンドは、液圧回路の状態および操作者の入力
に応じて決定される。コマンドは、結果として得られる第１運動不感帯が、設定された第
１運動不感帯と一致するように決定される。つまり、例えば、エンジン速度、および／ま
たは、ポンプ容量が変化していたとしても、第１運動不感帯は、同じになるか、または、
設定された第１運動不感帯の小さな閾値の範囲内にあることになる。
【００２７】
本発明が用いられなければ、エンジン速度が変化すると、第１運動不感帯も変化する。例
えば高アイドルにおけるポンプエンジンおよび最大容量におけるポンプで較正された較正
コマンド曲線３０２を使用すると、減じられたエンジン速度について決定される第１運動
不感帯３１０は、設定または較正された第１運動不感帯３０８よりも大きくなるであろう
。本発明によって決定された弁コマンドは、決定された第１運動不感帯が、設定されてい
る第１運動不感帯と一致するように決定される。
【００２８】
一実施形態において、適切な弁コマンドは、操作者の入力、エンジン速度およびポンプ容
量、ならびに、設定された第１運動不感帯または較正コマンド曲線３０２に基づいて決定
される。較正コマンド曲線３０２のようなコマンド曲線は、各曲線が一定の第１運動不感
帯３０８をもたらすように、ポンプエンジン速度およびポンプ容量の範囲に対して経験的
に決定される。コマンド曲線は、高アイドル、中間アイドル、および低アイドルのエンジ
ン速度、ならびに、最大および最小ポンプ容量に対してそれぞれ展開されても良い。例え
ば、最大ポンプ容量および低アイドルエンジン速度においても、コマンド曲線４０２は、
図４に示されるように、一定の不感帯３０８をもたらすであろう。そして、これら較正曲
線は、較正コマンド曲線３０２と比較される。弁コマンドオフセットは、各曲線の第１運
動不感帯が、設定された第１運動不感帯３０８と一致するように、較正コマンド曲線３０
２と決定されたコマンド曲線との差に基づいて、コマンド曲線毎に決定されても良い。弁
コマンドオフセットテーブルは、エンジン速度およびポンプ容量を変動させる範囲に対し
て設定されるとともに記憶され得る。従って、流体系１０２の動作中、適切なコマンド曲
線を決定するために、高アイドルおよび最大ポンプ容量で展開された較正コマンド曲線３
０２は、較正されたコマンドを決定するためにアクセスされる。そして、較正されたコマ
ンドオフセットは、実際のエンジン速度およびポンプ容量を決定すると共に、較正された
オフセットテーブルから適切なオフセットにアクセスすることによって決定される。較正
されたオフセットは、較正されたコマンドに加算され、弁アセンブリ１２０，１２２へ送
られた際に適切な弁位置をもたらすであろう弁コマンドを生じる。こうして、決定された
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コマンド弁コマンドが、設定された第１運動不感帯、例えば、３度のジョイスティック不
感帯をもたらすことになる。例えば、図５Ａは、最大ポンプ容量に対するエンジン速度の
関数としての弁コマンドオフセット曲線５０２を示す。図５Ｂは、最小ポンプ容量に対す
るエンジン速度の関数としての弁コマンドオフセット曲線５０４の一例を示す。一実施形
態では、較正されたオフセットマップが、図６に示されるように、エンジン速度およびポ
ンプ容量を変化させるために展開されても良い。較正オフセットマップ６０２は、ポンプ
速度および容量を変化させるためのオフセットマップの一例である。
【００２９】
代替的な実施形態では、各曲線が、設定された第１運動不感帯をもたらすように、補正コ
マンド曲線を、エンジン速度およびポンプ容量毎に経験的に設定してもよい。機械の作動
中、エンジン速度およびポンプ容量に基づいて適切な曲線が選択され得ると共に、適切な
弁コマンドが操作者の入力に応じて適切な較正曲線から選択される。
【００３０】
更に他の実施形態では、弁コマンドが、較正された応答曲線３０２および操作者の入力に
応じて動的に決定されてもよい。つまり、速度またはポンプ容量の変化に対する予め定め
られたコマンド曲線を使用する代わりに、弁コマンドは、較正された第１運動不感帯を有
するコマンド曲線をもたらすように確立された計算式を利用して動的に決定される。例え
ば、シリンダに対して決定された流量に基づいて、ジョイスティックの入力または弁コマ
ンドが修正されるように、弁コマンド乗数が決定されてもよく、乗数によって一定のジョ
イスティック位置で不感帯が起こるであろう。
【００３１】
他の実施形態では、コマンド曲線および関連するオフセットが、流量の変化に基づいて設
定され得る。つまり、特定のエンジン速度およびポンプ容量に対してコマンド曲線を有す
る代わりに、その曲線は、流体の流量および／または圧力に直接的に基づいていても良い
。流量は、エンジン速度およびポンプ容量に基づいて計算されてもよく、または、流量を
直接的に計測するために流量センサ（図示せず）が用いられてもよい。その結果、機械の
作動中に、流量が決定され、適切なコマンド曲線またはオフセットテーブルが、流量に基
づいて、適切な弁コマンドを決定するように選択される。
【００３２】
第５の制御ブロック２１０において、弁コマンドが決定されると、そのコマンドは、弁ア
ッセンブリ１２０，１２２に送られ、それにより、液圧回路１０４の動作を制御する。
【００３３】
他の実施形態では、較正オフセットは、特定の作業機能、変化するエンジン速度、および
、ポンプ容量に対して決定され得る。例えば、ホイールローダのような土工機械の作業機
能は、ブレード上昇機能、ブレード下降機能、ラック機能、および、ダンプ機能を含むで
あろう。各作業機能は、異なる回路状態で作動し、異なるジョイスティックの入力を必要
とする。例えば、ブレード上昇コマンドは、ジョイスティック２８、３０の後方位置を必
要とするであろう下降ブレードコマンドとは逆に、ジョイスティックの前方位置を必要と
するであろう。従って、操作者の入力が受け取られた際に、液圧回路１０４の状態である
エンジン速度、ポンプ容量、および、現在の作業機能が決定され得る。弁コマンドは、適
切に較正されたコマンド曲線、および上述された較正オフセットに応じて決定され得る。
作業機能を考慮することは、作業器具および関連するアクチュエータによって経験される
予測負荷を考慮することにもなる。従って、一実施形態において、作業機能を考慮するこ
とは、結果として得られる第１運動不感帯の精度を増大化させるであろう。
【００３４】
他の代替的な実施形態において、クローズドセンタ弁（図示せず）が、弁アセンブリ１２
０，１２２に使用されても良い。オープンセンタ弁を使用する実施形態に対して、上述さ
れた曲線およびテーブルに類似している較正コマンド曲線およびオフセットテーブルは、
一定の第１運動不感帯を操作者に提供するのと同様に設定され得ると共に使用され得る。
【００３５】
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本発明は、流体系１０２を制御する方法および装置を提供する。流体系１０２は、エンジ
ン１０６によって駆動されるポンプ３２を有する液圧回路１０４を含む。ポンプ３２は、
弁アセンブリ１２０，１２２を通してアクチュエータ４４，４５へ流体を送る。その方法
は、操作者の入力を受け取り、液圧回路１０４の状態を決定し、一定の不感帯をもたらす
弁コマンドを流体の状態および操作者の入力に応じて決定し、弁コマンドを弁アセンブリ
１２２へ送るステップを含む。
【００３６】
操作時に、操作者が、例えば、適切なジョイスティック２８，３０を制御することによっ
て、作業器具を動かすように命令すると、そのコマンドは制御装置２２によって受け取ら
れる。制御装置２２は、操作者の入力に応じて適切な弁コマンドを決定する。弁コマンド
は、エンジン速度、ポンプ容量、および、機械の現在の作業機能のような液圧回路１０４
の状態を決定することによって決定される。操作者の入力および現在の回路状態は、較正
された弁コマンドを決定するために、較正されたコマンド曲線と共に使用される。また、
好適な実施形態において、弁オフセットテーブルは、現在のジョイスティックの入力およ
び回路状態に応じて較正オフセットを決定するために、アクセスされる。そして、較正さ
れたオフセットは、較正された弁コマンドに加算され、その結果得られた弁コマンドは、
弁アセンブリ１２０、１２２へ送られる。送られた弁コマンドは、設定された第１運動不
感帯と一致した第１運動不感帯をもたらす。一貫した第１運動不感帯は、操作者に、効率
のよい機械動作をもたらす一貫した装置制御インターフェイスを提供するであろう。
【００３７】
本発明の他の形態、目的および利点は、図面、開示、および、添付した特許請求の範囲の
検討から得られる。
【図面の簡単な説明】
【図１】　流体系の一実施形態の高レベル線図である。
【図２】　流体系を制御する一方法の説明図である。
【図３】　ジョイスティック入力の関数としてのコマンド曲線、および、弁コマンドのグ
ラフである。
【図４】　異なるエンジン速度についてのジョイスティック入力の関数としてのコマンド
曲線、および、弁コマンドのグラフである。
【図５Ａ】　ポンプ容量およびエンジン速度の関数としての弁コマンドオフセットのグラ
フである。
【図５Ｂ】　ポンプ容量およびエンジン速度の関数としての弁コマンドオフセットのグラ
フである。
【図６】　ポンプ容量およびエンジン速度の関数としての弁コマンドオフセットのグラフ
である。



(9) JP 4746750 B2 2011.8.10

【図１】 【図２】

【図３】 【図４】



(10) JP 4746750 B2 2011.8.10

【図５Ａ】

【図５Ｂ】

【図６】



(11) JP 4746750 B2 2011.8.10

10

フロントページの続き

(72)発明者  ハンス　ピー．ディーツ
            アメリカ合衆国　６０５６５　イリノイ州　ナパービル　ストーントン　ロード　５１６
(72)発明者  ブレット　ジェイ．ジャンソン
            アメリカ合衆国　６１５２５　イリノイ州　ダンラップ　ノース　ブレントフィールド　ドライブ
            　１２３００　アパートメント　３０６
(72)発明者  ウィリアム　エヌ．オニール
            アメリカ合衆国　６１６１１－２２２４　イリノイ州　イースト　ピオーリア　フォンデュラック
            　ドライブ　２８００

    審査官  熊谷　健治

(56)参考文献  特開平０５－２１５１０５（ＪＰ，Ａ）
              特開平０６－１４６３４４（ＪＰ，Ａ）

(58)調査した分野(Int.Cl.，ＤＢ名)
              F15B  11/00-11/22
              E02F   9/20


	biblio-graphic-data
	claims
	description
	drawings
	overflow

