
(57)【要約】

【課題】前輪補助舵角付与手段及び後輪補助舵角付与手

段を備えた車両用舵角制御装置において、後輪操舵角が

制御上限に達したとしても、運転者に違和感を与えるこ

となく車両の挙動を安定に制御可能な前後輪操舵制御装

置を提供すること。

【解決手段】ハンドル操舵角を検出するハンドル操舵角

検出手段と、車速を検出する車速検出手段と、前輪に補

助舵角を付与する前輪補助舵角付与手段と、後輪に補助

舵角を付与する後輪補助舵角付与手段と、検出されたハ

ンドル操舵角及び車速に基づいて車両モデルから前輪補

助舵角及び後輪補助舵角を算出し、前記前輪補助舵角付

与手段及び前記後輪補助舵角付与手段に指令信号を出力

する前後輪補助舵角制御手段と、を備えた車両用舵角制

御装置において、前記前後輪補助舵角制御手段を、後輪

補助舵角が制限上限に達したかどうかを判断する制限上

限判断部を有し、後輪補助舵角が制限上限に達したと判

断したときは、前記前輪補助舵角のハンドル操舵角に対

する変化量を制限上限に達する前よりも制限する手段と

した。
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【 特 許 請 求 の 範 囲 】
【 請 求 項 １ 】
ハ ン ド ル 操 舵 角 を 検 出 す る ハ ン ド ル 操 舵 角 検 出 手 段 と 、
車 速 を 検 出 す る 車 速 検 出 手 段 と 、
前 輪 に 補 助 舵 角 を 付 与 す る 前 輪 補 助 舵 角 付 与 手 段 と 、
後 輪 に 補 助 舵 角 を 付 与 す る 後 輪 補 助 舵 角 付 与 手 段 と 、
検 出 さ れ た ハ ン ド ル 操 舵 角 及 び 車 速 に 基 づ い て 車 両 モ デ ル か ら 前 輪 補 助 舵 角 及 び 後 輪 補 助
舵 角 を 算 出 し 、 前 記 前 輪 補 助 舵 角 付 与 手 段 及 び 前 記 後 輪 補 助 舵 角 付 与 手 段 に 指 令 信 号 を 出
力 す る 前 後 輪 補 助 舵 角 制 御 手 段 と 、
を 備 え た 車 両 用 舵 角 制 御 装 置 に お い て 、
前 記 前 後 輪 補 助 舵 角 制 御 手 段 を 、 後 輪 補 助 舵 角 が 制 限 上 限 に 達 し た か ど う か を 判 断 す る 制
限 上 限 判 断 部 を 有 し 、 後 輪 補 助 舵 角 が 制 限 上 限 に 達 し た と 判 断 し た と き は 、 前 記 前 輪 補 助
舵 角 の ハ ン ド ル 操 舵 角 に 対 す る 変 化 量 を 制 限 上 限 に 達 す る 前 よ り も 制 限 す る 手 段 と し た こ
と を 特 徴 と す る 車 両 用 舵 角 制 御 装 置 。
【 請 求 項 ２ 】
請 求 項 １ に 記 載 の 車 両 用 舵 角 制 御 装 置 に お い て 、
前 記 前 後 輪 補 助 舵 角 制 御 手 段 を 、 前 記 後 輪 補 助 舵 角 が 制 限 上 限 未 満 の 時 は 、 検 出 さ れ た ハ
ン ド ル 操 舵 角 及 び 車 速 に 基 づ い て 車 両 モ デ ル か ら 目 標 ヨ ー レ イ ト 及 び 目 標 横 速 度 を 算 出 し
、 算 出 さ れ た 前 記 目 標 ヨ ー レ イ ト 及 び 目 標 横 速 度 と な る よ う に 目 標 前 輪 舵 角 及 び 目 標 後 輪
舵 角 を 演 算 し 、 演 算 さ れ た 目 標 前 後 輪 舵 角 と な る よ う に 前 記 前 輪 補 助 舵 角 付 与 手 段 及 び 後
輪 補 助 舵 角 付 与 手 段 に 指 令 信 号 を 出 力 し 、
前 記 後 輪 補 助 舵 角 が 制 限 上 限 に 達 し た と き は 、 目 標 値 と し て 目 標 ヨ ー レ イ ト の み 、 も し く
は 目 標 横 速 度 の み と し 、 後 輪 補 助 舵 角 を 制 限 上 限 値 と し て 目 標 前 輪 舵 角 を 演 算 し 、 演 算 さ
れ た 目 標 前 輪 舵 角 と な る よ う に 前 記 前 輪 補 助 舵 角 付 与 手 段 に 指 令 信 号 を 出 力 す る 手 段 と し
た こ と を 特 徴 と す る 車 両 用 舵 角 制 御 装 置 。
【 発 明 の 詳 細 な 説 明 】
【 ０ ０ ０ １ 】
【 発 明 の 属 す る 技 術 分 野 】
本 発 明 は 、 前 輪 へ の 操 舵 入 力 時 等 に 前 輪 及 び 後 輪 に 補 助 舵 角 を 与 え る 前 後 輪 操 舵 制 御 装 置
に 関 す る 。
【 ０ ０ ０ ２ 】
【 従 来 の 技 術 】
従 来 か ら 、 例 え ば 特 開 平 ５ － １ ０ ５ １ ０ ２ 号 公 報 に 開 示 さ れ た 前 後 輪 共 に 補 助 操 舵 を 行 う
技 術 が 提 案 さ れ て い る 。 こ の 従 来 技 術 で は 、 検 出 さ れ た ハ ン ド ル 操 舵 角 に 基 づ く フ ィ ー ド
フ ォ ワ ー ド 項 と 検 出 さ れ た ヨ ー レ イ ト に 基 づ く フ ィ ー ド バ ッ ク 項 と の 加 算 値 に よ り 前 後 輪
に 補 助 舵 角 を 与 え る よ う 構 成 さ れ て い る 。
【 ０ ０ ０ ３ 】
【 発 明 が 解 決 し よ う と す る 課 題 】
し か し な が ら 、 上 述 の 前 後 輪 操 舵 制 御 装 置 に あ っ て は 、 通 常 は 前 輪 操 舵 と 後 輪 操 舵 を 用 い
る こ と で 、 目 標 値 と し て ヨ ー レ イ ト と 横 速 度 を 取 る こ と が 可 能 で あ る が 、 後 輪 操 舵 角 が 制
御 上 限 に 達 し た 場 合 は 、 制 御 可 能 な 舵 角 が 前 輪 の み と な る た め 、 前 輪 操 舵 角 目 標 値 が 過 剰
な も の と な っ て 運 転 者 に 違 和 感 を 与 え る 可 能 性 が あ る 。
【 ０ ０ ０ ４ 】
本 発 明 は 、 上 述 の 課 題 に 鑑 み 、 前 輪 補 助 舵 角 付 与 手 段 及 び 後 輪 補 助 舵 角 付 与 手 段 を 備 え た
車 両 用 舵 角 制 御 装 置 に お い て 、 後 輪 操 舵 角 が 制 御 上 限 に 達 し た と し て も 、 運 転 者 に 違 和 感
を 与 え る こ と な く 車 両 の 挙 動 を 安 定 に 制 御 可 能 な 車 両 用 舵 角 制 御 装 置 を 提 供 す る こ と を 目
的 と す る 。
【 ０ ０ ０ ５ 】
【 課 題 を 解 決 す る た め の 手 段 】
上 記 目 的 を 達 成 す る た め 、 ハ ン ド ル 操 舵 角 を 検 出 す る ハ ン ド ル 操 舵 角 検 出 手 段 と 、 車 速 を
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検 出 す る 車 速 検 出 手 段 と 、 前 輪 に 補 助 舵 角 を 付 与 す る 前 輪 補 助 舵 角 付 与 手 段 と 、 後 輪 に 補
助 舵 角 を 付 与 す る 後 輪 補 助 舵 角 付 与 手 段 と 、 検 出 さ れ た ハ ン ド ル 操 舵 角 及 び 車 速 に 基 づ い
て 車 両 モ デ ル か ら 前 輪 補 助 舵 角 及 び 後 輪 補 助 舵 角 を 算 出 し 、 前 記 前 輪 補 助 舵 角 付 与 手 段 及
び 前 記 後 輪 補 助 舵 角 付 与 手 段 に 指 令 信 号 を 出 力 す る 前 後 輪 補 助 舵 角 制 御 手 段 と 、 を 備 え た
車 両 用 舵 角 制 御 装 置 に お い て 、 前 記 前 後 輪 補 助 舵 角 制 御 手 段 を 、 後 輪 補 助 舵 角 が 制 限 上 限
に 達 し た か ど う か を 判 断 す る 制 限 上 限 判 断 部 を 有 し 、 後 輪 補 助 舵 角 が 制 限 上 限 に 達 し た と
判 断 し た と き は 、 前 記 前 輪 補 助 舵 角 の ハ ン ド ル 操 舵 角 に 対 す る 変 化 量 を 制 限 上 限 に 達 す る
前 よ り も 制 限 す る 手 段 と し た こ と で 、 上 記 課 題 を 解 決 す る に 至 っ た 。
【 ０ ０ ０ ６ 】
【 発 明 の 作 用 】
本 願 発 明 に あ っ て は 、 後 輪 補 助 舵 角 が 制 限 上 限 に 達 し た と き は 、 前 輪 補 助 舵 角 を 小 さ く す
る こ と で 、 車 両 ス ピ ン 方 向 の ヨ ー モ ー メ ン ト を 抑 制 し 、 車 両 ス リ ッ プ ア ン グ ル の 適 正 な 制
御 が 達 成 さ れ 、 運 転 者 に 違 和 感 を 与 え る こ と な く 安 定 し た 操 舵 制 御 を 達 成 す る こ と が で き
る 。
【 ０ ０ ０ ７ 】
【 発 明 の 実 施 の 形 態 】
以 下 、 本 発 明 に お け る 車 両 用 操 舵 制 御 装 置 の 実 施 形 態 に つ い て 実 施 例 を も と に 説 明 す る が
、 本 発 明 は 実 施 例 に 限 定 さ れ る も の で は な い 。
【 ０ ０ ０ ８ 】
（ 第 １ 実 施 例 ）
図 １ は 本 発 明 の 第 １ 実 施 例 に お け る 基 本 構 成 を 示 す 全 体 シ ス テ ム 図 で あ る 。
実 施 例 の 車 両 用 操 舵 制 御 装 置 が 適 用 さ れ る 車 両 の 前 輪 １ Ｌ ， １ Ｒ に は 、 ハ ン ド ル ２ へ の 操
舵 入 力 に 基 づ き 左 右 の 前 輪 操 舵 機 構 ３ Ｌ ， ３ Ｒ を 介 し て 前 輪 １ Ｌ ， １ Ｒ を 操 舵 す る ス テ ア
リ ン グ ユ ニ ッ ト ４ が 設 け ら れ て い る 。 更 に 、 前 輪 操 舵 ア ク チ ュ エ ー タ ３ ７ と し て ス テ ア リ
ン グ ユ ニ ッ ト ４ の ラ ッ ク チ ュ ー ブ （ 車 体 ５ に 弾 性 体 ６ を 介 し て 支 持 ） を ス ト ロ ー ク さ せ る
こ と で 前 輪 １ Ｌ ， １ Ｒ に 補 助 舵 角 を 与 え る 前 輪 側 油 圧 シ リ ン ダ ７ が 設 け ら れ て い る 。 ま た
、 後 輪 操 舵 ア ク チ ュ エ ー タ ３ ８ と し て 、 後 輪 ８ Ｌ ， ８ Ｒ に は 、 左 右 の 後 輪 操 舵 機 構 ９ Ｌ ，
９ Ｒ を 介 し て 後 輪 ８ Ｌ ， ８ Ｒ に 補 助 舵 角 を 与 え る 後 輪 側 油 圧 シ リ ン ダ １ ０ が 設 け ら れ て い
る 。
【 ０ ０ ０ ９ 】
前 輪 側 油 圧 シ リ ン ダ ７ 及 び 後 輪 側 油 圧 シ リ ン ダ １ ０ は 、 共 通 の 油 圧 源 ユ ニ ッ ト １ １ を 油 圧
源 と し て い る 。 こ の 油 圧 源 ユ ニ ッ ト １ １ か ら 前 輪 側 フ ェ ー ル セ ー フ バ ル ブ １ ２ 及 び 前 輪 側
サ ー ボ バ ル ブ １ ３ を 介 し て 制 御 圧 を 与 え る こ と で 前 輪 側 油 圧 シ リ ン ダ ７ が 駆 動 す る 。 ま た
、 油 圧 源 ユ ニ ッ ト １ １ か ら 後 輪 側 フ ェ ー ル セ ー フ バ ル ブ １ ４ 及 び 後 輪 側 サ ー ボ バ ル ブ １ ５
を 介 し て 制 御 圧 を 与 え る こ と で 後 輪 側 油 圧 シ リ ン ダ １ ０ が 駆 動 す る 。 尚 、 油 圧 源 ユ ニ ッ ト
１ １ に は 、 エ ン ジ ン １ ６ に よ り 駆 動 さ れ る 油 圧 ポ ン プ １ １ ａ ， ア ン ロ ー ド バ ル ブ １ １ ｂ ，
圧 力 ス イ ッ チ １ １ ｃ ， ア キ ュ ム レ ー タ １ １ ｄ ， リ ザ ー バ １ １ ｅ か ら 構 成 さ れ 、 一 定 圧 の 作
動 油 を 供 給 す る 。
【 ０ ０ １ ０ 】
前 輪 側 フ ェ ー ル セ ー フ バ ル ブ １ ２ 及 び 後 輪 側 フ ェ ー ル セ ー フ バ ル ブ １ ４ は 、 操 舵 制 御 コ ン
ト ロ ー ラ ３ ０ の 指 令 に 基 づ い て Ｏ Ｎ ／ Ｏ Ｆ Ｆ の ２ 位 置 が 切 り 換 え ら れ る 。 ま た 、 前 輪 側 サ
ー ボ バ ル ブ １ ３ 及 び 後 輪 側 サ ー ボ バ ル ブ １ ５ は 、 操 舵 制 御 コ ン ト ロ ー ラ ３ ０ か ら サ ー ボ ア
ン プ １ ８ ， １ ９ を 介 し た 指 令 に 基 づ い て 右 操 舵 ， 保 持 ， 左 操 舵 の ３ 位 置 が 切 り 換 え 制 御 さ
れ る 。
【 ０ ０ １ １ 】
操 舵 制 御 コ ン ト ロ ー ラ ３ ０ に は 、 車 両 の 実 車 速 Ｖ を 検 出 す る 車 速 セ ン サ ２ ０ （ 車 速 検 出 手
段 に 相 当 ） ， パ ル ス エ ン コ ー ダ 等 を 用 い て 運 転 者 の 操 舵 角 度 θ を 検 出 す る 操 舵 角 セ ン サ ２
１ （ ハ ン ド ル 操 舵 角 検 出 手 段 に 相 当 ） ， エ ン ジ ン 回 転 数 セ ン サ ２ ３ ， 前 輪 側 変 位 セ ン サ ２
４ ， 後 輪 側 変 位 セ ン サ ２ ５ ， ニ ュ ー ト ラ ル ス イ ッ チ ２ ６ ， ク ラ ッ チ ス イ ッ チ ２ ７ ， ス ト ッ
プ ラ ン プ ス イ ッ チ ２ ８ か ら の 検 出 信 号 が 入 力 さ れ る 。
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【 ０ ０ １ ２ 】
図 ２ は 操 舵 制 御 コ ン ト ロ ー ラ ３ ０ の 構 成 を 表 す ブ ロ ッ ク 図 で あ る 。 操 舵 制 御 コ ン ト ロ ー ラ
３ ０ は 、 目 標 値 生 成 部 ３ １ 、 目 標 出 力 値 生 成 部 ３ ２ 、 前 輪 操 舵 コ ン ト ロ ー ラ ３ ４ 及 び 後 輪
操 舵 コ ン ト ロ ー ラ ３ ５ か ら 構 成 さ れ て い る 。
【 ０ ０ １ ３ 】
目 標 値 生 成 部 ３ １ は 、 図 ３ の 目 標 値 生 成 部 ３ １ の 構 成 を 表 す ブ ロ ッ ク 図 に 示 す よ う に 、 車
両 モ デ ル 演 算 部 ３ １ １ と 目 標 値 演 算 部 ３ １ ２ か ら 構 成 さ れ て い る 。
車 両 モ デ ル 演 算 部 ３ １ １ は 、 操 舵 角 度 θ と 車 体 速 Ｖ か ら ２ 輪 モ デ ル を 用 い て 車 両 パ ラ メ ー
タ を 演 算 す る 。 車 両 パ ラ メ ー タ の 演 算 に つ い て は 後 で 詳 細 に 説 明 す る 。
目 標 値 演 算 部 ３ １ ２ は 、 操 舵 角 度 θ 、 車 体 速 Ｖ 及 び 車 両 パ ラ メ ー タ か ら 、 車 両 の 目 標 ヨ ー
レ イ ト ψ ’ ＊ と 目 標 横 速 度 Ｖ ＊ ｙ を 決 定 す る 。 尚 、 後 輪 操 舵 角 度 が 最 大 値 に 到 達 し た と き
は 、 目 標 横 速 度 Ｖ ＊ ｙ の み 出 力 す る 。
【 ０ ０ １ ４ 】
目 標 出 力 値 生 成 部 ３ ２ は 、 図 ４ の 目 標 出 力 値 生 成 部 ３ ２ の 構 成 を 表 す ブ ロ ッ ク 図 に 示 す よ
う に 、 目 標 後 輪 舵 角 演 算 部 ３ ２ １ ， 目 標 前 輪 舵 角 演 算 部 ３ ２ ２ か ら 構 成 さ れ て い る 。
【 ０ ０ １ ５ 】
目 標 後 輪 舵 角 演 算 部 ３ ２ １ は 、 車 両 の 目 標 ヨ ー レ イ ト ψ ’ ＊ と 目 標 横 速 度 Ｖ ＊ ｙ か ら 目 標
後 輪 舵 角 δ ＊ を 決 定 す る 。 後 輪 舵 角 飽 和 時 に は 、 後 輪 舵 角 最 大 値 δ ｍ ａ ｘ を 出 力 す る 。
目 標 前 輪 舵 角 演 算 部 ３ ２ ２ は 、 車 両 の 目 標 ヨ ー レ イ ト ψ ’ ＊ ， 目 標 横 速 度 Ｖ ＊ ｙ か ら 目 標
前 輪 舵 角 θ ＊ を 決 定 す る 。 後 輪 舵 角 飽 和 時 に は 、 後 輪 舵 角 最 大 値 δ ｍ ａ ｘ 及 び 目 標 横 速 度
か ら 目 標 前 輪 舵 角 θ ＊ を 出 力 す る 。
【 ０ ０ １ ６ 】
前 輪 操 舵 コ ン ト ロ ー ラ ３ ４ は 、 前 輪 の 実 舵 角 が 目 標 前 輪 舵 角 θ ＊ と 一 致 す る よ う に 前 輪 操
舵 ア ク チ ュ エ ー タ ３ ７ を 制 御 す る 。
【 ０ ０ １ ７ 】
後 輪 操 舵 コ ン ト ロ ー ラ ３ ５ は 、 後 輪 の 実 舵 角 が 補 正 後 目 標 前 輪 舵 角 δ ＊ と 一 致 す る よ う に
後 輪 操 舵 ア ク チ ュ エ ー タ ３ ８ を 制 御 す る 。
【 ０ ０ １ ８ 】
〔 車 両 モ デ ル 演 算 部 ３ １ １ に お け る 車 両 モ デ ル 演 算 〕
車 両 モ デ ル 演 算 部 ３ １ １ は 、 以 下 に 示 す 車 両 モ デ ル か ら 、 車 両 パ ラ メ ー タ を 演 算 す る 。
一 般 に 、 ２ 輪 モ デ ル を 仮 定 す る と 、 車 両 の ヨ ー レ イ ト と 横 速 度 は 、 下 記 式 １ で 表 せ る 。
（ 式 １ ）
　
　
　
　
こ こ で 、
　
　
　
　
　
　
　
　
　
（ 式 ２ ）
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で あ る 。
【 ０ ０ １ ９ 】
状 態 方 程 式 よ り 前 輪 操 舵 、 後 輪 操 舵 に 対 す る ヨ ー レ イ ト 、 横 速 度 の 伝 達 関 数 を 求 め る と 、
下 記 式 （ ３ ） ～ 式 （ ７ ） で 表 さ れ る 。
（ 式 ３ ）
　
　
　
　
（ 式 ４ ）
　
　
　
　
（ 式 ５ ）
　
　
　
　
（ 式 ６ ）
　
　
　
　
但 し 、
（ 式 ７ ）
　
　
　
　
【 ０ ０ ２ ０ 】
定 常 状 態 で 考 え る と 微 分 演 算 子 ｓ は 無 視 で き る の で 、 式 （ ３ ） ～ 式 （ ７ ） よ り 下 記 式 （ ３
） ’ ～ 式 （ ６ ） ’ の 関 係 が 導 出 で き る 。
（ 式 ３ ） ’
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（ 式 ４ ） ’
　
　
　
　
（ 式 ５ ） ’
　
　
　
　
（ 式 ６ ） ’
　
　
　
　
【 ０ ０ ２ １ 】
〔 目 標 値 演 算 部 ３ １ ２ に お け る 目 標 値 演 算 〕
前 輪 操 舵 の み の 横 速 度 定 常 値 Ｖ ＊ ｙ ０ と ヨ ー レ イ ト 定 常 値 ψ ’ ０

＊ は 下 記 式 （ ８ ） ， （ ９
） で 表 さ れ る 。
式 （ ８ ）
　
　
　
　
式 （ ９ ）
　
　
　
　
【 ０ ０ ２ ２ 】
後 輪 操 舵 を 含 む ４ 輪 操 舵 時 の 目 標 横 速 度 Ｖ ＊ ｙ ０ と 目 標 ヨ ー レ イ ト ψ ’ ０

＊ は 、 前 輪 操 舵
の み の 定 常 値 に 対 し て 所 定 の ゲ イ ン を 乗 じ た 下 記 式 （ １ ０ ） ， （ １ １ ） に 表 さ れ る 。
式 （ １ ０ ）
　
　
　
　
式 （ １ １ ）
　
　
　
　
こ こ で 、 図 ５ に 示 す ｖ ｙ ＿ ｇ ａ ｉ ｎ ＿ ｍ ａ ｐ 、 図 ６ に 示 す ｙ ｒ ａ ｔ ｅ ＿ ｇ ａ ｉ ｎ ＿ ｍ ａ ｐ
は チ ュ ー ニ ン グ パ ラ メ ー タ で あ る 。
【 ０ ０ ２ ３ 】
〔 目 標 出 力 値 生 成 部 ３ ２ に お け る 目 標 操 舵 角 演 算 〕
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（ 目 標 後 輪 舵 角 が 飽 和 し て い な い 時 ）
目 標 ヨ ー レ イ ト ， 目 標 横 速 度 か ら 目 標 前 輪 舵 角 θ ’ ＊ 及 び 目 標 後 輪 舵 角 δ ＊ を 算 出 す る 。
（ 式 １ ２ ）
　
　
　
　
（ 式 １ ３ ）
　
　
　
　
（ 式 １ ４ ）
　
　
　
　
【 ０ ０ ２ ４ 】
こ こ で 、 目 標 横 速 度 Ｖ ＊ ｙ ０ ， ψ ’ ０

＊ ， Ａ ， Ｂ ， Ｃ ， Ｄ は 既 知 で あ り 、 目 標 前 輪 舵 角 θ
＊ ’ と 目 標 後 輪 舵 角 δ ＊ が 未 知 で あ る 。 式 （ １ ０ ） ， 式 （ １ １ ） ， 式 （ １ ４ ） か ら 目 標 前
輪 舵 角 は 下 記 式 （ １ ５ ） で 表 さ れ る 。
（ 式 １ ５ ）
　
　
　
　
ま た 、 目 標 後 輪 舵 角 は 下 記 式 （ １ ６ ） で 表 さ れ る 。
（ 式 １ ６ ）
　
　
　
　
【 ０ ０ ２ ５ 】
（ 目 標 後 輪 舵 角 が 飽 和 し て い る 時 ）
目 標 横 速 度 と 後 輪 操 舵 角 最 大 値 か ら 、 目 標 前 輪 舵 角 θ ＊ ’ と 後 輪 舵 角 飽 和 時 の 目 標 ヨ ー レ
イ ト ψ ’ ０

＊ ’ を 算 出 す る 。
（ 式 １ ７ ）
　
　
　
　
（ 式 １ ８ ）
　
　
　
　
【 ０ ０ ２ ６ 】
こ こ で 、 目 標 横 速 度 Ｖ ＊ ｙ ０ ， δ ＊ （ ＝ δ ｍ ａ ｘ

＊ ） ， Ａ ， Ｂ ， Ｃ ， Ｄ は 既 知 で あ り 、 目
標 前 輪 舵 角 θ ＊ ’ と 目 標 ヨ ー レ イ ト ψ ’ ＊ ’ が 未 知 で あ る 。 式 （ １ ０ ） ， 式 （ １ １ ） ， 式
（ １ ７ ） ， 式 （ １ ８ ） か ら 目 標 前 輪 舵 角 は 下 記 式 （ １ ９ ） で 表 さ れ る 。
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（ 式 １ ９ ）
　
　
　
　
尚 、 後 輪 舵 角 飽 和 時 の 目 標 ヨ ー レ イ ト は 下 記 式 （ ２ ０ ） で 表 さ れ る 。
（ 式 ２ ０ ）
　
　
　
　
【 ０ ０ ２ ７ 】
図 ５ は 目 標 出 力 生 成 部 の 制 御 内 容 を 表 す フ ロ ー チ ャ ー ト で あ る 。
ス テ ッ プ Ｓ １ で は 、 後 輪 舵 角 の 絶 対 値 δ が 後 輪 飽 和 舵 角 δ ｍ ａ ｘ 以 下 か ど う か を 判 断 し 、
δ ｍ ａ ｘ 以 下 の 時 は ス テ ッ プ Ｓ ２ へ 進 み 、 そ れ 以 外 は ス テ ッ プ Ｓ ４ へ 進 む 。
ス テ ッ プ Ｓ ２ で は 、 目 標 ヨ ー レ イ ト ψ ’ ＊ 及 び 目 標 横 速 度 Ｖ ＊ ｙ ０ を 演 算 す る 。
ス テ ッ プ Ｓ ３ で は 、 目 標 前 輪 舵 角 演 算 θ ＊ ’ 及 び 目 標 後 輪 舵 角 δ ＊ を 演 算 す る 。
ス テ ッ プ Ｓ ４ で は 、 目 標 横 速 度 Ｖ ＊ ｙ ０ を 演 算 す る 。
ス テ ッ プ Ｓ ５ で は 、 目 標 横 速 度 Ｖ ＊ ｙ ０ 及 び 後 輪 飽 和 舵 角 δ ｍ ａ ｘ か ら 目 標 前 輪 舵 角 θ ＊

’ を 演 算 す る 。
ス テ ッ プ Ｓ ６ で は 、 操 舵 制 御 を 実 行 す る 。
【 ０ ０ ２ ８ 】
以 上 説 明 し た よ う に 、 本 実 施 の 形 態 で は 、 後 輪 舵 角 制 御 量 が 飽 和 し た 場 合 、 目 標 横 速 度 及
び 後 輪 飽 和 舵 角 を 用 い て 目 標 前 輪 操 舵 量 を 演 算 す る こ と で 、 後 輪 舵 角 制 御 量 が 飽 和 し た 場
合 で も 、 前 輪 補 助 舵 角 の ハ ン ド ル 操 舵 角 に 対 す る 変 化 量 を 小 さ く す る こ と で 、 車 両 ス ピ ン
方 向 の モ ー メ ン ト を 抑 制 し 、 車 両 ス リ ッ プ ア ン グ ル の 適 正 な 制 御 が 達 成 さ れ 、 運 転 者 に 違
和 感 を 与 え る こ と が な い 。
【 ０ ０ ２ ９ 】
図 ８ ～ 図 １ １ は 上 記 構 成 に 基 づ い た シ ミ ュ レ ー シ ョ ン 結 果 を 表 す 図 、 図 １ ２ ～ 図 １ ５ は 従
来 技 術 に 基 づ い た シ ミ ュ レ ー シ ョ ン 結 果 を 表 す 図 で あ る 。 以 下 、 本 願 発 明 と 従 来 技 術 を 比
較 し な が ら 説 明 す る 。
【 ０ ０ ３ ０ 】
（ 従 来 技 術 ）
車 速 １ ２ ０ ｋ ｍ ／ ｈ 、 操 舵 角 を 図 １ ２ の ◆ に 示 す よ う に 与 え た 場 合 、 制 御 さ れ た 最 終 的 な
前 輪 操 舵 角 は △ に 示 す よ う に 与 え ら れ る 。 図 １ ３ に 示 す よ う に 、 ド ラ イ バ 入 力 操 舵 角 が θ
δ ｍ ａ ｘ に な る と 、 後 輪 操 舵 角 が 飽 和 す る 。 よ っ て 、 図 １ ４ に 示 す よ う に 、 目 標 ヨ ー レ イ
ト と 発 生 ヨ ー レ イ ト が θ δ ｍ ａ ｘ を 越 え る と 乖 離 し 始 め る 。 ま た 、 図 １ ５ に 示 す よ う に 、
ド ラ イ バ 入 力 操 舵 角 が θ δ ｍ ａ ｘ を 越 え る と 、 目 標 横 速 度 に 対 し て 、 目 標 以 上 の 横 速 度 が
発 生 し て い る こ と が 分 か る 。
【 ０ ０ ３ １ 】
（ 本 願 発 明 ）
車 速 １ ２ ０ ｋ ｍ ／ ｈ 、 操 舵 角 を 図 ８ の ◆ に 示 す よ う に 与 え た 場 合 、 制 御 さ れ た 最 終 的 な 前
輪 操 舵 角 は ＊ で 示 す よ う に 与 え ら れ る 。 図 ９ に 示 す よ う に 、 ド ラ イ バ 入 力 操 舵 角 が θ δ ｍ
ａ ｘ に な る と 、 後 輪 操 舵 角 が 飽 和 す る 。 こ の と き 、 本 願 発 明 で は 、 目 標 横 速 度 及 び 後 輪 飽
和 舵 角 δ ｍ ａ ｘ を 用 い て 目 標 ヨ ー レ イ ト を 算 出 す る た め 、 目 標 ヨ ー レ イ ト と 発 生 ヨ ー レ イ
ト が 一 致 す る と と も に 、 通 常 よ り も 小 さ な 目 標 ヨ ー レ イ ト が 算 出 さ れ る 。 ま た 、 図 １ １ に
示 す よ う に 、 目 標 横 速 度 と 発 生 横 速 度 が 一 致 し 、 更 に 目 標 ヨ ー レ イ ト が 小 さ い こ と か ら 前
輪 補 助 舵 角 も 小 さ く 設 定 さ れ 、 発 生 横 速 度 も 小 さ く な っ て い る こ と が 分 か る 。
【 ０ ０ ３ ２ 】
（ そ の 他 の 実 施 例 ）
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第 １ 実 施 例 で は 、 後 輪 舵 角 が 飽 和 し た 際 、 目 標 横 速 度 と 後 輪 飽 和 舵 角 か ら 目 標 前 輪 舵 角 を
算 出 し た が 、 例 え ば 、 目 標 ヨ ー レ イ ト と 後 輪 飽 和 舵 角 か ら 目 標 前 輪 舵 角 及 び 目 標 横 速 度 を
算 出 し て も 良 い 。 こ の と き の 目 標 前 輪 舵 角 は 下 記 式 （ ２ １ ） に 、 目 標 横 速 度 は 下 記 式 （ ２
２ ） に 表 さ れ る 。
（ 式 ２ １ ）
　
　
　
　
（ 式 ２ ２ ）
　
　
　
　

【 図 面 の 簡 単 な 説 明 】
【 図 １ 】 第 １ 実 施 例 に お け る 基 本 構 成 を 示 す 概 略 図 で あ る 。
【 図 ２ 】 第 １ 実 施 例 に お け る 、 操 舵 制 御 コ ン ト ロ ー ラ の 構 成 を 表 す ブ ロ ッ ク 図 で あ る 。
【 図 ３ 】 第 １ 実 施 例 に お け る 、 目 標 値 生 成 部 の 構 成 を 表 す ブ ロ ッ ク 図 で あ る 。
【 図 ４ 】 第 １ 実 施 例 に お け る 、 目 標 出 力 値 生 成 部 の 構 成 を 表 す ブ ロ ッ ク 図 で あ る 。
【 図 ５ 】 第 １ 実 施 例 に お け る 、 横 速 度 パ ラ メ ー タ を 表 す マ ッ プ で あ る 。
【 図 ６ 】 第 １ 実 施 例 に お け る 、 ヨ ー レ イ ト パ ラ メ ー タ を 表 す マ ッ プ で あ る 。
【 図 ７ 】 第 １ 実 施 例 に お け る 操 舵 制 御 を 表 す フ ロ ー チ ャ ー ト で あ る 。
【 図 ８ 】 第 １ 実 施 例 に お け る シ ミ ュ レ ー シ ョ ン 結 果 の フ ロ ン ト 舵 角 を 表 す 図 で あ る 。
【 図 ９ 】 第 １ 実 施 例 に お け る シ ミ ュ レ ー シ ョ ン 結 果 の 後 輪 操 舵 角 を 表 す 図 で あ る 。
【 図 １ ０ 】 従 来 例 に お け る シ ミ ュ レ ー シ ョ ン 結 果 の ヨ ー レ イ ト を 表 す 図 で あ る 。
【 図 １ １ 】 従 来 例 に お け る シ ミ ュ レ ー シ ョ ン 結 果 の 横 速 度 を 表 す 図 で あ る 。
【 図 １ ２ 】 従 来 例 に お け る シ ミ ュ レ ー シ ョ ン 結 果 の フ ロ ン ト 舵 角 を 表 す 図 で あ る 。
【 図 １ ３ 】 従 来 例 に お け る シ ミ ュ レ ー シ ョ ン 結 果 の 後 輪 操 舵 角 を 表 す 図 で あ る 。
【 図 １ ４ 】 従 来 例 に お け る シ ミ ュ レ ー シ ョ ン 結 果 の ヨ ー レ イ ト を 表 す 図 で あ る 。
【 図 １ ５ 】 従 来 例 に お け る シ ミ ュ レ ー シ ョ ン 結 果 の 横 速 度 を 表 す 図 で あ る 。
【 符 号 の 説 明 】
１ Ｌ ， １ Ｒ 　 　 前 輪
２ 　 　 ハ ン ド ル
３ Ｌ ， ３ Ｒ 　 　 前 輪 操 舵 機 構
４ 　 　 ス テ ア リ ン グ ユ ニ ッ ト
５ 　 　 車 体
６ 　 　 弾 性 体
７ 　 　 前 輪 側 油 圧 シ リ ン ダ
８ Ｌ ， ８ Ｒ 　 　 後 輪
９ Ｌ ， ９ Ｒ 　 　 後 輪 操 舵 機 構
１ ０ 　 　 後 輪 側 油 圧 シ リ ン ダ
１ １ 　 　 油 圧 源 ユ ニ ッ ト
１ ２ 　 　 前 輪 側 フ ェ ー ル セ ー フ バ ル ブ
１ ３ 　 　 前 輪 側 サ ー ボ バ ル ブ
１ ４ 　 　 後 輪 側 フ ェ ー ル セ ー フ バ ル ブ
１ ５ 　 　 後 輪 側 サ ー ボ バ ル ブ
１ ６ 　 　 エ ン ジ ン
１ ８ ， １ ９ 　 　 サ ー ボ ア ン プ
２ ０ 　 　 車 速 セ ン サ
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２ １ 　 　 操 舵 角 セ ン サ
２ ３ 　 　 エ ン ジ ン 回 転 数 セ ン サ
２ ４ 　 　 前 輪 側 変 位 セ ン サ
２ ５ 　 　 後 輪 側 変 位 セ ン サ
２ ６ 　 　 ニ ュ ー ト ラ ル ス イ ッ チ
２ ７ 　 　 ク ラ ッ チ ス イ ッ チ
２ ８ 　 　 ス ト ッ プ ラ ン プ ス イ ッ チ
３ ０ 　 　 操 舵 制 御 コ ン ト ロ ー ラ
３ １ 　 　 目 標 値 生 成 部
３ ２ 　 　 目 標 出 力 値 生 成 部
３ ４ 　 　 前 輪 操 舵 コ ン ト ロ ー ラ
３ ５ 　 　 後 輪 操 舵 コ ン ト ロ ー ラ
３ ７ 　 　 前 輪 操 舵 ア ク チ ュ エ ー タ
３ ８ 　 　 後 輪 操 舵 ア ク チ ュ エ ー タ
３ １ １ 　 　 車 両 モ デ ル 演 算 部
３ １ ２ 　 　 目 標 値 演 算 部
３ ２ １ 　 　 目 標 後 輪 舵 角 演 算 部
３ ２ ２ 　 　 目 標 前 輪 舵 角 演 算 部
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