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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　油圧ポンプから吐出された圧油を用いて、左走行用油圧モータ及び右走行用油圧モータ
の動作を夫々制御する建設機械の油圧回路であって、
　前記左走行用油圧モータの操作量及び前記右走行用油圧モータの操作量を入力される左
走行用操作レバー及び右走行用操作レバーと、
　前記左走行用操作レバーと前記右走行用操作レバーとに夫々入力された前記操作量に基
づいて、前記左走行用油圧モータ及び前記右走行用油圧モータを夫々制御する制御手段と
　を有し、
　前記制御手段は、前記左走行用操作レバーと前記右走行用操作レバーとが同一方向に操
作された際の、前記左走行用操作レバーと前記右走行用操作レバーとに夫々入力された前
記操作量の左右差を算出し、算出した前記左右差に基づいて走行方向を変更するか否かを
判断し、前記走行方向を変更すると判断した場合に前記左走行用操作レバー及び前記右走
行用操作レバーの夫々に入力された前記操作量と前記左右差とに基づいて、前記左走行用
操作レバー及び前記右走行用操作レバーのうちの内輪側のレバーの操作量に対応する内輪
側の走行用油圧モータの回転速度よりも減速するように補正値を算出し、算出した前記補
正値を用いて内輪側の走行用油圧モータの回転速度を減速する、
　ことを特徴とする建設機械の油圧回路。
【請求項２】
　少なくとも２つの油圧ポンプを備え、第１の油圧ポンプから吐出された圧油を用いて前
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記左走行用油圧モータを駆動すると共に、第２の油圧ポンプから吐出された圧油を用いて
前記右走行用油圧モータを駆動するよう構成し、
　前記制御手段は、前記走行方向を変更すると判断した場合に、前記左右差に基づいて前
記第１の油圧ポンプと前記第２の油圧ポンプのうちの前記内輪側の走行用油圧モータに対
応する油圧ポンプの吐出流量を減少して、該内輪側の走行用油圧モータの回転速度を減速
する、
　ことを特徴とする、請求項１に記載の建設機械の油圧回路。
【請求項３】
　前記制御手段は、前記左走行用操作レバーと前記右走行用操作レバーとに夫々入力され
た操作量の平均値を算出し、前記左右差及び前記平均値を用いて補正値を算出し、算出し
た前記補正値を用いて流量指令値を減少することによって前記内輪側の走行用油圧モータ
に対応する油圧ポンプの吐出流量を減少する、
　ことを特徴とする、請求項２に記載の建設機械の油圧回路。
【請求項４】
　前記制御手段は、前記左右差が所定の値以上のときに、前記走行方向を変更すると判断
する、ことを特徴とする、請求項１乃至請求項３のいずれか一項に記載の建設機械の油圧
回路。
【請求項５】
　少なくとも２つの油圧ポンプから夫々吐出された圧油を用いて、左走行用油圧モータ及
び右走行用油圧モータの動作を夫々制御する建設機械の制御方法であって、
　前記左走行用油圧モータ及び前記右走行用油圧モータを夫々操作するために、左走行用
操作レバー及び右走行用操作レバーによって操作量を夫々入力される操作入力ステップと
、
　前記左走行用操作レバーと前記右走行用操作レバーとが同一方向に操作された際の、前
記左走行用操作レバーと前記右走行用操作レバーとに夫々入力された前記操作量の左右差
を算出する左右差算出ステップと、
　算出した前記左右差に基づいて、建設機械の走行方向を変更するか否かを判断する走行
方向判断ステップと、
　前記走行方向を変更すると判断した場合に、前記左走行用操作レバー及び前記右走行用
操作レバーの夫々に入力された前記操作量と前記左右差とに基づいて、前記左走行用操作
レバー及び前記右走行用操作レバーのうちの内輪側のレバーの操作量に対応する内輪側の
走行用油圧モータの回転速度よりも減速するように補正値を算出し、算出した前記補正値
を用いて内輪側の走行用油圧モータに対応する油圧ポンプの吐出流量を減少して、前記内
輪側の走行用油圧モータの回転速度を減速する走行方向変更ステップと
　を含むことを特徴とする建設機械の制御方法。
【請求項６】
　前記操作入力ステップは、前記左走行用操作レバー及び前記右走行用操作レバーを用い
て、オペレータによって片手で前記操作量を入力される、ことを特徴とする、請求項５に
記載の建設機械の制御方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、建設機械の油圧回路及びその制御方法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　建設機械の油圧回路には、油圧ポンプから吐出された圧油を用いて、左右の走行装置（
例えばクローラの左走行用の油圧モータ及び右走行用の油圧モータ）を夫々駆動するもの
がある。また、建設機械の油圧回路では、走行方向（進行方向）を変更する場合に、左右
の走行装置（油圧モータ）に供給する作動油の流量を制御するものがある。
【０００３】



(3) JP 6180764 B2 2017.8.16

10

20

30

40

50

　特許文献１では、高速直進走行からターン操作する際に、ターン操作の開始時点におい
て高速から低速へ減速させるために、左走行レバー（走行用の操作レバー）及び右走行レ
バーの操作を検出し、左走行モータ（油圧モータ）及び右走行モータの容量を制御して低
速駆動させる技術を開示している。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】特開２０１２－５７７５７号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　しかしながら、特許文献１に開示されている技術では、走行中に走行方向を変えるため
に、内輪側の走行用の操作レバーを戻して内輪側の走行装置（油圧モータ）のみを減速す
るときに、内輪側の走行用の操作レバーを大きく戻さないと走行方向が変わりにくい場合
がある。建設機械では、特に片手で右走行用の操作レバーと左走行用の操作レバーとを操
作する場合に、外輪側の走行用の操作レバーを支える必要があるため、内輪側の走行用の
操作レバーを大きく戻すことはできない場合がある。すなわち、走行中に走行方向を変え
るときに、建設機械の操作性が低下する虞がある。
【０００６】
　本発明は、このような事情の下に為され、油圧ポンプから吐出された圧油を用いて、左
右の走行用の油圧モータの動作を夫々制御する建設機械の油圧回路において、左走行用の
操作レバーと右走行用の操作レバーとに夫々入力された操作量の差（左右差）を算出し、
算出した左右差に基づいて内輪側の走行用の油圧モータの回転速度を減速することができ
る建設機械の油圧回路又はその制御方法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】
【０００７】
　本発明の一の態様によれば、油圧ポンプから吐出された圧油を用いて、左走行用油圧モ
ータ及び右走行用油圧モータの動作を夫々制御する建設機械の油圧回路であって、前記左
走行用油圧モータの操作量及び前記右走行用油圧モータの操作量を入力される左走行用操
作レバー及び右走行用操作レバーと、前記左走行用操作レバーと前記右走行用操作レバー
とに夫々入力された前記操作量に基づいて、前記左走行用油圧モータ及び前記右走行用油
圧モータを夫々制御する制御手段とを有し、前記制御手段は、前記左走行用操作レバーと
前記右走行用操作レバーとが同一方向に操作された際の、前記左走行用操作レバーと前記
右走行用操作レバーとに夫々入力された前記操作量の左右差を算出し、算出した前記左右
差に基づいて走行方向を変更するか否かを判断し、前記走行方向を変更すると判断した場
合に前記左走行用操作レバー及び前記右走行用操作レバーの夫々に入力された前記操作量
と前記左右差とに基づいて、前記左走行用操作レバー及び前記右走行用操作レバーのうち
の内輪側のレバーの操作量に対応する内輪側の走行用油圧モータの回転速度よりも減速す
るように補正値を算出し、算出した前記補正値を用いて内輪側の走行用油圧モータの回転
速度を減速する、ことを特徴とする建設機械の油圧回路が提供される。また、少なくとも
２つの油圧ポンプを備え、第１の油圧ポンプから吐出された圧油を用いて前記左走行用油
圧モータを駆動すると共に、第２の油圧ポンプから吐出された圧油を用いて前記右走行用
油圧モータを駆動するよう構成し、前記制御手段は、前記走行方向を変更すると判断した
場合に、前記左右差に基づいて前記第１の油圧ポンプと前記第２の油圧ポンプのうちの前
記内輪側の走行用油圧モータに対応する油圧ポンプの吐出流量を減少して、該内輪側の走
行用油圧モータの回転速度を減速する、ことを特徴とする建設機械の油圧回路であっても
よい。前記制御手段は、前記左走行用操作レバーと前記右走行用操作レバーとに夫々入力
された操作量の平均値を算出し、前記左右差及び前記平均値を用いて補正値を算出し、算
出した前記補正値を用いて流量指令値を減少することによって前記内輪側の走行用油圧モ
ータに対応する油圧ポンプの吐出流量を減少する、ことを特徴とする建設機械の油圧回路
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であってもよい。前記制御手段は、前記左右差が所定の値以上のときに、前記走行方向を
変更すると判断する、ことを特徴とする建設機械の油圧回路であってもよい。
【０００８】
　また、本発明の他の態様によれば、少なくとも２つの油圧ポンプから夫々吐出された圧
油を用いて、左走行用油圧モータ及び右走行用油圧モータの動作を夫々制御する建設機械
の制御方法であって、前記左走行用油圧モータ及び前記右走行用油圧モータを夫々操作す
るために、左走行用操作レバー及び右走行用操作レバーによって操作量を夫々入力される
操作入力ステップと、前記左走行用操作レバーと前記右走行用操作レバーとが同一方向に
操作された際の、前記左走行用操作レバーと前記右走行用操作レバーとに夫々入力された
前記操作量の左右差を算出する左右差算出ステップと、算出した前記左右差に基づいて、
建設機械の走行方向を変更するか否かを判断する走行方向判断ステップと、前記走行方向
を変更すると判断した場合に、前記左走行用操作レバー及び前記右走行用操作レバーの夫
々に入力された前記操作量と前記左右差とに基づいて、前記左走行用操作レバー及び前記
右走行用操作レバーのうちの内輪側のレバーの操作量に対応する内輪側の走行用油圧モー
タの回転速度よりも減速するように補正値を算出し、算出した前記補正値を用いて内輪側
の走行用油圧モータに対応する油圧ポンプの吐出流量を減少して、前記内輪側の走行用油
圧モータの回転速度を減速する走行方向変更ステップとを含むことを特徴とする建設機械
の制御方法が提供される。前記操作入力ステップは、前記左走行用操作レバー及び前記右
走行用操作レバーを用いて、オペレータによって片手で前記操作量を入力される、ことを
特徴とする油圧回路の制御方法であってもよい。
【発明の効果】
【０００９】
　本発明に係る建設機械の油圧回路又はその制御方法によれば、左走行用操作レバーと右
走行用操作レバーとに夫々入力された操作量の左右差を算出し、算出した左右差に基づい
て内輪側の走行用油圧モータの回転速度を減速することができる。
【図面の簡単な説明】
【００１０】
【図１】本発明の実施形態に係る建設機械の一例を示す概略外観図である。
【図２】本発明の実施形態に係る建設機械の油圧回路の一例を示す概略油圧回路図である
。
【図３】本発明の実施例に係る建設機械のキャブ室内の一例を説明する説明図である。
【発明を実施するための形態】
【００１１】
　添付の図面を参照しながら、本発明の限定的でない例示の実施形態について説明する。
なお、添付の全図面の中の記載で、同一又は対応する部材又は部品には、同一又は対応す
る参照符号を付し、重複する説明を省略する。また、図面は、部材もしくは部品間の相対
比を示すことを目的としない。したがって、具体的な寸法は、以下の限定的でない実施形
態に照らし、当業者により決定することができる。
【００１２】
　以後に、実施形態に係る建設機械１００を用いて、本発明を説明する。なお、本発明は
、本実施形態以外でも、油圧ポンプが吐出した圧油を用いて、左右の走行装置（例えばク
ローラの油圧モータ）を夫々制御する油圧回路を備える建設機械であれば、いずれのもの
にも用いることができる。また、本発明を用いることができる建設機械には、油圧ショベ
ル、クレーン車、ブルドーザ、ホイールローダ及びダンプトラック、並びに、杭打ち機、
杭抜き機、ウォータージェット、泥排水処理設備、グラウトミキサ、深礎工用機械及びせ
ん孔機械などが含まれる。
【００１３】
　下記に示す順序で本発明を説明する。
【００１４】
　１．建設機械の構成
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　２．建設機械の油圧回路
　３．油圧回路の制御方法（走行方向の変更操作）
　４．実施例（キャブ室内の操作）
　［１．建設機械の構成］
　図１を用いて、本実施形態に係る建設機械１００の概略構成を説明する。なお、図１で
は、運転席に着座したオペレータ（運転者、作業者）から見た方向として、矢印Ｘ１方向
は前方向、矢印Ｘ２方向は後方向、矢印Ｚ１方向は上方向、矢印Ｚ２方向は下方向を示す
。
【００１５】
　図１に示すように、本実施形態に係る建設機械１００は、キャブ（運転室）１１０Ｃｂ
を搭載した上部旋回体１１０Ｕｐと、車輪等を用いて建設機械１００の移動を行う下部走
行体１１０Ｄｗとを備える。また、建設機械１００は、作業用のアタッチメントとして、
上部旋回体１１０Ｕｐに基端部を軸支されたブーム１１１と、ブーム１１１の先端に軸支
されたアーム１１２と、アーム１１２の先端に軸支されたバケット１１３とを備える。更
に、建設機械１００は、油圧アクチュエータとして、ブーム１１１を駆動するブームシリ
ンダ１１１ｃと、アーム１１２を駆動するアームシリンダ１１２ｃと、バケット１１３を
駆動するバケットシリンダ１１３ｃと、上部旋回体１１０Ｕｐを下部走行体１１０Ｄｗに
対して相対的に左回り又は右回りに回転（旋回動作）させる旋回用の油圧モータ１１４ｍ
と、下部走行体１１０Ｄｗのクローラの油圧モータである左走行用油圧モータ及び右走行
用油圧モータとを備える。
【００１６】
　本実施形態に係る建設機械１００は、後述する油圧回路１０（図２）を用いて、ブーム
シリンダ１１１ｃに作動油（圧油）を供給することによって、ブームシリンダ１１１ｃを
長手方向に伸縮する。このとき、ブーム１１１は、ブームシリンダ１１１ｃの伸縮によっ
て、キャブ１１０Ｃｂの前方及び上方で上下方向に駆動される。また、建設機械１００は
、キャブ１１０Ｃｂの室内のオペレータの操作レバー（図２の２６－１等）の操作量及び
操作方向に応じてブーム用方向制御弁を制御し、ブームシリンダ１１１ｃに供給される作
動油を制御する。この結果、建設機械１００は、オペレータの操作レバーの操作量等に応
じて、所望の作業を実施する。
【００１７】
　ブーム１１１の場合と同様に、建設機械１００は、アームシリンダ１１２ｃ及びバケッ
トシリンダ１１３ｃの伸縮によって、キャブ１１０Ｃｂの前方及び／又は上方でアーム１
１２及びバケット１１３を駆動する。建設機械１００は、ブームシリンダ１１１ｃの場合
と同様に、アーム用方向制御弁及びバケット用方向制御弁によって、アームシリンダ１１
２ｃ及びバケットシリンダ１１３ｃに供給される作動油を制御する。
【００１８】
　また、本実施形態に係る建設機械１００は、下部走行体１１０Ｄｗの走行用の油圧モー
タ（左走行用油圧モータ及び右走行用油圧モータ）を用いて、建設機械１００の走行（前
後左右の移動）を行う。建設機械１００は、例えば走行方向を変更する場合に、走行用の
油圧モータの内輪側を減速及び／又は外輪側を加速して、建設機械１００の向きを変更し
ながら走行する。ここで、走行方向の変更とは、右折、左折、右曲がり、左曲がり、ター
ン及びその他方向転換（ステアリング）操作である。本実施形態に係る建設機械１００（
後述する図２の油圧回路１０）は、オペレータにより入力された走行用の操作レバー（走
行用操作レバー）の操作量及び操作方向に基づいて、走行方向を変更するか否かを判断す
る。また、建設機械１００（油圧回路１０）は、走行方向を変更すると判断した場合に、
オペレータにより入力された走行用の操作レバーの操作量及び操作方向に応じて、内輪側
の油圧モータの回転速度を制御する。なお、建設機械１００（油圧回路１０）が走行方向
を変更する制御方法は、後述する［３．油圧回路の制御方法］で説明する。
【００１９】
　［２．建設機械の油圧回路］
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　図２を用いて、本発明の実施形態に係る建設機械１００の油圧回路１０を説明する。図
２は、本実施形態に係る油圧回路１０の一例を示す概略油圧回路図である。
【００２０】
　なお、図２に記載した実線は、油路（圧油の通路）を示す。／／を付加している実線は
、電気制御系を示す。二重実線は、機械的動力系を示す。
【００２１】
　また、図２では２つの油圧ポンプ（第１の油圧ポンプ１４Ｌ、第２の油圧ポンプ１４Ｒ
）を配置された油圧回路を示すが、少なくとも２つの油圧ポンプを備え、第１の油圧ポン
プから吐出された圧油を用いて左走行用油圧モータを駆動すると共に、第２の油圧ポンプ
から吐出された圧油を用いて右走行用油圧モータを駆動するように構成される油圧回路で
あれば、いずれの油圧回路にも本発明を用いることができる。
【００２２】
　図２に示すように、油圧回路１０は、圧油（作動油）を吐出する油圧ポンプ１４Ｌ、１
４Ｒと、油圧ポンプ１４Ｌ、１４Ｒから吐出された圧油を油圧ライン１６Ｌ、１６Ｒを介
して供給される複数の方向制御弁を備えたコントロールバルブユニット１７と、を有する
。
【００２３】
　本実施形態に係る油圧回路１０は、オペレータにより入力された操作レバー２６－１～
２６－（ｎ－１）及び２６－（ｎ）の操作量及び操作方向に応じて、レギュレータ１３Ｒ
、１３Ｌに入力する電気信号（流量指示値）を制御する。これにより、油圧回路１０は、
油圧ポンプ１４Ｌ、１４Ｒの吐出流量を制御（変更）することができる。また、油圧回路
１０は、油圧ポンプ１４Ｌ、１４Ｒの動作を制御することによって、油圧ポンプ１４Ｌ、
１４Ｒから吐出した圧油をコントロールバルブユニット１７に供給（入力）する。この結
果、油圧回路１０は、コントロールバルブユニット１７の各方向制御弁から油圧シリンダ
（図１の１１１ｃ、１１２ｃ及び１１３ｃ）、又は、走行用の油圧モータ（左走行用油圧
モータ１１０ＳＬ、右走行用油圧モータ１１０ＳＲ）若しくは旋回用の油圧モータ（図１
の１１４ｍ）に供給（流入）する作動油（圧油）の流量及び流れ方向を制御することがで
きる。すなわち、油圧回路１０は、油圧シリンダ１１１ｃ等、又は、左走行用油圧モータ
１１０ＳＬ、右走行用油圧モータ１１０ＳＲ若しくは旋回用の油圧モータ１１４ｍの駆動
速度及び駆動方向を制御することができる。
【００２４】
　油圧ポンプ１４Ｌ、１４Ｒは、油圧シリンダ（１１１ｃ等）に供給する圧油（作動油）
を吐出するものである。油圧ポンプ１４Ｌ、１４Ｒは、本実施形態では、動力源のエンジ
ン１１の出力軸に機械的に接続され、動力源の動力を用いて圧油を吐出する構成である。
【００２５】
　コントロールバルブユニット１７の各方向制御弁は、ブームシリンダ１１１ｃ、アーム
シリンダ１１２ｃ及びバケットシリンダ１１３ｃ、並びに、走行用の油圧モータ１１０Ｓ
Ｌ、１１０ＳＲ及び旋回用の油圧モータ１１４ｍに供給する圧油（作動油）の流量及び流
れ方向を制御するものである。なお、図２では、コントロールバルブユニット１７の各方
向制御弁のスプール形状等を省略している。
【００２６】
　コントロールバルブユニット１７の各方向制御弁は、その制御ポートに入力されるパイ
ロット圧（リモコン圧）に基づいて、油圧シリンダ（又は油圧モータ）に供給する圧油の
流量及び流れ方向を制御する。具体的には、コントロールバルブユニット１７の各方向制
御弁のスプール形状は、油圧シリンダに圧油（作動油）を供給するための内部通路、及び
、油圧シリンダ（又は油圧モータ）からの戻り油をタンクに排出するための内部通路を備
える。コントロールバルブユニット１７の各方向制御弁は、パイロットポンプ１５から吐
出された圧油の圧力（パイロット圧）を入力され、入力されたパイロット圧に応じてその
スプール位置を切り替えて、内部通路の経路を変化する。コントロールバルブユニット１
７の各方向制御弁は、後述する制御手段３０（ショベルコントローラ）によって、オペレ
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ータが操作した操作レバー（図中の２６－１乃至２６－ｎ）の操作量（及び操作方向）に
応じたパイロット圧を入力され、油圧シリンダ（又は油圧モータ）に供給する圧油の流量
（操作量）及び流れ方向（操作方向）を変化される。
【００２７】
　油圧シリンダ（図１の１１１ｃ等）は、その伸縮動作によってアタッチメント（図１の
１１１等）を駆動するものである。油圧シリンダは、図１に示すように、本実施形態の建
設機械１００では、ブーム１１１を駆動するブームシリンダ１１１ｃと、アーム１１２を
駆動するアームシリンダ１１２ｃと、バケット１１３を駆動するバケットシリンダ１１３
ｃとを備える。油圧シリンダは、コントロールバルブユニット１７の各方向制御弁から供
給された圧油（作動油）を用いて、長手方向に伸縮する。これにより、油圧シリンダは、
アタッチメントを駆動する。なお、油圧シリンダからの戻り油（作動油）は、コントロー
ルバルブユニット１７の各方向制御弁等を介して、タンク等に排出される。また、油圧シ
リンダは、シリンダ容器とピストン等で構成することができる。
【００２８】
　走行用の油圧モータ（左走行用油圧モータ１１０ＳＬ、右走行用油圧モータ１１０ＳＲ
）は、その出力軸の回転によって走行装置（例えばクローラ）を駆動（移動、回転）する
ものである。また、旋回用の油圧モータ（図１の１１４ｍ）は、その出力軸の回転によっ
て上部旋回体（図１の１１０Ｕｐ）を駆動（下部走行体１１０Ｄｗに対して相対的に旋回
）するものである。本実施形態に係る建設機械１００の油圧回路１０は、油圧ポンプ１４
Ｌ、１４Ｒの吐出流量を夫々制御することによって、左走行用油圧モータ１１０ＳＬ、右
走行用油圧モータ１１０ＳＲに供給する作動油（圧油）を夫々制御する。これにより、油
圧回路１０は、左走行用油圧モータ１１０ＳＬ、右走行用油圧モータ１１０ＳＲの動作（
回転速度及び回転方向）を夫々制御することができる。なお、油圧回路１０は、後述する
レギュレータ１３Ｌ、１３Ｒ（の傾転角）を制御することによって、油圧ポンプ１４Ｌ、
１４Ｒの吐出流量を夫々制御してもよい。
【００２９】
　レギュレータ１３Ｌ、１３Ｒは、油圧ポンプ１４Ｌ、１４Ｒのポンプ１回転当たりの吐
出流量を制御する機構である。レギュレータ１３Ｌ、１３Ｒは、例えば傾転アクチュエー
タ、スプール弁機構、馬力制御比例弁及びフィードバックレバーを含む。
【００３０】
　傾転アクチュエータは、油圧ポンプ１４Ｌ、１４Ｒのポンプ容量を変化させるための斜
板（ヨーク）を傾転駆動する機能要素である。傾転アクチュエータは、一端に大径受圧部
を有すると共に他端に小径受圧部を有する作動ピストンと、大径受圧部に対応する受圧室
と、小径受圧部に対応する受圧室とを含む。スプール弁機構は、傾転アクチュエータの受
圧室に作動油を給排するための機能要素である。スプール弁機構は、例えばスプール弁及
びばねを含む。馬力制御比例弁は、スプール弁を変位させるための機能要素である。馬力
制御比例弁は、パイロットポンプ１５が吐出する圧油を用いて、制御手段３０からの指令
電流（流量指令値）に応じた２次側圧を生成する。馬力制御比例弁は、例えば指令電流が
増大するにつれて２次側圧が増大するように動作する。フィードバックレバーは、傾転ア
クチュエータの変位をスプール弁にフィードバックするためのリンク機構である。フィー
ドバックレバーは、例えば作動ピストンが移動したときに、その移動量を物理的にスプー
ル弁にフィードバックして、スプール弁を中立位置に復帰させるように制御する。
【００３１】
　制御手段３０は、油圧回路１０の全体の動作を制御する手段である。制御手段３０は、
油圧回路１０に入力される情報に応じて、油圧ポンプ１４Ｌ、１４Ｒ、及びレギュレータ
１３Ｌ、１３ＲＬなどを制御する。制御手段３０は、例えばネガコン圧センサ２９Ｌ、２
９Ｒが検出した圧力（ネガコン圧）に基づいて、油圧ポンプ１４Ｌ、１４Ｒ（レギュレー
タ１３Ｌ、１３Ｒ）に入力する電気信号（流量指令値）を決定する。また、制御手段３０
は、レギュレータ１３Ｌ、１３Ｒに決定した電気信号（流量指示値）を入力することによ
って、レギュレータ１３Ｌ、１３Ｒの傾転角を制御する。これにより、制御手段３０は、
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レギュレータ１３Ｌ、１３Ｒの傾転角に応じて、油圧ポンプ１４Ｌ、１４Ｒの吐出流量を
制御する（ネガコン制御）。
【００３２】
　更に、制御手段３０は、走行方向を変更する場合に、左走行用油圧モータ１１０ＳＬ、
右走行用油圧モータ１１０ＳＲにおいて内輪側の油圧モータを減速し、建設機械１００の
向きを変更する。また、制御手段３０は、走行方向を変更する場合に、左走行用油圧モー
タ１１０ＳＬ、右走行用油圧モータ１１０ＳＲにおいて外輪側の油圧モータを更に加速し
て、建設機械１００の向きを変更してもよい。なお、油圧回路１０の制御手段３０が走行
方向を変更する制御方法は、後述する［３．油圧回路の制御方法］で説明する。
【００３３】
　制御手段３０は、例えば建設機械１００の動作を制御するために予め備えられたショベ
ルコントローラを利用してもよい。ここで、ショベルコントローラは、ＣＰＵ（Central 
Processing Unit）及びメモリ（ＲＯＭ、ＲＡＭなど）等を含む演算処理装置で構成する
ことができる。
【００３４】
　［３．油圧回路の制御方法］
　図２を用いて、本発明の実施形態に係る建設機械１００の油圧回路１０において、制御
手段３０が実施する走行方向の変更方法（制御方法）を説明する。
【００３５】
　図２に示すように、本実施形態に係る油圧回路１０の制御手段３０は、先ず、オペレー
タによって、左走行用の操作レバー２６－（ｎ）と右走行用の操作レバー２６－（ｎ－１
）とで操作量（及び操作方向）を夫々入力される（操作入力ステップ）。このとき、制御
手段３０は、入力された左走行用の操作レバー２６－（ｎ）の操作量と右走行用の操作レ
バー２６－（ｎ－１）の操作量との差（以下、「左右差」という。）を算出する（左右差
算出ステップ）。
【００３６】
　次に、制御手段３０は、算出した操作量の左右差に基づいて、オペレータが走行方向を
変更する意図で左走行用の操作レバー２６－（ｎ）と右走行用の操作レバー２６－（ｎ－
１）を操作しているか否かを判断する（走行方向判断ステップ）。制御手段３０は、算出
した操作量の左右差が所定の値以上のときに、走行方向を変更すると判断することができ
る。
【００３７】
　ここで、所定の値とは、走行用の油圧モータ１１０ＳＬ、１１０ＳＲ、油圧ポンプ１４
Ｌ、１４Ｒ及びその他建設機械１００の仕様に対応する値とする。また、所定の値とは、
左走行用の操作レバー２６－（ｎ）と右走行用の操作レバー２６－（ｎ－１）とに夫々入
力された操作量の平均値を算出する場合に、算出した平均値に対応する値とすることがで
きる。更に、所定の値は、実験又は計算等で予め定められる値とすることができる。
【００３８】
　次いで、制御手段３０は、走行方向を変更すると判断した場合に、オペレータにより入
力された走行用の操作レバーの操作量及び操作方向に応じて、内輪側の油圧モータの回転
速度を制御する（走行方向変更ステップ）。具体的には、制御手段３０は、先ず、算出し
た左右差に基づいて内輪側の走行用の油圧モータを特定する。次に、制御手段３０は、特
定した内輪側の走行用の油圧モータに対応する油圧ポンプの吐出流量を減少する。これに
より、制御手段３０は、内輪側の走行用の油圧モータの回転速度を減速することができる
。
【００３９】
　また、制御手段３０は、算出した左右差及び平均値を用いて補正値（流量指令値を補正
する値）を算出する。具体的には、制御手段３０は、算出した左右差に基づいて基本補正
値を決定し、算出した左走行用の操作レバー２６－（ｎ）と右走行用の操作レバー２６－
（ｎ－１）とに夫々入力された操作量の平均値に応じた係数により、この基本補正値を補
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正して補正値を算出する。この係数は、操作量の平均値が大きくなるほど大きくなるよう
な特性としている。次いで、制御手段３０は、算出した補正値を用いて内輪側の走行用の
油圧モータに対応するレギュレータに入力する流量指令値を減少する。これにより、制御
手段３０は、内輪側の走行用の油圧モータに対応する油圧ポンプの吐出流量を減少し、内
輪側の走行用の油圧モータの回転速度を減速してもよい。
【００４０】
　以上により、本発明の実施形態に係る建設機械１００の油圧回路１０（制御手段３０）
又はその制御方法によれば、建設機械１００の走行方向を変更することができる。また、
本実施形態に係る油圧回路１０又はその制御方法によれば、左走行用の操作レバーと右走
行用の操作レバーとに夫々入力された操作量の差（左右差）を算出し、算出した左右差に
基づいて走行方向を変更するか否かを判断することができる。更に、本実施形態に係る油
圧回路１０又はその制御方法によれば、走行方向を変更すると判断した場合に、左走行用
の操作レバーと右走行用の操作レバーの操作量（操作量の平均値）及び算出した左右差に
基づいて内輪側の走行用の油圧モータの回転速度を減速することができる。すなわち、本
実施形態に係る油圧回路１０又はその制御方法によれば、内輪側の走行用の油圧モータの
回転速度を減速することができるので、内輪側の走行用の油圧モータに対応する操作レバ
ーの操作量が少量の場合でも容易に建設機械１００の走行方向を変更することができる。
【実施例】
【００４１】
　図３の実施例１に係る建設機械を用いて、本発明を説明する。ここで、図３は、本実施
例に係る建設機械のキャブの室内１２２の例を説明する説明図である。なお、図３では、
運転席１２０Ｓに着座したオペレータから見た方向として、矢印Ｘ１方向は前方向、矢印
Ｘ２方向は後方向、矢印Ｙ１方向は左方向、矢印Ｙ２方向は右方向、矢印Ｚ１方向は上方
向、矢印Ｚ２方向は下方向を示す。また、運転席１２０Ｓの前方には、運転操作を受け付
ける操作レバー１２３Ｌ、１２３Ｒ等が設けられている。
【００４２】
　本実施例に係る建設機械の構成及び油圧回路は、実施形態に係る建設機械１００の構成
等と同様のため、説明を省略する。
【００４３】
　図３に示すように、本実施例に係る建設機械は、左右一対の走行用の操作レバー１２３
Ｌ、１２３Ｒ、左右一対のフットペダル１２４Ｌ、１２４Ｒ、及びその他操作装置１２５
Ｌ、１２５Ｒ等を備える。ここで、左走行用の操作レバー１２３Ｌは、図２に示す左走行
用の操作レバー２６－（ｎ）に対応する。右走行用の操作レバー１２３Ｒは、図２に示す
右走行用の操作レバー２６－（ｎ－１）に対応する。
【００４４】
　オペレータは、建設機械を走行（例えば直進）させる場合に、左右一対の走行用の操作
レバー１２３Ｌ、１２３Ｒを前方に傾ける。このとき、建設機械は左右夫々の走行用の油
圧モータ１１０ＳＬ、１１０ＳＲ（図２）に夫々動作に対応する操作量（及び操作方向）
を夫々入力される。オペレータは、例えば片手で左右の走行用の操作レバー１２３Ｌ、１
２３Ｒを前方に傾けることができる。
【００４５】
　次に、オペレータは、建設機械の走行方向を変更する場合に、内輪側に対応する走行用
の操作レバー１２３Ｌ又は操作レバー１２３Ｒを後方（オペレータ側）に傾ける（戻す）
。オペレータは、例えば片手で左右一対の走行用の操作レバー１２３Ｌ又は操作レバー１
２３Ｒのいずれか一方をオペレータ側に戻すことができる。
【００４６】
　このとき、本実施例に係る建設機械は、油圧回路１０（制御手段３０）を用いて、オペ
レータにより入力された操作量及び操作方向に応じて、内輪側の油圧モータの回転速度を
制御する（走行方向変更ステップ）。すなわち、本実施例に係る建設機械は、実施形態に
係る建設機械と同様に、算出した左右差に基づいて内輪側の走行用の油圧モータを特定し
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、左走行用の操作レバーと右走行用の操作レバーの操作量（操作量の平均値）及び算出し
た左右差に基づいて内輪側の走行用の油圧モータに対応する油圧ポンプの吐出流量を減少
して、内輪側の走行用の油圧モータの回転速度を減速する。これにより、オペレータは、
建設機械１００の走行方向を変更することができる。
【００４７】
　また、オペレータは、例えば片手で左右一対の走行用の操作レバー１２３Ｌ、１２３Ｒ
のいずれか一方をオペレータ側に戻す場合に、外輪側の走行用の操作レバーを支えながら
内輪側の走行用の操作レバーを戻すことができる。このとき、本実施例に係る建設機械は
、内輪側の走行用の油圧モータの回転速度を減速することができるので、内輪側の走行用
の操作レバーを大きく戻す（操作量が大きくなるように入力する）のと同様の効果を得る
ことができる。すなわち、オペレータは、走行中に方向を変えるときに、少量の操作量の
入力で走行方向を容易に変更することができ、建設機械の操作性を向上することができる
。また、オペレータは、片手で左右の走行用の操作レバー１２３Ｌ、１２３Ｒを操作する
場合に、片手で入力できる操作量が制約されるため、本発明を用いることによって操作性
を更に向上することができる。
【００４８】
　なお、本実施例に係る建設機械は、走行方向を変更する場合で、走行以外の操作（例え
ばアタッチメントの操作）が同時に行われているときに、内輪側の走行用の油圧モータの
回転速度を減速しない制御であってもよい。
【００４９】
　以上のとおり、実施例１に係る建設機械の油圧回路又はその制御方法によれば、実施形
態に係る建設機械１００の油圧回路１０又はその制御方法と同様の効果を得ることができ
る。
【００５０】
　以上より、本発明に係る建設機械の油圧回路及びその制御方法の実施形態及び実施例に
ついて説明したが、本発明は、上述した実施形態又は実施例に制限されるものではない。
また、本発明は、添付の特許請求の範囲に照らし、種々に変形又は変更することが可能で
ある。
【００５１】
　例えば、油圧ポンプ１４Ｌ、１４Ｒ以外にも油圧ポンプを設けて、特定の油圧アクチュ
エータ（例えば、旋回用の油圧モータ１１４ｍ）を駆動する構成としてもよい。
【００５２】
　また、油圧ポンプ１４Ｌ、１４Ｒをそれぞれ複数（例えば、２つ）の油圧ポンプで構成
するようにしてもよい。この場合、内輪側の走行用の油圧モータに対応する複数の油圧ポ
ンプの吐出流量をすべて同時に低減するようにしてもよいし、内輪側の走行用の油圧モー
タに対応する複数の油圧ポンプうちの任意の数（例えば、１つ）の吐出流量を低減するよ
うにしてもよい。
【符号の説明】
【００５３】
１００　　：　建設機械
１１０Ｃｂ：　キャブ（運転室）
１１０Ｕｐ：　上部旋回体
１１０Ｄｗ：　下部走行体
１１０ＳＬ，１１０ＳＲ：　走行用の油圧モータ（走行用油圧モータ）
１１１　　：　ブーム
１１１ｃ　：　ブームシリンダ
１１２　　：　アーム
１１２ｃ　：　アームシリンダ
１１３　　：　バケット
１１３ｃ　：　バケットシリンダ
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１１４ｍ　：　旋回用の油圧モータ
　１０　　：　油圧回路
　１１　　：　エンジン（ディーゼルエンジンなど）
　１３Ｒ，１３Ｌ：　レギュレータ
　１４Ｌ，１４Ｒ：　油圧ポンプ
　１６Ｌ，１６Ｒ：　油圧ライン
　１７　　：　コントロールバルブユニット（方向制御弁）
　２６－（ｎ－１），２６－（ｎ），１２３Ｒ，１２３Ｌ：　走行用の操作レバー（走行
用操作レバー）
　３０　　：　制御手段（ショベルコントローラなど）

【図１】 【図２】
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