
JP 6843147 B2 2021.3.17

10

20

(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　トラクターと用具とを有する農業用システムの稼働方法であって、
　トラクター（１）の駆動装置（１１．３）と、前記トラクター（１）に動作可能に取り
付けられた用具（２）の第１機能的要素（１２．３）との間に動力伝達系統を設けるステ
ップであって、前記動力伝達系統は、トラクター動力伝達系統（１４）と用具動力伝達系
統（１７）とを含んでおり、前記トラクター動力伝達系統（１４）および前記用具動力伝
達系統（１７）は、トラクターパワーテイクオフ（１３）の駆動出力軸（１５）と前記用
具動力伝達系統（１７）の駆動入力軸（１６）とを連結するパワーテイクオフ連結部（１
３）を介して互いに連結されている、ステップと、
　第１稼働モードにおいて、前記動力伝達系統を介して前記用具（２）の前記第１機能的
要素（１２．３）に駆動力を供給することにより、前記第１機能的要素（１２．３）内に
回転可能に収納されている作業工具（１８）を前記駆動力に応じて第１方向に回転させる
ステップと、
　前記トラクター（１）および前記用具（２）の両方に関する１つ以上の制御機能を提供
するように構成されたトラクター／用具制御システム内に備えられたセンサ（１９）で、
前記第１機能的要素（１２．３）に関する稼働上の問題を検知するステップと、
　前記第１機能的要素（１２．３）に関する稼働上の問題の検知に応じて、前記トラクタ
ー／用具制御システム内に備えられたトラクターコントローラ（４）で反転制御信号を供
給するステップと、
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　第２稼働モードにおいて、前記トラクターコントローラ（４）での前記反転制御信号の
供給に応じて前記トラクターパワーテイクオフ（１３）の前記駆動出力軸（１５）の回転
方向を反転させることにより、前記第１機能的要素（１２．３）における前記作業工具（
１８）を前記第１方向とは逆の第２方向に回転させるステップと、を含み、
　前記反転制御信号を供給するステップは、
　　前記検知された稼働上の問題の特性を特定するステップと、
　　前記稼働上の問題の前記特性に応じた前記反転制御信号を生成するステップと、を含
む、方法。
【請求項２】
　前記第１稼働モードにおいて、前記動力伝達系統を介して前記用具（２）の第２機能的
要素に駆動力を供給するステップと、
　前記第１機能的要素（１２．３）に関する稼働上の問題の検知に応じて、前記トラクタ
ー／用具制御システム内に備えられた用具コントローラ（５）で、前記第２機能的要素へ
の駆動力から、前記第２機能的要素を切り離すための切り離し制御信号を前記第２機能的
要素に供給するステップと、
　前記切り離し制御信号の供給に応じて、前記第２稼働モードにおいて、前記第２機能的
要素への駆動力の供給を止めるステップと、をさらに含む請求項１に記載の方法。
【請求項３】
　前記止めるステップは、前記第２機能的要素を、前記トラクターパワーテイクオフ（１
３）の前記駆動出力軸（１５）の前記第２方向の逆回転から切り離すためのクラッチ動作
をさらに含む、請求項２に記載の方法。
【請求項４】
　前記第１機能的要素（１２．３）に関する稼働上の問題の検知に応じて、前記用具コン
トローラ（５）で付加制御信号を供給するステップと、
　前記付加制御信号の供給に応じて、前記第１稼働モードにおいて前記第１機能的要素（
１２．３）に適用されている動作パラメータを変更するステップと、
　前記変更された動作パラメータを前記第１機能的要素（１２．３）の動作に適用するス
テップと、をさらに含む、請求項１～３の何れか１項に記載の方法。
【請求項５】
　前記トラクター／用具制御システム内に備えられて前記トラクターコントローラ（４）
と用具コントローラ（５）とを含む共用システムコントローラ（３）で前記反転制御信号
を供給するステップであって、前記共用システムコントローラ（３）は、前記用具（２）
における１つ以上の電子制御ユニット（１０．１～１０．３）と前記トラクター（１）に
おける１つ以上の電子制御ユニット（９．１～９．３）との両方にデータ母線を介して接
続されている、ステップと、
　前記共用システムコントローラで切り離し制御信号を供給するステップと、
のうち少なくとも１つをさらに含む、請求項１～４の何れか１項に記載の方法。
【請求項６】
　前記第１稼働モードにおいて、前記トラクターパワーテイクオフ（１３）の前記駆動出
力軸（１５）を第１モード回転速度で回転させるステップと、
　前記第２稼働モードにおいて、前記駆動出力軸（１５）を、前記第１モード回転速度と
は異なる第２モード回転速度で回転させるステップと、をさらに含む、請求項１～５の何
れか１項に記載の方法。
【請求項７】
　前記第１稼働モードにおいて、前記用具動力伝達系統（１７）の前記駆動入力軸（１６
）を第１回転速度で回転させるステップと、
　前記第２稼働モードにおいて、前記駆動入力軸（１６）を、前記第１回転速度とは異な
る第２回転速度で回転させるステップと、をさらに含む、請求項１～６の何れか１項に記
載の方法。
【請求項８】
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　前記第１稼働モードにおいて、前記作業工具（１８）を第１工具回転速度で回転させる
ステップと、
　前記第２稼働モードにおいて、前記作業工具（１８）を、前記第１回転速度とは異なる
第２工具回転速度で、逆方向に回転させるステップと、
をさらに含む、請求項１～７の何れか１項に記載の方法。
【請求項９】
　前記稼働上の問題を検知するステップは、
　前記第１機能的要素に関する機能のうち、前記作業工具の移動と、前記作業工具の移動
速度と、前記作業工具の回転と、前記作業工具の回転速度と、前記作業工具に作用する圧
力の強さとからなる群から選ばれる少なくとも１つを、前記センサ（１９）で監視するス
テップをさらに含む、請求項１～８の何れか１項に記載の方法。
【請求項１０】
　前記反転制御信号を供給するステップは、
　前記トラクター／用具制御システムと接続されたユーザ入力装置（７）を介して受信さ
れたユーザ入力に応じて、前記トラクターコントローラで前記反転制御信号を供給するス
テップをさらに含む、請求項１～９の何れか１項に記載の方法。
【請求項１１】
　前記トラクターコントローラ（３）で再反転制御信号を供給するステップと、
　第３稼働モードにおいて、前記トラクターコントローラ（３）での前記再反転制御信号
の供給に応じて前記トラクターパワーテイクオフ（１３）の前記駆動出力軸（１５）の回
転方向を再反転させることにより、前記第１機能的要素（１２．３）における前記作業工
具（１８）を前記第１方向に回転させるステップと、をさらに含む、請求項１～１０の何
れか１項に記載の方法。
【請求項１２】
　前記第１機能的要素（１２．３）に関する稼働上の問題の解消を前記センサ（１９）で
検知するステップをさらに含む、請求項１０に記載の方法。
【請求項１３】
　トラクター（１）と、
　前記トラクター（１）に取り付けられる用具（２）と、
　トラクター（１）の駆動装置（１１．３）と前記トラクター（１）に動作可能に取り付
けられた用具（２）の第１機能的要素（１２．３）との間にある動力伝達系統であって、
トラクター動力伝達系統（１４）と用具動力伝達系統（１７）とを含んでおり、前記トラ
クター動力伝達系統（１４）および前記用具動力伝達系統（１７）が、駆動出力軸（１５
）と前記用具動力伝達系統（１７）の駆動入力軸（１６）とを連結するパワーテイクオフ
連結部（１３）を介して互いに連結されている、該動力伝達系統と、
　トラクター／用具制御システム（３）と、を含む農業用システムであって、
　前記トラクター／用具制御システム（３）は、
　第１稼働モードにおいて、前記動力伝達系統を介して前記用具（２）の前記第１機能的
要素（１２．３）に駆動力を供給することにより、前記第１機能的要素（１２．３）内に
回転可能に収納されている作業工具（１８）を前記駆動力に応じて第１方向に回転させ、
　前記トラクター（１）および前記用具（２）の両方に関する１つ以上の制御機能を提供
するように構成されたトラクター／用具制御システム（３）内に備えられたセンサ（１９
）で、前記第１機能的要素（１２．３）に関する稼働上の問題を検知し、
　前記第１機能的要素（１２．３）に関する稼働上の問題の検知に応じて、前記トラクタ
ー／用具制御システム（３）内に備えられたトラクターコントローラ（４）で反転制御信
号を供給し、
　第２稼働モードにおいて、前記トラクターコントローラ（４）での前記反転制御信号の
供給に応じて前記トラクターパワーテイクオフ（１３）の前記駆動出力軸（１５）の回転
方向を反転させることにより、前記第１機能的要素（１２．３）における前記作業工具（
１８）を前記第１方向とは逆の第２方向に回転させるよう構成されている、農業用システ
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ム。
【発明の詳細な説明】
【発明の詳細な説明】
【０００１】
　〔技術分野〕
　本発明は、トラクターと該トラクターに取り付けられる用具とを有する農業用システム
の稼働方法、および農業用システムに関する。
【０００２】
　〔背景技術〕
　農業用システムは、トラクターと、該トラクターに取り付けられるか連結される用具と
を備える場合がある。そして、該農業用システムの動力伝達系統は、駆動ユニット若しく
は駆動機構（駆動エンジンとも言える）を備えたトラクター動力伝達系統を含む場合があ
り、当該駆動ユニット若しくは駆動機構は、用具動力伝達系統が連結されるパワーテイク
オフと連結することにより、前記駆動ユニットと前記用具における１つ以上の機能的要素
との間で動力伝達系統が確立される。該動力伝達系統により、農業用システムの稼働時、
駆動力が前記用具における１つ以上の機能的要素に伝達される。そして、該駆動力を受け
ると、前記機能的要素に備えられた１つ以上の作業工具が駆動される。例えば、稼働時、
１つ以上の作業工具が軸周りに回転することができる。
【０００３】
　農業用機械においては、該農業用機械の１つ以上の機能的要素を電子制御することがま
すます増えている。そこで、農業用機械若しくは農業用システムを構成し得る様々な装置
の間でデータ信号を伝送するためのネットワーク基盤を実現する共通規格、すなわちＩＳ
Ｏ１１７８３が提案された。このネットワーク基盤は、制御信号またはデータ信号の伝送
のほか、該ネットワーク基盤と接続された様々な装置への電力供給（例えば、トラクター
電源から、該トラクターと連結した用具の機能的要素若しくは作業要素への電力供給）の
ために利用する場合がある。制御信号またはデータ信号は、ネットワーク構造における信
号線若しくはデータ線（通信回線とも言える）を介して伝送される。一方、電源は、ネッ
トワーク基盤に備えられた１つ以上の電源線、例えば、データ若しくは信号を伝送するデ
ータ線とは別に設けられた電源線を介して用いられる場合がある。
【０００４】
　このネットワーク基盤には、農業用システムにおける異なるコンポーネントが接続され
る共用データ母線または共用制御母線が備えられている。データ母線（信号母線とも言え
る）により、データを当該母線と接続されたコンポーネント同士の間でやり取りすること
ができる。コンポーネントは、ユーザ端末であってもよく、農業用機械または農業用シス
テムにおける機能的要素若しくは作業要素（例えばトラクターと連結された用具）にそれ
ぞれ割り当てられた複数の電子制御ユニット（ＥＣＵ）であってもよい。電子制御ユニッ
トは、機能的要素または作業要素を稼働させるために、当該電子制御ユニットに割り当て
られた機能的要素に制御信号を供給する。このような機能的要素は、トラクターにおける
要素、または、用具における機能的要素を示すものであってもよい。結論として、上記ネ
ットワーク基盤は、トラクター内でのデータ通信、または、トラクターと該トラクターに
連結した用具との間でのデータ通信を提供しうる。
【０００５】
　〔発明の概要〕
　本発明の目的は、農業用システム、ならびに、トラクターと該トラクターに取り付けら
れる用具とを有する農業用システムの稼働方法であって、様々な稼働上の必要性に対する
調整能力を向上させた稼働方法を提供することにある。
【０００６】
　一態様によれば、請求項１に記載の、トラクターと該トラクターに取り付けられる用具
とを有する農業用システムの稼働方法を提供する。また、請求項１４に記載の農業用シス
テムを提供する。なお、選択的な実施形態は各従属請求項に開示されている。
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【０００７】
　一態様によれば、トラクターと用具とを有する農業用システムの稼働方法を提供する。
該方法は、トラクターの駆動装置と、前記トラクターに動作可能に取り付けられた用具の
第１機能的要素との間に、動力伝達系統を設けるステップを含む。前記動力伝達系統は、
トラクター動力伝達系統と用具動力伝達系統とを含む。前記トラクター動力伝達系統と前
記用具動力伝達系統は、当該トラクター動力伝達系統内に備えられたトラクターパワーテ
イクオフの駆動出力軸と、当該用具動力伝達系統の駆動入力軸とを連結するパワーテイク
オフ連結部を介して互いに連結されている。第１稼働モードにおいて、前記動力伝達系統
を介して前記用具の前記第１機能的要素に駆動力を供給する。これにより、前記第１機能
的用具内に回転可能に収納されている作業工具を、前記駆動力に応じて第１方向に回転さ
せる。前記トラクターおよび前記用具の両方に関する１つ以上の制御機能を提供するよう
に構成されたトラクター／用具制御システム内に備えられたセンサで、前記用具の前記第
１機能的要素に関する稼働上の問題を検知する。前記第１機能的要素に関する稼働上の問
題の検知に応じて、前記トラクター／用具制御システム内に備えられたトラクターコント
ローラで反転制御信号を供給する。第２稼働モードにおいて、前記トラクターコントロー
ラでの前記反転制御信号の供給に応じて前記トラクターパワーテイクオフの前記駆動出力
軸の回転方向を反転させることにより、前記第１機能的要素における前記作業工具を、前
記第１方向とは逆の第２方向に回転させる。
【０００８】
　別の態様によれば、農業用システムを提供する。該農業用システムは、トラクターと、
前記トラクターに取り付けられる用具と、トラクターの駆動装置と該トラクターに動作可
能に取り付けられた用具の第１機能的要素との間にある動力伝達系統と、トラクター／用
具制御システムと、を含む。前記動力伝達系統は、トラクター動力伝達系統と用具動力伝
達系統とを含む。前記トラクター動力伝達系統と前記用具動力伝達系統は、当該トラクタ
ー動力伝達系統内に備えられたトラクターパワーテイクオフの駆動出力軸と、当該用具動
力伝達系統の駆動入力軸とを連結するパワーテイクオフ連結部を介して互いに連結されて
いる。前記トラクター／用具制御システムは、第１稼働モードにおいて、前記動力伝達系
統を介して前記用具の前記第１機能的要素に駆動力を供給することにより、前記第１機能
的用具内に回転可能に収納されている作業工具を前記駆動力に応じて第１方向に回転させ
、前記トラクターおよび前記用具の両方に関する１つ以上の制御機能を提供するように構
成されたトラクター／用具制御システム内に備えられたセンサで、前記第１機能的要素に
関する稼働上の問題を検知し、前記第１機能的要素に関する稼働上の問題の検知に応じて
、前記トラクター／用具制御システム内に備えられたトラクターコントローラで反転制御
信号を供給し、第２稼働モードにおいて、前記トラクターコントローラでの前記反転制御
信号の供給に応じて前記トラクターパワーテイクオフの前記駆動出力軸の回転方向を反転
させることにより、前記第１機能的要素における前記作業工具を、前記第１方向とは逆の
第２方向に回転させるよう構成されている。
【０００９】
　前記センサは、前記機能的要素の稼働を連続的または非連続的に監視してもよい。監視
期間の開始および／または停止は、トラクターの利用者によってトリガされてもよい。例
えば、監視を開始または停止させるユーザ入力は、トラクター／用具制御システムで受信
されてもよい。また、代替の形態として、監視がユーザ入力に応じて開始された後、規定
のまたは所定の時間が経過すると、監視期間は、更なるユーザ入力の受信なく自動的に停
止してもよい。
【００１０】
　前記トラクターは、前記トラクターコントローラを含んだトラクター制御ネットワーク
を備えてもよい。前記用具は、前記用具コントローラを含んだ用具制御ネットワークを備
えてもよい。当該制御ネットワーク同士は、データ母線を介して互いに接続されてもよい
。トラクターへの用具の取り付けは、プラグ（雄末端部）とジャック（雌末端部）とから
なるコネクターの接続を含んでもよい。１本以上の電源線および１本以上の信号線（デー
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タ通信線とも言える）が前記データ母線を備えていてもよい。
【００１１】
　データ母線若しくは制御母線と、該母線に接続したコンポーネントとにより、農業用シ
ステムにおける電子トラクター／用具制御システムは、コンポーネント同士間でのデータ
伝送のためのネットワーク基盤を備えていてもよい。データ母線と連結した電子制御ユニ
ットを、農業用機械における１つ以上の機能的要素に割り当ててもよい。上記の機能的な
割り当てにより、電子制御ユニットは、制御信号を機能的要素（作業ユニット）に供給し
て当該機能的要素を操作するように構成されている。また、電子制御ユニットは、前記機
能的要素の動作状態を特徴付ける動作信号を、当該機能的要素から受信するように構成さ
れてもよい。前記トラクターコントローラは、前記トラクターにおける機能的要素または
コンポーネントに対して順に割り当てられた複数の電子制御ユニットと接続されてもよい
。
【００１２】
　前記トラクター／用具制御システム内に、データ処理のために、記憶素子と接続された
プロセッサを備えてもよい。前記プロセッサは、ユーザ端末の内部に備えられてもよく、
または、該ユーザ端末の外部に備えられて該ユーザ端末の入力装置に機能的に接続してい
てもよい。前記ユーザ端末は、前記農業用システムにおける電子制御システムの仮想端末
として述べられる場合もある。また、前記ユーザ端末は、前記農業用システムにおける機
能的コンポーネント、例えば前記用具の機能的コンポーネントまたは作業コンポーネント
に関する通常の制御機能若しくは標準的な制御機能に対するユーザアクセスを提供するよ
うに構成されてもよい。
【００１３】
　前記端末のディスプレイには、入力装置、例えばタッチ感知装置および／またはマウス
装置が備えられていてもよい。前記ユーザ端末および／または追加のユーザ端末を介して
ユーザ設定の入力を受け付けてもよい。
【００１４】
　前記農業用システムの制御ネットワークにおける一部または全てのコンポーネント同士
間でのデータ通信若しくは信号通信は、少なくとも部分的に無線通信方式で行われてもよ
い。また、無線データ通信は有線通信と組み合わせてもよい。
【００１５】
　前記トラクターパワーテイクオフ（ＰＴＯ）は、前記トラクターの後方側および前方側
にそれぞれ設けられた後方ＰＴＯおよび前方ＰＴＯのうち、少なくとも１つを含んでもよ
い。
【００１６】
　前記方法は、前記第１稼働モードにおいて、前記動力伝達系統を介して前記用具の第２
機能的要素に駆動力を供給するステップと、前記第１機能的要素に関する稼働上の問題の
検知に応じて、前記トラクター／用具制御システム内に備えられた用具コントローラで切
り離し制御信号を供給するステップと、前記第２稼働モードにおいて、前記第２機能的要
素への駆動力の供給を止めるステップと、をさらに含んでもよい。前記第２機能的要素は
、該第２機能的要素内に回転可能に収納されている作業工具を備えてもよい。前記作業工
具は、前記第２機能的要素が受けた駆動力に応じて稼働時に回転してもよい。また、代替
の形態として、前記作業工具は、前記用具の前記第２機能的要素が受けた駆動力によって
駆動される別種類の動作を行ってもよい。一例として、前記作業工具は、加えられた駆動
力に応じて一直線に前進してもよい。
【００１７】
　前記止めるステップは、前記トラクターパワーテイクオフの前記駆動出力軸の、前記第
２方向の逆回転から、前記第２機能的要素を切り離すためのクラッチ動作を、さらに含ん
でもよい。前記第１機能的要素に関する稼働上の問題の検知に応じて制御されるクラッチ
システムが備えられていてもよい。該クラッチシステムを用いて、複数の機能的要素を切
り離しまたは再連結してもよい。
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【００１８】
　前記方法は、前記第１機能的要素に関する稼働上の問題の検知に応じて、前記用具コン
トローラで付加制御信号を供給するステップと、前記付加制御信号の供給に応じて、前記
第１稼働モードにおいて前記第１機能的要素に適用されている動作パラメータを変更する
ステップと、前記変更された動作パラメータを前記第１機能的要素の動作に適用するステ
ップと、をさらに含んでもよい。前記付加制御信号は、稼働上の問題の解決をサポートす
るように構成されており、前記反転制御信号に付け加えて供給される。一例として、用具
における供給通路の阻害をセンサで検知してもよい。このような供給通路は、例えば梱包
形成装置内に備えられていてもよい。収穫された作物は、供給通路に沿って用具のチャン
バー、例えば梱包装置の梱包形成チャンバーに供してもよい。前記梱包装置または梱包形
成装置は、１つ以上の梱包形成チャンバーを備えていてもよい。供給通路内の阻害が検知
されると、供給通路を介して作物を運搬する作業工具を、逆方向に回転させて反転させる
必要があるかもしれない。さらに、検知された稼働上の問題を解消するために、供給通路
に関する何らかの付加動作パラメータを、付加制御信号に応じて変更してもよい。一例と
して、前記付加制御信号は、阻害を解消するために供給通路を拡大させるものであっても
よい。一実施形態において、付加制御信号に応じて供給通路のドロップフロアコンポーネ
ントを降下させることにより、供給通路のサイズを拡大してもよい。ドロップフロアコン
ポーネントは、阻害が解消された後、元の位置に戻してもよい。なお、他の農業用機械で
は、前記付加制御信号を用い、異なるコンポーネントを適宜制御するようにしてもよい。
【００１９】
　前記方法は、前記トラクター／用具制御システム内に備えられて前記トラクターコント
ローラと前記用具コントローラとを含む共用システムコントローラで前記反転制御信号を
供給するステップであって、当該共用システムコントローラは、前記用具における１つ以
上の電子制御ユニットと前記トラクターにおける１つ以上の電子制御ユニットとの両方に
データ母線を介して接続されている、ステップと、前記共用システムコントローラで前記
切り離し制御信号を供給するステップとのうち、少なくとも１つのステップをさらに含ん
でもよい。前記共用システムコントローラは、農業用機械の制御ネットワーク構成内の統
合型コントローラであってもよい。
【００２０】
　前記方法は、前記第１稼働モードにおいて、前記トラクターパワーテイクオフの前記駆
動出力軸を第１モード回転速度で回転させるステップと、第２稼働モードにおいて、前記
駆動出力軸を、前記第１モード回転速度とは異なる第２モード回転速度で回転させるステ
ップと、をさらに含んでもよい。前記第２モード回転速度は前記第１モード回転速度より
も遅くてもよい。また、代替の形態として、前記第２モード回転速度は前記第１モード回
転速度よりも速くてもよい。任意の形態として、前記第１モード回転速度と前記第２モー
ド回転速度とを異ならせなくてもよい。
【００２１】
　前記方法は、前記第１稼働モードにおいて、前記用具動力伝達系統の前記駆動入力軸を
第１回転速度で回転させるステップと、前記第２稼働モードにおいて、前記駆動入力軸を
、前記第１回転速度とは異なる第２回転速度で回転させるステップと、をさらに含んでも
よい。前記第１稼働モードでは、前記駆動入力軸を、前記第２回転速度よりも速い第１回
転速度となる高回転速度で駆動してもよい。また、代替の形態として、前記第２回転速度
は前記第１回転速度よりも速くてもよい。
【００２２】
　前記方法は、前記第１稼働モードにおいて、前記作業工具を第１工具回転速度で回転さ
せるステップと、前記第２稼働モードにおいて、前記作業工具を、前記第１回転速度とは
異なる第２工具回転速度で、逆方向に回転させるステップと、を含んでもよい。前記第２
稼働モードでは、前記第１機能的要素またはコンポーネントにおける作業工具を相対的に
遅い回転速度で回転させてもよい。したがって、前記第１工具回転速度が前記第２工具回
転速度よりも速いことになる。また、代替の形態として、前記第２稼働モードでは、前記
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作業工具の回転を相対的に速い回転速度で実行してもよい。
【００２３】
　稼働上の問題を検知するステップは、前記第１機能的要素に関する機能のうち、前記作
業工具の移動と、前記作業工具の移動速度と、前記作業工具の回転と、前記作業工具の回
転速度と、前記作業工具に作用する圧力の強さとからなる群から選ばれる少なくとも１つ
を前記センサで監視するステップを、さらに含んでもよい。前記センサは、通常、前記第
１機能的要素に関する１つ以上の動作パラメータを監視するように配置されてもよい。特
に、前記第１機能的要素における前記作業工具に関する１つ以上の動作パラメータを前記
センサで監視してもよい。また、その付加形態または代替の形態として、前記第１機能的
要素における、前記作業工具とは異なる１つ以上の別のコンポーネントについて、１つ以
上の動作パラメータを前記センサで監視してもよい。一例として、前記梱包装置における
前記供給通路の前記ドロップフロアの位置を監視してもよい。また、代替の実施形態にお
いて、前記用具のドア要素またはカバー要素を前記センサで監視してもよい。前記センサ
によって生成されて且つ１つ以上の動作パラメータの検知を示すセンサ信号は、前記セン
サに割り当てられた電子制御ユニット（ＥＣＵ）を介して、前記センサから前記用具コン
トローラまたは前記共用システムコントローラに送信されてもよい。このようなセンサ信
号の伝送は、稼働上の問題の検知をトリガとして、前記センサ側で行われてもよい。また
、稼働上の問題が検知されていない間は、前記コントローラへのセンサ信号の伝送を停止
または中断するようにしてもよい。
【００２４】
　前記反転制御信号を供給するステップは、前記トラクター／用具制御システムと接続さ
れたユーザ入力装置を介して受信されたユーザ入力に応じて、前記トラクターコントロー
ラで前記反転制御信号を供給するステップを、さらに含んでもよい。稼働上の問題の検知
情報は、出力装置、例えばトラクターに備えられたディスプレイを介してユーザに提供し
てもよい。また、その付加形態または代替の形態として、稼働上の問題の検知に応じて何
らかの音響信号をユーザに出力してもよい。トラクターコントローラで受信された前記ユ
ーザ入力は、前記トラクターパワーテイクオフの前記駆動出力軸の回転方向の反転を開始
してもよいという承認であってもよい。また、前記ユーザ入力は、方向の反転に関するパ
ラメータ、例えば、前記第２稼働モードにおいて適用される回転速度および／または反転
の期間を決定するものであってもよい。また、当該期間が経過した後、前記トラクターの
前記駆動出力軸を自動的に再び前記第１方向に駆動してもよい。
【００２５】
　前記方法は、前記トラクターコントローラで再反転制御信号を供給するステップと、第
３稼働モードにおいて、前記トラクターコントローラでの前記再反転制御信号の供給に応
じて前記トラクターパワーテイクオフの前記駆動出力軸の回転方向を再反転させることに
より、前記第１機能的要素における前記作業工具を前記第１方向に回転させるステップと
、をさらに含んでもよい。前記トラクターコントローラと接続された入力装置を介したユ
ーザ入力の受信に応じて、前記トラクターパワーテイクオフの前記駆動出力軸の回転方向
の再反転を開始させてもよい。また、受信されたユーザ入力は、前記駆動出力軸の回転方
向の再反転を開始させる所定時間を決定するものであってもよい。
【００２６】
　前記方法は、前記機能的要素に関する稼働上の問題の解消を前記センサで検知するステ
ップをさらに含んでもよい。一例として、前記センサは、前記供給通路の阻害の解消を検
知してもよい。なお、稼働上の問題の解消の検知は、稼働上の問題の検知について記載さ
れた実施形態に必要な修正を加えた構成を適用してもよい。
【００２７】
　前記反転制御信号を供給するステップは、検知された稼働上の問題の特性を特定するス
テップと、前記稼働上の問題の前記特性に応じた前記反転制御信号を生成するステップと
、をさらに含んでもよい。一例として、稼働上の問題について第１特性を特定する場合に
は第１反転制御信号を供給し、稼働上の問題について前記第１特性とは異なる第２特性を
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特定する場合には、前記第１反転制御信号と異なる第２反転制御信号を供給してもよい。
一例として、前記第１および第２反転制御信号は、異なる（逆の）回転速度を示すもので
あってもよい。また、その付加形態または代替の形態として、稼働上の問題について特定
された前記特性に応じた連続的または断続的な逆回転を適用するための反転制御信号を供
給してもよい。また、代わりの実施形態として、前記トラクター制御ネットワークで受信
された制御信号を該トラクター制御ネットワークによって分析し、例えば稼働上の問題の
タイプまたは種類を特定してもよい。前記反転制御信号は、特定された稼働上の問題のタ
イプまたは種類に応じて生成されてもよい。一例として、前記トラクターパワーテイクオ
フの前記駆動出力軸の逆回転の速度は、稼働上の問題の違いによって異なってもよい。ま
た、一例として、前記機能的要素における前記作業工具について何らかの阻害が検知され
ると、（完全な）阻害は無いものの、該作業工具の正常（非反転）方向の回転速度が高負
荷により強制的に低下したという状況と比較して、遅い逆回転速度を適用してもよい。
【００２８】
　前記データ母線を介して前記トラクター制御ネットワークと前記用具制御ネットワーク
とを接続するステップは、前記トラクター制御ネットワークと前記用具制御ネットワーク
との間にＩＳＯＢＵＳ接続を確立させるステップをさらに含む。ＩＳＯＢＵＳ規格は、１
１７８３規格における１つ以上の部分を満たすものであってもよい。
【００２９】
　前記農業用システムに関しては、上記の代替的な実施形態に必要な修正を加えた構成を
適用してもよい。
【００３０】
　〔更なる実施形態の説明〕
　以下、図面を参照しつつ、実施例を通して更なる実施形態について説明する。
【００３１】
　図１は、トラクターと、該トラクターと連結された用具とを有する農業用システムの模
式図である。
【００３２】
　図２は、図１に示す農業用システムの稼働方法に関するブロック模式図である。
【００３３】
　図１は、トラクター１と、トラクター１と連結された用具２とを有する農業用システム
の模式図を示す。
【００３４】
　農業用システム制御ネットワーク３は、農業用システムの電子制御システムを提供する
。農業用システム制御ネットワーク３は、トラクター制御ネットワーク４および用具制御
ネットワーク５を含む。農業用システム制御ネットワーク３はデータ母線６を有し、当該
データ母線６に対して、トラクター１に備えられたユーザ端末７、タスクコントローラ８
および複数の電子制御ユニット９．１～９．３と、用具２に備えられた複数の電子制御ユ
ニット１０．１～１０．３とが接続される。電子制御ユニット９．１～９．３、１０．１
～１０．３は、トラクター１および用具２に備えられた機能的要素１１．１～１１．３、
１２．１～１２．３にそれぞれ割り当てられている。用具２では、機能的要素１２．１～
１２．３は作業ユニットまたは機能的ユニットであってもよい。
【００３５】
　トラクター１に備えられた機能的要素１１．３は、トラクターパワーテイクオフ１３に
駆動力を供給する駆動ユニットであり、当該トラクターパワーテイクオフ１３は、トラク
ター動力伝達系統１４を介して該駆動ユニットと連結している。パワーテイクオフ１３に
関して、トラクター１の駆動出力軸１５が用具動力伝達系統１７の駆動入力軸１６と連結
される。用具動力伝達系統１７は、前記駆動力を機能的要素１２．３に伝達して、機能的
要素１２．３における作業工具１８を駆動する。機能的要素１２．３の動作は、用具２に
おける電子制御ユニット１０．３によって制御される。
【００３６】
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　センサ１９は、機能的要素１２．３の動作、例えば作業工具１８の動作を監視する。図
１に示す実施形態では、当該センサは、センサ信号を伝送するために電子制御ユニット１
０．３に接続している。
【００３７】
　電子データは、データ母線６に接続したコンポーネント、ユニット、モジュールまたは
素子の間で、データ母線６経由で伝送されてもよい。農業用システム制御ネットワーク３
における電子制御システムは、ＩＳＯ１１７８３規格における１つ以上の部分を満たすも
のであってもよい。
【００３８】
　データ母線６には、トラクター制御ネットワーク４と用具制御ネットワーク５とを接続
するプラグコネクター２０が備えられている。
【００３９】
　ユーザ端末またはオペレータ端末７は、端末ディスプレイ２１を備え、ユーザ制御およ
びユーザ表示を提供する。また、ユーザ端末７は、プロセッサと、該プロセッサと接続さ
れた記憶素子とを含んだプロセッサユニットを備えている。なお、ユーザ端末上で実行さ
れる複数のソフトウェアアプリケーションは同時に動作してもよい。
【００４０】
　農業用機械または農業用システムにおける機能的要素１１．１～１１．３および１２．
１～１２．３を制御するためのユーザ入力は、ユーザ端末７を介し受信されてもよい。ま
た、端末ディスプレイ２１を介して稼働情報をユーザへ表示してもよい。
【００４１】
　図２は、図１に示す農業用システムの稼働方法に関するブロック模式図を示す。ステッ
プ３０では、用具２をトラクター１に連結、または取り付ける。取り付けは、トラクター
パワーテイクオフ１３を介してトラクター動力伝達系統１４と用具動力伝達系統１７とを
連結する。
【００４２】
　続いて、ステップ３１では、プラグコネクター２０を介してトラクター制御ネットワー
ク４と用具制御ネットワーク５とを接続する。これにより、トラクター制御ネットワーク
４および用具制御ネットワーク５の両方がデータ母線６に接続することになる。データ母
線６は、トラクター制御ネットワーク４と用具制御ネットワーク５との間で制御信号また
はデータ信号を伝送するための信号線と、トラクター電源２２から複数の異なる駆動電圧
を供給するための駆動電源線と、を少なくとも含む。トラクター電源２２は、用具２の作
業要素または機能的要素１２．１～１２．３用のバッテリーを含んでもよい。
【００４３】
　制御信号は、データ母線６における信号線を介して、トラクター制御ネットワーク４と
用具制御ネットワーク５との間で伝送される（ステップ３２）。
【００４４】
　ステップ３３では、センサ１９を用い、機能的要素１２．３について稼働上の問題を検
知する。機能的要素１２．３における作業工具１８は、例えば、何らかの阻害によって回
転が停止している場合がある。その他、閾値圧力を超える圧力が作業工具１８に作用する
場合もある。
【００４５】
　センサ信号が、センサ１９から電子制御ユニット１０．３へ送信される。稼働上の問題
を示すセンサ信号の受信に応じて、電子制御ユニット１０．３で生成されて機能的要素１
２．３に関する稼働上の問題の検知を示す制御信号が、データ母線６を介してトラクター
制御ネットワーク４に送信される（ステップ３４）。前記制御信号は、稼働上の問題を示
す代わりに、または、稼働上の問題を示すのに加えて、回転方向を反転させるための要求
を含んでもよい。ステップ３５では、前記制御信号の受信に応じて、トラクター制御ネッ
トワーク４で反転制御信号を生成する。
【００４６】



(11) JP 6843147 B2 2021.3.17

10

20

　任意の形態として、トラクター制御ネットワーク４で受信された制御信号をトラクター
制御ネットワーク４によって分析し、例えば稼働上の問題のタイプまたは種類を特定して
もよい。また、前記反転制御信号は、特定された稼働上の問題のタイプまたは種類に応じ
て生成されてもよい。一例として、トラクターパワーテイクオフ１３の駆動出力軸１５の
逆回転の速度は、稼働上の問題の違いによって異なってもよい。また、一例として、機能
的要素１２．３における作業工具１８について何らかの阻害が検知されると、（完全な）
阻害は無いものの、作業工具１８の正常（非反転）方向の回転速度が高負荷により強制的
に低下したという状況と比較して、遅い逆回転速度を適用してもよい。
【００４７】
　ステップ３６では、前記反転制御信号に応じて、トラクターパワーテイクオフ１３の駆
動出力軸１５の回転方向を反転させる。トラクターパワーテイクオフ１３の駆動出力軸１
５を第２方向に回転させることにより、機能的要素１２．３における作業工具１８を前記
第１方向とは逆の第２方向に回転させる。稼働上の問題が解決された後、ステップ３７に
従って作業工具１８の回転方向を再反転させる。
【００４８】
　本明細書、図面および／または請求項に開示された諸特徴は、単独の特徴または様々に
組み合わせた特徴による様々な実施形態において、本発明を実施する材料となり得る。
【図面の簡単な説明】
【００４９】
【図１】トラクターと、該トラクターと連結された用具とを有する農業用システムの模式
図である。
【図２】図１に示す農業用システムの稼働方法に関するブロック模式図である。

【図１】 【図２】
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