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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車速、横方向加速度および継続時間を含む組み合わせからなる入力情報（α）が前記組
み合わせについて設定された車両姿勢が横転傾向にあることを判定する所定の閾値（α3

、三番目に厳しい閾値となるから以下「第三の閾値」という ）を越えたときに（α＞α3

 ）制動の運転操作がなくとも前記横方向加速度を小さくするに適する全部の車輪の制動
圧力を自動的に制動状態にする制御手段を備えた制動制御装置において、
　前記第三の閾値（α3 ）に達する前の段階の余裕のある緩やかな第二の閾値（α2 ）を
設定し、
　前記制御手段は、入力情報（α）が前記第二の閾値を越えたときには前記第三の閾値に
至るまでは横転傾向にある姿勢に対応する前記車輪の制動を実行するに先立って後軸両輪
を自動的に制動状態に制御する手段を含むことを特徴とする制動制御装置。
【請求項２】
　前記第二の閾値（α2 ）よりさらに余裕のある緩やかな第一の閾値（α1 ）を設定し、
　前記制御手段は、入力情報（α）が前記第一の閾値を越え前記第二の閾値に至るまで（
α1＜α＜α2 ）は、エンジンに供給する燃料流量をアクセル・ペダルの操作入力より小
さく制限する手段を含む請求項１記載の制動制御装置。
【請求項３】
　前記制御手段は、操舵輪の操舵角度情報または各車輪の回転情報を併せて取込み車両の
旋回状態を識別する手段を備え、入力情報（α）が前記第二の閾値を越え前記第三の閾値
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に至るまでは（α2＜α＜α3 ）前記識別する手段により車両が旋回中であることが識別
されているときには、後軸の旋回外輪となる車輪の制動圧力を旋回内輪となる車輪の制動
圧力より大きくなるように制御する手段を含む請求項１記載の制動制御装置。
【請求項４】
　前記制御手段は、入力情報（α）が前記第三の閾値に越えたとき（α＞α3 ）には、前
軸両輪を制動状態に制御する手段を含む請求項１記載の制動制御装置。
【請求項５】
　前記制御手段は、操舵輪の操舵角度情報または各車輪の回転情報を入力情報として車両
の旋回状態を識別する手段を備え、入力情報（α）が前記第三の閾値に越え（α＞α3 ）
、かつ前記識別する手段により車両が旋回中であることが識別されているときには、前軸
両輪のうち旋回外輪となる車輪の制動圧力を旋回内輪となる車輪の制動圧力より大きくな
るように制御する手段を含む請求項４記載の制動制御装置。
【発明の詳細な説明】
【０００１】
【発明が属する技術分野】
本発明は、車両の姿勢制御または横転防止制御に関する。本発明は、車速の超過または操
舵をきっかけにして車両に過大な横方向加速度が発生し、車両が横転する現象を未然に防
止するための姿勢制御に関する。本発明は、横方向加速度を入力情報として自動制動制御
を実行するための論理に関する。
【０００２】
【従来の技術】
車両に横方向加速度センサを設け、あるいは車両の左右輪の回転速度差を検出し、これら
の検出結果から車両姿勢が横転傾向にあることが判定されたときには、車両姿勢が復元可
能なうちに、運転操作にかかわらず自動的に制動制御を実行する装置がさまざまな形で知
られている。本発明に係る主なものをあげると次のような公知技術がある。
【０００３】
特開平10-81215号公報（出願人:ダイムラーベンツ）には、左右輪の荷重センサの出力を
取込み、左右の荷重差が大きくなり車両が横転傾向にあることを識別し、これが設定した
閾値を越えると、旋回時に外側にある車輪を自動的に制動する制動制御装置が開示されて
いる。
【０００４】
特開平11-254992号公報（出願人:三菱自動車工業）には、左右車輪の回転速度差および横
方向加速度センサの出力を利用して、車両が横転する可能性を検出し、所定閾値を越える
と自動的に制動制御を実行する装置が開示されている。この公報には、その制動制御の形
態として、複数の車輪の制動力に差をつけること、あるいはエンジン出力を低下させるこ
とが記載されている。
【０００５】
また特開平9-226557号公報（出願人:トヨタ自動車）には、車速センサおよび横方向加速
度センサの出力情報を入力として、車両にスピンまたはドリフトなどの傾向が検出された
ときに、自動的に制動制御を実行する装置が開示されている。そしてこの公報には、車輪
に対する制動圧力を制御するとともに、同時にエンジン出力を低下させるように制御する
ことが記載されている。
【０００６】
本願出願人は、トラクタがトレーラを牽引する連結車両について、トラクタに装備する横
方向加速度センサの検出出力を利用して、運転操作がなくとも車両に自動的に制動制御を
行う装置について特許出願した（特開２００１－５８５６３号公報、および特願２００１
－２３１８６３号（本願出願時において未公開）、この未公開の特許出願を以下「先願」
という）。とくにこの先願には、複数の閾値を設定する、あるいは制動制御のための閾値
を変更する技術が説明されている。
【０００７】
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【発明が解決しようとする課題】
本発明は上記先願に開示した技術の延長線上にある。そしてこの先願発明の技術を必ずし
も他車両を牽引しないトラック、またはＳＵＶ (Sports Utility Vehcle) その他車両に
実施するために研究したものである。
【０００８】
本願発明者は、上記各公報に記載があるように、横方向加速度、車速およびその継続時間
を含む入力情報から判定される車両姿勢が、横転傾向にあることが識別されたときに、そ
の横転傾向にある姿勢を安定な姿勢に引き戻すために、その姿勢に対応して一部の車輪に
自動的に制動を行う制御についてさまざまに試験を行った。その結果から、たしかに横転
傾向にある姿勢に対応して、旋回外輪あるいは前輪など、一部の車輪に制動制御を実行す
ることは合理的であり、かつ横転傾向にある姿勢をたて直すために原則的に有効であるこ
とがわかった。しかし、そのときの路面状況や積み荷の状態など、つねに一様な条件であ
るとは限らない条件により、一部の車輪、とくに前輪にのみ、あるいは前輪の片側のみに
制動制御を実行すると、それをきっかけにしてその不安定な傾向がさらに増大する場合が
あることがわかった。たとえば、車両に自動的な制動制御を実行するタイミングで、その
車両が滑りやすい路面に進入した場合などに、前輪のみの制動では車両姿勢に予測できな
い変化が発生することがある。本願発明者は、この対策として横方向加速度の動作閾値お
よびその検出感度をさまざまに変更して対応することを試みたが、閾値や感度の変更だけ
では必ずしも満足な結果が得られなかった。
【０００９】
本発明はこのような背景に行われたものであって、車両が横転傾向にあるときに、横転に
至るまでに余裕のある段階で、その横転傾向にある姿勢に対応する一部の車輪に制動制御
を実行するに先だって、車両を安定に減速させる制御を実行することを目的とする。本発
明は、安全効果の高い制動制御装置を提供することを目的とする。本発明は、路面の状態
や積み荷の状態など、あらかじめ予測設定することができない条件にかかわらず、安全な
制動制御を実行する制動制御装置を提供することを目的とする。
【００１０】
【課題を解決するための手段】
本発明は、制動制御の閾値を一つではなく複数設定して、車両姿勢が横転傾向にあること
が識別されたとき、横転に対して余裕のある段階で、もっとも安定な減速制御が実行され
るように後軸両輪の制動を実行する。そして、さらに車両姿勢が横転傾向になるときに、
その姿勢に対応する一部の車輪に対して選択的に制動制御を実行することを特徴とする。
そしてこの制動制御の初期段階では、はじめにエンジン・ブレーキを自動的に有効にして
、つぎの段階で後輪の制動系への制動圧力の制御を行うように段階的に実行することがで
きる。このような制御により、安全効果が高くかつ有効な制動制御を実行することができ
る。
【００１１】
　すなわち本発明は、車速、横方向加速度および継続時間を含む組み合わせからなる入力
情報（α）が前記組み合わせについて設定された閾値（α3 、三番目に厳しい閾値となる
から以下「第三の閾値」という ）を越えたときに（α＞α3）制動の運転操作がなくとも
前記横方向加速度を小さくするに適する全部の車輪の制動圧力を自動的に制動状態にする
制御手段（１１および１２）を備えた制動制御装置において、前記第三の閾値（α3 ）に
達する前の段階の余裕のある緩やかな第二の閾値（α2 ）を設定し、前記制御手段は、入
力情報（α）が前記第二の閾値を越えたときには前記第三の閾値に至るまでは横転傾向に
ある姿勢に対応する前記車輪の制動を実行するに先立って後軸両輪を自動的に制動状態に
制御する手段を含むことを特徴とする。この後軸両輪に対する制動は緩やかな制動とする
ことが望ましい。この構成により、車両姿勢に横転傾向が識別されたとき、横方向角速度
を小さくするに適する車輪に制動制御を実行してその姿勢をたて直すに先だって、まだ特
別な制動制御を行うには時間的な余裕のある状態で、後軸両輪を制動状態に制御して、車
両速度をもっとも安定な方法で減速させることになる。後軸両輪にたいする適度な制動は
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、あらゆる車両姿勢に対してもっとも安全かつ安定な制動制御である。
【００１２】
上記括弧内の数字は後から説明する実施例装置の図面参照数字である。
【００１３】
車速、横方向加速度および継続時間を含む組み合わせからなる入力情報（α）、または前
記組み合わせについて設定された閾値を説明すると、これは車両姿勢が横転傾向にあるか
を識別するための入力情報であって、たとえば車速についてある閾値（例: ２５km/h) を
固定しておき、車速がその閾値を上回るときに、横方向加速度（α）が一つの設定された
閾値をこえる状態が所定時間（例: ５０ミリ秒）を越えて継続した場合を想定すると理解
しやすい。この所定時間（例: ５０ミリ秒）も時間についての閾値である。このように車
速および継続時間について閾値を固定したときに、横方向加速度について設定閾値を小さ
くすれば、横転にいたるまでに余裕がある「緩やかな閾値」になり、横方向加速度につい
て設定閾値を大きくすれば、横転にいたるまでに余裕がない「厳しい閾値」になる。しか
し、横方向加速度だけでなく車速または継続時間についても、緩やかな条件または厳しい
条件を設定するように識別のための閾値を変更することが可能である。さらに車速、横方
向加速度および継続時間以外にも、ほかの要素、たとえばヨーレイトセンサの出力、進行
方向加速度、その他の情報を組み合わせて車両姿勢の識別に利用することも可能である。
この場合にはヨーレイトセンサの出力や進行方向加速度などについても閾値を設定するこ
とができる。本発明ではこれを「複数の閾値の組み合わせについて設定された閾値」と表
現した。
【００１４】
本発明は、前記第二の閾値（α2 ）よりさらに余裕のある緩やかな第一の閾値（α1 ）を
設定し、前記制御手段は、入力情報（α）が前記第一の閾値を越え前記第二の閾値に至る
まで（α1＜α＜α2 ）は、エンジンに供給する燃料流量をアクセル・ペダルの操作入力
より小さく制限する手段を含む構成とすることができる。この構成により上記のように後
軸両輪を制動状態とするよりさらに前の段階で、エンジン・ブレーキを作用させて車両を
安定に減速させることができる。
【００１５】
前記制御手段は、操舵輪の操舵角度情報または各車輪の回転情報を併せて取込み車両の旋
回状態を識別する手段を備え、入力情報（α）が前記第二の閾値を越え前記第三の閾値に
至るまでは（α2 ＜α＜α3 ）前記識別する手段により車両が旋回中であることが識別さ
れているときには、後軸の旋回外輪となる車輪の制動圧力を旋回内輪となる車輪の制動圧
力より大きくなるように制御する手段を含む構成とすることができる。
【００１６】
前記制御手段は、入力情報（α）が前記第三の閾値に越えたとき（α＞α3 ）には、前軸
両輪を制動状態に制御する手段を含む構成とすることができるし、さらに、前記制御手段
は、操舵輪の操舵角度情報または各車輪の回転情報を入力情報として車両の旋回状態を識
別する手段を備え、入力情報（α）が前記第三の閾値に越え（α＞α3 ）、かつ前記識別
する手段により車両が旋回中であることが識別されているときには、前軸両輪のうち旋回
外輪となる車輪の制動圧力を旋回内輪となる車輪の制動圧力より大きくなるように制御す
る手段を含む構成とすることができる。
【００１７】
このような本発明の構成は、上記従来公知の技術を含む独特な姿勢制御を実行する前段階
にもう一つまたは二つの閾値を設定し、この前段階で車両を適正にかつ安定に減速させよ
うとするものである。この前段階の制動制御により車両姿勢の横転傾向がなくなるなら、
エンジン・ブレーキ、あるいはもっとも安定な制動制御である後軸両輪の制動により、横
転傾向にあった姿勢は回復したことになる。その場合にはさらなる制動制御は不要になる
。さらに横転傾向の状態が識別されるときには、それぞれの姿勢に対応して一部の車輪に
制動制御を実行するなど、各種の独特な姿勢制御を実行することができる。このように本
発明により、もっとも安定にかつ安全な手順で自動的な制動制御が実行されることになる
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。
【００１８】
【発明の実施の形態】
図面を参照して実施例について説明する。図１は本発明実施例装置のハードウエア・ブロ
ック構成図である。この例は本発明を前軸が１軸、後軸が２軸ある大型貨物自動車に実施
したものである。後軸は後前軸および後後軸としてこの２軸を区別する。図１の上方が車
両前方になるように、そして全体がほぼ平面図になるように各要素の概略の配置を模式的
に示す。図１の実線は空気圧の接続を示し、破線は電気信号の接続を示す。
【００１９】
この装置は、車両の重心付近に配置された横方向加速度センサ１、前軸左右輪の車輪回転
センサ２、３、および後前軸の車輪回転センサ４、５の出力を入力情報とする。制御手段
として制御回路１１および制御回路１２を備える。この二つの制御回路はいずれもプログ
ラム制御回路であり、本発明の制御論理はこの制御回路のプログラム・ソフトウエアとし
て実装される。制御回路１１はこの実施例装置では、本発明を実施するためにとくに増設
された装置である。この制御回路１１は、この車両に標準設計として装備されているブレ
ーキ制御用の制御回路１２と連結して動作するように構成される。この二つの制御回路１
１および１２は、本発明の装置が標準仕様となったときには、一つのユニットにまとめて
実装されるように設計することができる。
【００２０】
ブレーキ制御回路１２の制御出力は、後軸左右輪の制動圧力を制御する電磁弁６および前
軸左右輪の制動圧力を制御する電磁弁７、８および１４を制御する。電磁弁１４への空気
圧は空気圧タンク９から供給される。電磁弁６への空気圧は空気圧タンク１０から供給さ
れる。前軸のブレーキ圧力について、電磁弁１４はプロポーショナル制御を行うものであ
り、電磁弁７および８はそれぞれ個別に前左輪および前右輪を制御するものである。この
構成はＡＢＳ (Anti-lock Break System) の構成を利用したものである。この技術はよく
知られている技術であるから、ここでは詳しい説明を省略する。また、ブレーキ制御用の
制御回路１２は、エンジン制御回路１３に接続されている。
【００２１】
このように構成された装置の動作を説明すると、図２はこの制御動作の要部を説明するフ
ローチャートである。車両走行中につねに横方向加速度センサ１の出力αおよび車速ｖが
動作周期（１０ミリ秒) 毎に検出されている。車速ｖは前二輪の各回転速度の平均値とし
て観測される。車速ｖがあらかじめ設定された閾値ｖ0 （この実施例では２５km/h) を越
え、横方向加速度センサの出力αが第一の閾値α1を越える（α＞α1 ）状態が、上記動
作周期の所定回数（この実施例では５回以上）にわたり連続すると、制御出力はエンジン
制御回路１３に送出されて、エンジンに供給される燃料流量をそのときのアクセル・ペダ
ルの操作入力量より小さくなるように制限する。
【００２２】
さらに検出される横方向加速度αが大きくなり、前記第一の閾値α1より大きい第二の閾
値α2 を越えた（α＞α2 ）状態が所定回数（同上）連続すると、後軸の両車輪にブレー
キ圧力を供給して制動制御を実行する。さらに検出される横方向加速度αが大きくなり、
前記第二の閾値α2よりさらに大きい閾値α3を越える（α＞α3 ）状態が所定回数（この
実施例では５回以上）にわたり連続すると、後軸だけでなく前軸の両車輪についてもブレ
ーキ圧力を供給して制動状態とする。
【００２３】
このとき操舵またはその他の原因により前軸の両輪（または後軸の両輪）について回転速
度差があるときには、旋回外輪となる車輪のブレーキ圧力を旋回内輪となる車輪のブレー
キ圧力より大きくなるように制御する構成とすることにより、よい結果を得た。とくに、
このような制動制御のうち、後軸の旋回外輪に限定的に制動圧力を供給する方式は、車速
を大きく減じることなく、横転傾向の姿勢を引き戻すために即効性があり有効である。
【００２４】
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【発明の効果】
本発明の装置では、車両が横転傾向にあるときに横転に至るまでに余裕のある段階で、そ
の横転傾向にある姿勢に対応する一部の車輪に制動制御を実行するに先だって、車両を安
定に減速させる制御を実行することができる。本発明は、一部の車輪に制動制御を実行す
る場合にも安全効果の高い装置となる。本発明の装置は、路面の状態や積み荷の状態など
、あらかじめ予測設定することができない条件にかかわらず、安全な制動制御を実行する
制動制御装置となる。
【図面の簡単な説明】
【図１】本発明実施例装置のブロック構成図。
【図２】本発明実施例装置の要部制御フローチャート。
【符号の説明】
１　横方向加速度センサ
２、３、４、５　車輪回転センサ
６　電磁弁（後２軸用）
７　電磁弁（前左輪用）
８　電磁弁（前右輪用）
９　空気圧タンク（前輪用）
１０　空気圧タンク（後輪用）
１１　制御回路
１２　ブレーキ制御回路
１３　エンジン制御回路
１４　電磁弁（前輪プロポーショナル制御用）

【図１】 【図２】
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