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(57)【要約】
【課題】簡易な方式でリアフレームに対するフロントフ
レームが中立位置となる所定角度に調節することが可能
なモータグレーダにおける制御方法を提供する。
【解決手段】前輪が設けられたフロントフレームと、フ
ロントフレームと回動可能に連結され、後輪が設けられ
たリアフレームと、フロントフレームとリアフレームと
の間に設けられ、リアフレームに対してフロントフレー
ムを回動させる回動機構と、操作部と、リアフレームに
対してフロントフレームが中立位置か否かを検出可能な
センサとを備えたモータグレーダにおける制御方法であ
って、操作部に対する操作状態に応じた操作指令に応答
して回動機構を駆動する制御信号を出力するステップと
、センサにより中立位置を検出した場合に、操作指令に
応答した制御信号の出力を停止するステップとを備える
。
【選択図】図７
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　前輪が設けられたフロントフレームと、前記フロントフレームと回動可能に連結され、
後輪が設けられたリアフレームと、前記フロントフレームと前記リアフレームとの間に設
けられ、前記リアフレームに対して前記フロントフレームを回動させる回動機構と、操作
部と、前記リアフレームに対して前記フロントフレームが中立位置か否かを検出可能なセ
ンサとを備えたモータグレーダにおける制御方法であって、
　前記操作部に対する操作状態に応じた操作指令に応答して前記回動機構を駆動する制御
信号を出力するステップと、
　前記センサにより前記中立位置を検出した場合に、前記操作指令に応答した前記制御信
号の出力を停止するステップとを備える、制御方法。
【請求項２】
　前記センサにより前記中立位置を検出した場合に、前記操作指令の停止を受け付けるス
テップと、
　前記操作指令の停止を受け付けた後に、前記操作指令に応答した前記制御信号を再び出
力するステップとを備える、請求項１記載の制御方法。
【請求項３】
　前輪が設けられたフロントフレームと、
　前記フロントフレームと回動可能に連結され、後輪が設けられたリアフレームと、
　前記フロントフレームと前記リアフレームとの間に設けられ、前記リアフレームに対し
て前記フロントフレームを回動させる回動機構と、
　操作部と、
　前記リアフレームに対して前記フロントフレームが中立位置か否かを検出可能なセンサ
と、
　前記回動機構を制御するコントローラとを備え、
　前記コントローラは、
　前記操作部に対する操作状態に応じた操作指令に応答して前記回動機構を駆動する制御
信号を出力し、
　前記センサにより前記中立位置を検出した場合に、前記操作指令に応答した前記制御信
号の出力を停止する、モータグレーダ。
【請求項４】
　前記コントローラは、
　前記センサにより前記中立位置を検出した場合に、前記操作指令の停止を受け付け、
　前記操作指令の停止を受け付けた後に、前記操作指令に応答した前記制御信号を再び出
力する、請求項３記載のモータグレーダ。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、モータグレーダにおける制御方法およびモータグレーダに関し、特に、当該
モータグレーダにおけるアーティキュレート動作に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来、モータグレーダは、車体のフロントフレームとリアフレームとを有し、フロント
フレームに旋回可能に設けられたブレードが取り付けられるとともに、アーティキュレー
トシリンダでリアフレームに対してフロントフレームを屈曲可能としたものが知られてい
る。
【０００３】
　この点で、米国特許第６１５２２３７号明細書には、リアフレームに対するフロントフ
レームのアーティキュレート角度について入力スイッチを選択することにより調節する方
式が提案されている。
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【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】米国特許第６１５２２３７号明細書
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　一方で、上記方式では、入力スイッチの選択によりアーティキュレート角度を所定角度
とするモードに強制的に移行して、動作を実行するものであり、通常の操作と異なる操作
態様が求められるため操作が煩雑である。
【０００６】
　本発明の目的は、上記の点に鑑みてなされたものであって、簡易な方式でリアフレーム
に対するフロントフレームが中立位置となる所定角度に調節することが可能なモータグレ
ーダにおける制御方法およびモータグレーダを提供することにある。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　本発明のある局面に従う前輪が設けられたフロントフレームと、フロントフレームと回
動可能に連結され、後輪が設けられたリアフレームと、フロントフレームとリアフレーム
との間に設けられ、リアフレームに対してフロントフレームを回動させる回動機構と、操
作部と、リアフレームに対してフロントフレームが中立位置か否かを検出可能なセンサと
を備えたモータグレーダにおける制御方法であって、操作部に対する操作状態に応じた操
作指令に応答して回動機構を駆動する制御信号を出力するステップと、センサにより中立
位置を検出した場合に、操作指令に応答した制御信号の出力を停止するステップとを備え
る。
【０００８】
　本発明によれば、操作部に対する操作状態に応じた操作指令に応答して回動機構を駆動
する制御信号が出力され、リアフレームに対してフロントフレームが中立位置となった場
合に、操作指令に応答した制御信号の出力が停止されるため煩雑な操作を実行する必要が
無く簡易な方式でリアフレームに対するフロントフレームが中立位置となる所定角度に調
節することが可能である。
【０００９】
　好ましくは、センサにより中立位置を検出した場合に、操作指令の停止を受け付けるス
テップと、操作指令の停止を受け付けた後に、操作指令に応答した制御信号を再び出力す
るステップとを備える。
【００１０】
　上記によれば、中立位置に調整された後、操作指令に従って任意の角度となるように容
易にアーティキュレート動作を実行することが可能である。
【００１１】
　本発明のある局面に従うモータグレーダは、前輪が設けられたフロントフレームと、フ
ロントフレームと回動可能に連結され、後輪が設けられたリアフレームと、フロントフレ
ームとリアフレームとの間に設けられ、リアフレームに対してフロントフレームを回動さ
せる回動機構と、操作部と、リアフレームに対してフロントフレームが中立位置か否かを
検出可能なセンサと、回動機構を制御するコントローラとを備える。コントローラは、操
作部に対する操作状態に応じた操作指令に応答して回動機構を駆動する制御信号を出力し
、センサにより中立位置を検出した場合に、操作指令に応答した制御信号の出力を停止す
る。
【００１２】
　本発明によれば、操作部に対する操作状態に応じた操作指令に応答してコントローラか
ら回動機構を駆動する制御信号が出力され、リアフレームに対してフロントフレームが中
立位置となった場合に、操作指令に応答した制御信号の出力が停止されるため煩雑な操作
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を実行する必要が無く簡易な方式でリアフレームに対するフロントフレームが中立位置と
なる所定角度に調節することが可能である。
【００１３】
　好ましくは、コントローラは、センサにより中立位置を検出した場合に、操作指令の停
止を受け付け、操作指令の停止を受け付けた後に、操作指令に応答した制御信号を再び出
力する。
【００１４】
　上記によれば、中立位置に調整された後、操作指令に従って任意の角度となるように容
易にアーティキュレート動作を実行することが可能である。
【発明の効果】
【００１５】
　本発明のモータグレーダにおける制御方法およびモータグレーダによれば、簡易な方式
でリアフレームに対するフロントフレームが中立位置となる所定角度に調節することが可
能である。
【図面の簡単な説明】
【００１６】
【図１】本発明の実施形態に基づくモータグレーダ１の構成を概略的に示す斜視図である
。
【図２】実施形態に基づくモータグレーダ１の構成を概略的に示す側面図である。
【図３】実施形態に基づく運転室３の内部構成を示す正面図である。
【図４】実施形態に基づく回動機構の構成の概略について説明する図である。
【図５】アーティキュレート操作レバー３３のストローク量と出力電気信号との関係を説
明する図である。
【図６】実施形態に基づくモータグレーダ１が備える制御系の構成を表したブロック図で
ある。
【図７】実施形態に基づくメインコントローラ１５０による回動機構の制御処理を説明す
るフロー図である。
【発明を実施するための形態】
【００１７】
　以下、実施形態について図に基づいて説明する。なお、以下の説明では、同一部品には
、同一の符号を付している。それらの名称および機能も同じである。したがって、それら
についての詳細な説明は繰り返さない。
【００１８】
　＜Ａ．全体構成＞
　図１は、本発明の実施形態に基づくモータグレーダ１の構成を概略的に示す斜視図であ
る。
【００１９】
　図２は、実施形態に基づくモータグレーダ１の構成を概略的に示す側面図である。
　図１および図２を参照して、一実施形態に基づくモータグレーダ１は、走行輪１１，１
２と、車体フレーム２と、運転室３と、作業機４とを備える。
【００２０】
　モータグレーダ１は、エンジン室６に配置されたエンジンなどの構成部品を備える。作
業機４は、ブレード４２を含む。
【００２１】
　モータグレーダ１は、ブレード４２で整地作業、除雪作業、軽切削、材料混合などの作
業を行なうことができる。
【００２２】
　走行輪１１，１２は、前輪１１と後輪１２とを含む。図１および図２においては、片側
１輪ずつの２つの前輪１１と片側２輪ずつの４つの後輪１２とからなる走行輪を示してい
るが、前輪および後輪の数および配置はこれに限られない。
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【００２３】
　なお、以下の図の説明において、前後方向とは、モータグレーダ１の前後方向を意味す
る。つまり前後方向とは、運転室３の運転席に着座した運転者から見た前後方向を意味す
る。左右方向、または側方とは、モータグレーダ１の車幅方向を意味する。つまり左右方
向、車幅方向、または側方とは、運転室３の運転席に着座した運転者から見た左右方向を
意味する。以下の図においては、前後方向を図中矢印Ｘ、左右方向を図中矢印Ｙ、上下方
向を図中矢印Ｚで示している。
【００２４】
　車体フレーム２は、リアフレーム２１と、フロントフレーム２２と、外装カバー２５と
を含んでいる。リアフレーム２１は、外装カバー２５と、エンジン室６に配置されたエン
ジンなどの構成部品とを支持している。外装カバー２５はエンジン室６を覆っている。外
装カバー２５には、上方開口部２６と、側方開口部２７とが形成されている。上方開口部
２６、側方開口部２７は、外装カバー２５を厚み方向に貫通して形成されている。
【００２５】
　リアフレーム２１には、上記のたとえば４つの後輪１２の各々がエンジンからの駆動力
によって回転駆動可能に取付けられている。フロントフレーム２２は、リアフレーム２１
の前方に取り付けられている。フロントフレーム２２の前端部には、上記のたとえば２つ
の前輪１１が回転可能に取り付けられている。前輪１１は、ステアリングシリンダ７の伸
縮によって車体前後方向に対して旋回可能に取り付けられており、モータグレーダ１は、
進行方向を変更することが可能である。ステアリングシリンダ７は、運転室３の内部に設
けられるハンドル又はステアリング操作レバーの操作によって伸縮可能である。
【００２６】
　運転室３は、リアフレーム２１に載置されている。運転室３の内部には、ハンドル、変
速レバー、作業機４の操作レバー、ブレーキ、アクセルペダル、インチングベダルなどの
操作部（図示せず）が設けられている。なお、運転室３は、リアフレーム２１に載置され
ていてもよい。
【００２７】
　作業機４は、ドローバ４０と、サークル４１と、ブレード４２と、油圧モータ４９と、
各種のシリンダ４４～４８とを主に有している。
【００２８】
　ドローバ４０の前端部は、フロントフレーム２２の前端部に揺動可能に取付けられてい
る。ドローバ４０の後端部は、一対のリフトシリンダ４４，４５によってフロントフレー
ム２２に支持されている。この一対のリフトシリンダ４４，４５の同期した伸縮によって
、ドローバ４０の後端部がフロントフレーム２２に対して上下に昇降可能である。また、
ドローバ４０は、リフトシリンダ４４，４５の異なった伸縮によって車両進行方向に沿っ
た軸を中心に上下に揺動可能である。
【００２９】
　フロントフレーム２２とドローバ４０の側端部とには、ドローバシフトシリンダ４６が
取り付けられている。このドローバシフトシリンダ４６の伸縮によって、ドローバ４０は
、フロントフレーム２２に対して左右に移動可能である。
【００３０】
　サークル４１は、ドローバ４０の後端部に回転可能に取付けられている。サークル４１
は、油圧モータ４９によって、ドローバ４０に対し車両上方から見て時計方向または反時
計方向に回転駆動可能である。
【００３１】
　ブレード４２は、サークル４１に対して左右方向に滑動可能、かつ左右方向に平行な軸
を中心に上下に揺動可能に支持されている。具体的には、ブレードシフトシリンダ４７が
、サークル４１およびブレード４２に取り付けられており、ブレード４２の長手方向に沿
って配置されている。このブレードシフトシリンダ４７によって、ブレード４２はサーク
ル４１に対して左右方向に移動可能である。
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【００３２】
　チルトシリンダ４８は、サークル４１およびブレード４２に取り付けられている。この
チルトシリンダ４８を伸縮させることによって、ブレード４２はサークル４１に対して左
右方向に平行な軸を中心に揺動して上下方向に向きを変更することができる。これにより
、チルトシリンダ４８は、ブレード４２の進行方向に対する傾斜角度を変更することがで
きる。
【００３３】
　以上のように、ブレード４２は、ドローバ４０とサークル４１とを介して、車両に対す
る上下の昇降、進行方向に対する傾きの変更、横方向に対する傾きの変更、回転、左右方
向のシフトを行なうことが可能に構成されている。
【００３４】
　＜ａ１．運転室の構成＞
　図３は、実施形態に基づく運転室３の内部構成を示す正面図である。
【００３５】
　図３に示されるように、運転室３内において、ハンドルポスト３５と、ハンドル３４と
、左操作レバー群３２と、右操作レバー群３１とが設けられる。
【００３６】
　ハンドルポスト３５は、運転席の前方に配置される。ハンドル３４は、運転席と正対す
るようにハンドルポスト３５に取り付けられる。
【００３７】
　左操作レバー群３２は、ブレード回転レバーやシフトシリンダ操作レバーなどの複数の
操作レバーによって構成される。
【００３８】
　右操作レバー群３１は、アーティキュレート操作レバー３３やリーニング操作レバーな
どの複数の操作レバーによって構成される。
【００３９】
　左操作レバー群３２および右操作レバー群３１に含まれる各操作レバーは、ハンドルポ
スト３５に固定される。ここで、右操作レバー群３１および左操作レバー群３２は、前後
に回動可能に設けられている。
【００４０】
　アーティキュレート操作レバー３３は、リアフレーム２１に対してフロントフレーム２
２を屈曲するアーティキュレート動作を指示する。
【００４１】
　左操作レバー群３２および右操作レバー群３１に含まれる各操作レバーを操作するとポ
テンションメータが回転されてその操作方向に応じ、かつ操作ストロークに比例した電気
信号を出力する。
【００４２】
　一例としてアーティキュレート操作レバー３３を前方向に傾倒すると、リアフレーム２
１に対してフロントフレーム２２は左方向に屈曲するアーティキュレート動作を実行する
。一方、アーティキュレート操作レバー３３を後方向に傾倒すると、リアフレーム２１に
対してフロントフレーム２２は右方向に屈曲するアーティキュレート動作を実行する。
【００４３】
　＜ａ２．回動機構の構成＞
　図４は、実施形態に基づく回動機構の構成の概略について説明する図である。
【００４４】
　図４に示されるように、フロントフレーム２２と、リアフレーム２１とは、鉛直なセン
タピン５３により連結されている。具体的には、フロントフレーム２２は、運転室３のほ
ぼ下方位置でリアフレーム２１に回動可能に連結されている。リアフレーム２１に対する
フロントフレーム２２の回動は、運転室３からのアーティキュレート操作レバー３３の操
作により、フロントフレーム２２とリアフレーム２１との間に連結されたアーティキュレ
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ートシリンダ５４を伸縮させることで行われる。そして、フロントフレーム２２をリアフ
レーム２１に対して屈曲させる（アーティキュレートさせる）ことで、モータグレーダ１
の旋回時の旋回半径をより小さくすること、および、オフセット走行による溝掘や法切作
業が可能である。なお、オフセット走行とは、フロントフレーム２２をリアフレーム２１
に対して屈曲させる方向と、前輪１１をフロントフレームに対して旋回させる方向とをそ
れぞれ逆方向とすることにより、モータグレーダ１を直進走行させることをいう。また、
リアフレーム２１には角度センサ３８が取り付けられており、リアフレーム２１に対する
フロントフレーム２２の屈曲角度であるアーティキュレート角度を検出する。なお、リア
フレーム２１に対してフロントフレーム２２が中立位置に位置している場合にはアーティ
キュレート角度は０°であるものとする。
【００４５】
　図５は、アーティキュレート操作レバー３３のストローク量と出力電気信号との関係を
説明する図である。
【００４６】
　図５に示されるように、アーティキュレート操作レバー３３を中立位置から後方向に傾
倒する操作を（＋）の符号とし、前方向に傾倒する操作を（－）の符号とする。アーティ
キュレート操作レバー３３は、ストローク量に応じた出力電気信号を出力する。ストロー
ク量が０の場合には基準値となる出力電気信号が出力される。
【００４７】
　アーティキュレート操作レバー３３によるストローク量が（＋）の符号の場合には、ア
ーティキュレートシリンダ５４は伸長する。これに伴いフロントフレーム２２は、リアフ
レーム２１に対して右方向へ屈曲する。
【００４８】
　アーティキュレート操作レバー３３によるストローク量が（－）の符号の場合には、ア
ーティキュレートシリンダ５４は縮小する。これに伴いフロントフレーム２２は、リアフ
レーム２１に対して左方向へ屈曲する。
【００４９】
　ストローク量が大きくなる（１００％あるいは－１００％に近づく）ほどアーティキュ
レートシリンダ５４の伸長速度あるいは縮小速度が大きくなる。
【００５０】
　＜Ｂ．制御系の構成＞
　図６は、実施形態に基づくモータグレーダ１が備える制御系の構成を表したブロック図
である。
【００５１】
　図６に示されるように、モータグレーダ１の制御システムは、一例として、アーティキ
ュレート操作レバー３３と、油圧ポンプ１３１と、コントロールバルブ１３４と、油圧ア
クチュエータ１３５と、エンジン１３６と、エンジンコントローラ１３８と、スロットル
ダイヤル１３９と、回転センサ１４０と、多段スイッチ１４５と、スタータスイッチ１４
６と、メインコントローラ１５０と、角度センサ３８とを含む。
【００５２】
　油圧ポンプ１３１は、作業機４等の駆動に用いる作動油を吐出する。
　油圧ポンプ１３１には、コントロールバルブ１３４を介して油圧アクチュエータ１３５
が接続される。油圧アクチュエータ１３５は、アーティキュレートシリンダ５４等を含む
。
【００５３】
　メインコントローラ１５０は、アーティキュレート操作レバー３３の操作状態（操作量
および操作方向）に応じた出力電気信号に従う指令をコントロールバルブ１３４に出力す
る。
【００５４】
　コントロールバルブ１３４は、油圧アクチュエータ１３５を制御する。具体的には、メ
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インコントローラ１５０からの指令に従って作動油の供給を切り替える。たとえば、コン
トロールバルブ１３４は、メインコントローラ１５０からの指令に従ってアーティキュレ
ートシリンダ５４が伸長あるいは縮小するように作動油の供給を切り替える。
【００５５】
　コントロールバルブ１３４は、メインコントローラ１５０からの指令に従って油圧ポン
プ１３１から油圧アクチュエータ１３５に供給する作動油の吐出量を調整する。コントロ
ールバルブ１３４は、メインコントローラ１５０からの指令が無くなった場合に油圧ポン
プ１３１からの作動油の供給を停止する。
【００５６】
　エンジン１３６は、油圧ポンプ１３１と接続する駆動軸を有し、当該駆動軸に従って油
圧ポンプ１３１が駆動される。
【００５７】
　エンジンコントローラ１３８は、メインコントローラ１５０からの指示に従い、エンジ
ン１３６の動作を制御する。エンジン１３６は、一例としてディーゼルエンジンである。
エンジン１３６のエンジン回転数は、スロットルダイヤル１３９等によって設定され、実
際のエンジン回転数は回転センサ１４０によって検出される。回転センサ１４０は、メイ
ンコントローラ１５０と接続される。
【００５８】
　スロットルダイヤル１３９には多段スイッチ１４５が設けられている。多段スイッチ１
４５は、スロットルダイヤル１３９の設定値（操作位置）を検出する。スロットルダイヤ
ル１３９の設定値は、メインコントローラ１５０に送信される。多段スイッチ１４５は、
エンジンコントローラ１３８に対して、エンジン１３６の回転数に関する指令値を出力す
る。当該指令値に従って、エンジン１３６の目標回転数が調整される。
【００５９】
　エンジンコントローラ１３８は、メインコントローラ１５０からの指示に従い燃料噴射
装置が噴射する燃料噴射量等の制御を行うことにより、エンジン１３６の回転数を調節す
る。また、エンジンコントローラ１３８は、メインコントローラ１５０からの油圧ポンプ
１３１に対する制御指示に従ってエンジン１３６のエンジン回転数を調節する。
【００６０】
　スタータスイッチ１４６は、エンジンコントローラ１３８と接続される。操作者がスタ
ータスイッチ１４６を操作（スタートに設定）することにより、始動信号がエンジンコン
トローラ１３８に出力され、エンジン１３６が始動する。
【００６１】
　メインコントローラ１５０は、モータグレーダ１全体を制御するコントローラであり、
ＣＰＵ（Central　Processing　Unit）、不揮発性メモリ、タイマ等により構成される。
なお、本例においては、メインコントローラ１５０と、エンジンコントローラ１３８とが
それぞれ別々の構成について説明しているが共通の１つのコントローラとすることも可能
である。
【００６２】
　角度センサ３８は、リアフレーム２１に対するフロントフレーム２２の屈曲角度（アー
ティキュレート角度）を検出し、検出結果をメインコントローラ１５０に出力する。
【００６３】
　＜Ｃ．制御フロー＞
　図７は、実施形態に基づくメインコントローラ１５０による回動機構の制御処理を説明
するフロー図である。
【００６４】
　図７に示すとおり、メインコントローラ１５０は、操作入力が有るか否かを判断する（
ステップＳ２）。メインコントローラ１５０は、アーティキュレート操作レバー３３から
基準値以外の出力電気信号の入力があるかどうかを判断する。
【００６５】
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　次に、メインコントローラ１５０は、操作入力が有ると判断した場合（ステップＳ２に
おいてＹＥＳ）には、次に操作量を算出する（ステップＳ４）。メインコントローラ１５
０は、アーティキュレート操作レバー３３から基準値以外の出力電気信号の入力があると
判断した場合には、当該値に基づいて操作量（ストローク量）を算出する。
【００６６】
　次に、メインコントローラ１５０は、算出された操作量（ストローク量）に基づいて制
御信号を出力する（ステップＳ６）。具体的には、メインコントローラ１５０は、算出さ
れた操作量（ストローク量）が＋１００％であると判断した場合には、アーティキュレー
トシリンダ５４が最大の速度で伸長するように作動油の供給を調節する制御信号をコント
ロールバルブ１３４に対して出力する。これに伴いフロントフレーム２２は、リアフレー
ム２１に対して右方向へ屈曲する。メインコントローラ１５０は、算出された操作量（ス
トローク量）が－１００％であると判断した場合には、アーティキュレートシリンダ５４
が最大の速度で縮小するように作動油の供給を調節する制御信号をコントロールバルブ１
３４に対して出力する。これに伴いフロントフレーム２２は、リアフレーム２１に対して
左方向へ屈曲する。なお、算出された操作量（ストローク量）に従って作動油の供給量が
調節されてアーティキュレートシリンダ５４が伸長あるいは縮小する速度が調節される。
これによりリアフレーム２１に対してフロントフレーム２２が屈曲する速度が調節される
。
【００６７】
　次に、メインコントローラ１５０は、アーティキュレート角度を検出する（ステップＳ
８）。メインコントローラ１５０は、角度センサ３８から出力されるアーティキュレート
角度を検出する。
【００６８】
　次に、メインコントローラ１５０は、検出されたアーティキュレート角度に基づいてリ
アフレームに対してフロントフレームが中立位置となったか否かを判断する（ステップＳ
１０）。メインコントローラ１５０は、検出されたアーティキュレート角度が０°となっ
たか否かを判断し、アーティキュレート角度が０°となった場合にリアフレーム２１に対
してフロントフレーム２２が中立位置となったと判断する。
【００６９】
　次に、メインコントローラ１５０は、算出されたアーティキュレート角度に基づいてリ
アフレームに対してフロントフレームが中立位置となった場合（ステップＳ１０において
ＹＥＳ）に制御信号の出力を停止する（ステップＳ１２）。メインコントローラ１５０は
、リアフレーム２１に対してフロントフレーム２２が中立位置となったと判断した場合に
コントロールバルブ１３４に対する制御信号の出力を停止する。これに伴い油圧ポンプ１
３１からアーティキュレートシリンダ５４に対する作動油の供給が停止する。したがって
、リアフレーム２１に対するフロントフレーム２２は中立位置の状態を維持する。
【００７０】
　次に、メインコントローラ１５０は、操作入力が有るかどうかを判断する（ステップＳ
１４）。メインコントローラ１５０は、アーティキュレート操作レバー３３から基準値以
外の出力電気信号の入力があるかどうかを判断する。
【００７１】
　ステップＳ１４において、メインコントローラ１５０は、操作入力が有ると判断した場
合（ステップＳ１４においてＹＥＳ）には、ステップＳ１２に戻り、制御信号の出力を停
止した状態を維持する。具体的には、メインコントローラ１５０は、アーティキュレート
操作レバー３３から基準値以外の出力電気信号の入力があると判断した場合には、制御信
号の出力を停止した状態を維持する。
【００７２】
　一方で、ステップＳ１４において、メインコントローラ１５０は、操作入力が無いと判
断した場合（ステップＳ１４においてＮＯ）には、ステップＳ２に戻り、上記の処理を繰
り返す。具体的には、メインコントローラ１５０は、アーティキュレート操作レバー３３
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から基準値の出力電気信号の入力があると判断した場合には、操作入力が無いと判断して
ステップＳ２に戻る。
【００７３】
　そして、ステップＳ２において、メインコントローラ１５０は、再び操作入力が有ると
判断した場合には、上記で説明したのと同様に操作量を算出し、算出された操作量に基づ
いて制御信号をコントロールバルブ１３４に対して出力する。これに伴いアーティキュレ
ート操作レバー３３の操作に従うアーティキュレート動作が再び実行される。
【００７４】
　本発明に従う方式により、メインコントローラ１５０は、リアフレーム２１に対してフ
ロントフレーム２２が中立位置となったと判断した場合に、アーティキュレート操作レバ
ー３３からの操作入力が継続されている場合であってもコントロールバルブ１３４に対す
る制御信号の出力を停止する。これに伴い、リアフレーム２１に対してフロントフレーム
２２が中立位置となった場合に、アーティキュレート操作レバー３３からの操作入力が継
続されている場合であっても中立位置が維持される。
【００７５】
　オペレータは、リアフレーム２１に対してフロントフレーム２２を中立位置にする操作
する場合に、リアフレーム２１に対してフロントフレーム２２が中立位置となる方向にア
ーティキュレート操作レバー３３を傾倒し続けることにより自動的に中立位置に調整する
ことが可能である。したがって、本実施形態に基づくモータグレーダ１は、通常の操作態
様によりリアフレーム２１に対するフロントフレーム２２が中立位置となる所定角度に調
節することが可能である。それゆえ、通常の操作と異なる操作態様により煩雑な操作を実
行する必要がなく簡易な方式でリアフレーム２１に対するフロントフレーム２２が中立位
置となる所定角度に調節することが可能である。
【００７６】
　例えば、リアフレーム２１に対してフロントフレーム２２を左に屈曲している状態にお
いて、アーティキュレート操作レバー３３を後方向に傾倒し続けることにより簡易にリア
フレーム２１に対してフロントフレーム２２を中立位置に調整することが可能である。
【００７７】
　また、当該構成においては、所定のモードに強制的に移行するものではないためアーテ
ィキュレート操作レバー３３を操作することにより任意のアーティキュレート角度となる
ように常に調節することが可能であり、自由度の高い操作が可能である。
【００７８】
　さらに、リアフレーム２１に対してフロントフレーム２２を中立位置にする操作する場
合に、リアフレーム２１に対してフロントフレーム２２が中立位置となる方向にアーティ
キュレート操作レバー３３を傾倒し続ける際、傾倒する操作量（ストローク量）に従って
自動的に中立位置に調整する際の回動速度も調節することが可能であり、自由度の高い操
作が可能である。
【００７９】
　また、リアフレーム２１に対してフロントフレーム２２が中立位置となった場合に、ア
ーティキュレート操作レバー３３の傾倒を止めてアーティキュレート操作レバー３３を中
立位置に戻したことを検出した後、再びアーティキュレート操作レバー３３を傾倒するこ
とにより中立位置からリアフレーム２１に対してフロントフレーム２２を屈曲させるアー
ティキュレート動作を実行することが可能である。
【００８０】
　したがって、自動的に中立位置に調整された後のアーティキュレート動作も簡易に実行
することが可能である。
【００８１】
　例えば、リアフレーム２１に対してフロントフレーム２２を左に屈曲している状態にお
いて、アーティキュレート操作レバー３３を後方向に傾倒し続けて、リアフレーム２１に
対してフロントフレーム２２を中立位置に調整した後、アーティキュレート操作レバー３
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と同じ方向）に傾倒することにより、リアフレーム２１に対してフロントフレーム２２を
中立位置から右に屈曲させるアーティキュレート動作を実行することが可能である。
【００８２】
　また、アーティキュレート操作レバー３３を前方向（最初と逆方向）に傾倒することに
より、リアフレーム２１に対してフロントフレーム２２を中立位置から左に屈曲させるア
ーティキュレート動作を実行することが可能である。
【００８３】
　上記の構成においては、アーティキュレート動作を実行するためのアーティキュレート
操作レバー３３により、リアフレーム２１に対してフロントフレーム２２を中立位置に調
節することが可能であるため特別なスイッチを設ける必要が無く簡易な方式で実現できる
。
【００８４】
　上記の構成においては、角度センサ３８によりアーティキュレート角度を検出する構成
について説明したが、角度センサ３８の代わりにリアフレーム２１に対してフロントフレ
ーム２２が中立位置に位置しているか否かを判断する中立検知センサを設けるようにして
も良い。たとえば、リアフレーム２１に対してフロントフレーム２２が中立位置の場合に
ＯＮとされ、それ以外の際にはＯＦＦとする近接センサにより実現することが可能である
。
【００８５】
　また、上記の構成においては、アーティキュレート動作を実行するためのアーティキュ
レート操作レバー３３について説明したが、当該操作部材は操作レバーに限られず操作量
に応じた操作指令を出力する操作スイッチを用いることも可能である。
【００８６】
　今回開示された実施の形態は例示であって、上記内容のみに制限されるものではない。
本発明の範囲は特許請求の範囲によって示され、特許請求の範囲と均等の意味および範囲
内でのすべての変更が含まれることが意図される。
【符号の説明】
【００８７】
　１　モータグレーダ、２　車体フレーム、３　運転室、４　作業機、６　エンジン室、
１１，１２　走行輪、２１　リアフレーム、２２　フロントフレーム、２５　外装カバー
、２６　上方開口部、２７　側方開口部、３１　右操作レバー群、３２　左操作レバー群
、３３　アーティキュレート操作レバー、３４　ハンドル、３５　支持部材、３８　角度
センサ、４０　ドローバ、４１　サークル、４２　ブレード、４４，４５　リフトシリン
ダ、４６　ドローバシフトシリンダ、４７　ブレードシフトシリンダ、４８　チルトシリ
ンダ、４９　油圧モータ、５３　センタピン、５４　アーティキュレートシリンダ、１３
１　油圧ポンプ、１３４　コントロールバルブ、１３５　油圧アクチュエータ、１３６　
エンジン、１３８　エンジンコントローラ、１３９　スロットルダイヤル、１４０　回転
センサ、１４５　多段スイッチ、１４６　スタータスイッチ、１５０　メインコントロー
ラ。
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