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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　作業機に連結した作業装置に作業機の情報をパルス信号に変換して出力するパルス信号
出力手段を備えた作業機のパルス信号出力構造であって、
　走行用動力の回転数を検出する回転センサの出力に基づいて走行速度を演算する演算手
段と、
　作業機の進行方向を出力する進行方向出力手段と、
　走行用動力の断続情報を出力する走行用断続情報出力手段を備え、
　前記パルス信号出力手段が、前記演算手段の出力に基づいて前記パルス信号の周波数を
変更し、かつ、前記進行方向出力手段の出力と前記走行用断続情報出力手段の出力に基づ
いて、前記パルス信号による作業機の走行状態の判別が可能となるように前記パルス信号
のデューティ比を変更するように構成してあることを特徴とする作業機のパルス信号出力
構造。
【請求項２】
　作業用動力の断続情報を出力する作業用断続情報出力手段を備え、
　前記パルス信号出力手段が、前記進行方向出力手段の出力と前記走行用断続情報出力手
段の出力と前記作業用断続情報出力手段の出力に基づいて、作業機が作業走行状態である
か否かの前記パルス信号による判別が可能となるように前記パルス信号のデューティ比を
変更するように構成してあることを特徴とする請求項１に記載の作業機のパルス信号出力
構造。
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【請求項３】
　前記進行方向出力手段及び前記走行用断続情報出力手段を、中立位置と前進位置と後進
位置とに位置変更可能な前後進切換レバーの操作位置に基づいて作業機の進行方向及び走
行用動力の断続情報を出力する前後進センサにより構成してあることを特徴とする請求項
１又は２に記載の作業機のパルス信号出力構造。
【請求項４】
　前記走行用断続情報出力手段を、走行用クラッチを操作するクラッチペダルの操作位置
に基づいて走行用動力の断続情報を出力するクラッチセンサにより構成してあることを特
徴とする請求項１～３のいずれか一つに記載の作業機のパルス信号出力構造。
【請求項５】
　前記進行方向出力手段及び前記走行用断続情報出力手段を、中立位置と前進変速領域と
後進変速領域とに操作可能な変速操作具の操作位置に基づいて作業機の進行方向及び走行
用動力の断続情報を出力する変速センサにより構成してあることを特徴とする請求項１～
４のいずれか一つに記載の作業機のパルス信号出力構造。
【請求項６】
　前記クラッチペダルの操作位置を判別する閾値に、その前記クラッチペダルの踏み込み
解除方向での値が、前記クラッチペダルの踏み込み方向での値よりも、前記クラッチペダ
ルの踏み込み解除位置での前記クラッチセンサの検出値に近くなるようにヒステリシスを
持たせてあることを特徴とする請求項４に記載の作業機のパルス信号出力構造。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、作業機に連結した作業装置に作業機の情報をパルス信号に変換して出力する
パルス信号出力手段を備えた作業機のパルス信号出力構造に関する。
【背景技術】
【０００２】
　作業機のパルス信号出力構造としては、走行用動力の回転数を検出する電磁ピックアッ
プ式の回転センサの出力に基づいて作業機の走行速度を演算する演算手段と、変速操作具
の操作位置に基づいて作業機の後進を検出する後進検出センサとを備え、パルス信号出力
手段が、演算手段が出力する作業機の走行速度に基づいて、出力するパルス信号の周波数
を変更し、後進検出センサが出力する作業機の進行方向に基づいて、出力するパルス信号
のデューティ比を変更するように構成したものがある（例えば特許文献１参照）。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開２００８－１６１０８８号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　上記の構成では、例えば、前記特許文献１に記載してあるように、パルス信号出力手段
が出力するパルス信号に基づいて散布量調節用の電動シャッタの作動を制御する制御装置
を備えた肥料散布装置を作業機に連結した場合には、肥料散布装置の制御装置が、肥料散
布装置に備えた散布量設定器の出力とパルス信号出力手段の出力に基づいて電動シャッタ
の開度を調節することになる。
【０００５】
　具体的には、肥料散布装置の制御装置は、演算手段の出力が設定値以上であり、後進検
出センサが機体の後進を検出していない場合には、そのときのパルス信号に基づいて作業
機が前進走行状態であると判断し、かつ、散布量設定器の出力とパルス信号出力手段の出
力（走行速度）に基づいて、散布量設定器で設定した単位走行距離当たりの散布量で肥料
を散布することができるように電動シャッタの開度を調節する。これにより、作業機を前
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進走行させた場合には、作業機の走行速度にかかわらず、散布量設定器で設定した単位走
行距離当たりの散布量で肥料を精度よく散布することができる。
【０００６】
　又、演算手段の出力が設定値未満である場合には、そのときにパルス信号出力手段が出
力するパルス信号に基づいて作業機が走行停止状態であると判断し、又、後進検出センサ
が機体の後進を検出している場合には、そのときにパルス信号出力手段が出力するパルス
信号に基づいて作業機が後進走行状態であると判断し、かつ、散布量設定器の出力に関係
なく、パルス信号出力手段の出力（走行停止情報又は後進情報）に基づいて、肥料の散布
を行わないように電動シャッタの開度を零にする。これにより、作業機を走行停止させた
場合や後進走行させた場合における不必要な肥料の散布を防止することができる。
【０００７】
　しかしながら、上記の構成では、肥料散布装置の制御装置が、演算手段の出力が設定値
未満である場合のパルス信号出力手段の出力に基づいて作業機が走行停止状態であると判
断することから、作業機を走行停止させるための変速操作具の中立位置への操作やクラッ
チペダルの踏み込み操作によって駆動輪への伝動を遮断してから作業機が慣性で走行して
いる間は、そのときのパルス信号出力手段の出力に基づいて肥料散布装置が肥料の散布を
継続することになる。
【０００８】
　本発明の目的は、作業機を走行停止させるための走行用動力の遮断操作を行なった後の
作業機の慣性走行によって、作業機に連結した作業装置が無駄に作動することを防止する
ことにある。
【課題を解決するための手段】
【０００９】
　上記の目的を達成するため、本発明のうちの請求項１に記載の発明では、
　作業機に連結した作業装置に作業機の情報をパルス信号に変換して出力するパルス信号
出力手段を備えた作業機のパルス信号出力構造であって、
　走行用動力の回転数を検出する回転センサの出力に基づいて走行速度を演算する演算手
段と、
　作業機の進行方向を出力する進行方向出力手段と、
　走行用動力の断続情報を出力する走行用断続情報出力手段を備え、
　前記パルス信号出力手段が、前記演算手段の出力に基づいて前記パルス信号の周波数を
変更し、かつ、前記進行方向出力手段の出力と前記走行用断続情報出力手段の出力に基づ
いて、前記パルス信号による作業機の走行状態の判別が可能となるように前記パルス信号
のデューティ比を変更するように構成してあることを特徴とする。
【００１０】
　この特徴構成によると、作業機に、パルス信号出力手段の出力に基づいて制御作動を行
なう制御装置を備えた作業装置を連結した場合には、パルス信号出力手段の出力により、
作業機の走行速度と走行状態（走行停止状態、前進走行状態、後進走行状態）とを作業装
置の制御装置に判別させることができ、その判別結果に基づいた作業装置に対する制御作
動を制御装置に行なわせることができる。
【００１１】
　これにより、作業機に連結した作業装置が、例えば作業機の前進走行時に作動させるも
のであれば、パルス信号出力手段の出力に基づく制御装置の制御作動により、作業機が前
進走行状態である場合には、作業機の走行速度に適した作動状態で作業装置を作動させる
ことができる。又、作業機が走行停止状態又は後進走行状態である場合には作業装置を作
動停止させることができる。
【００１２】
　又、作業機に連結した作業装置が、作業機の前進走行時と後進走行時に作動させるもの
であれば、パルス信号出力手段の出力に基づく制御装置の制御作動により、作業機が前進
走行状態又は後進走行状態である場合には、作業機の走行速度に適した作動状態で作業装
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置を作動させることができる。又、作業機が走行停止状態である場合には作業装置を作動
停止させることができる。
【００１３】
　しかも、作業装置の制御手段は、走行用断続情報出力手段の出力に基づいてデューティ
比を変更したパルス信号出力手段からのパルス信号に基づいて、作業機が走行停止してい
るか否かの判別を行うことから、作業機を走行停止させるための走行用動力の遮断操作が
行われた場合には、その遮断操作に基づくパルス信号を受け取るとともに作業装置を作動
停止させることができる。
【００１４】
　従って、作業機を走行停止させるための走行用動力の遮断操作を行なった後の作業機の
慣性走行によって、作業機に連結した作業装置が無駄に作動することを防止することがで
き、作業装置が播種装置あるいは肥料や薬剤を散布する散布装置である場合には、作業機
の慣性走行による種あるいは肥料や薬剤の浪費を防止することができる。
【００１５】
　本発明のうちの請求項２に記載の発明では、上記請求項１に記載の発明において、
　作業用動力の断続情報を出力する作業用断続情報出力手段を備え、
　前記パルス信号出力手段が、前記進行方向出力手段の出力と前記走行用断続情報出力手
段の出力と前記作業用断続情報出力手段の出力に基づいて、作業機が作業走行状態である
か否かの前記パルス信号による判別が可能となるように前記パルス信号のデューティ比を
変更するように構成してあることを特徴とする。
【００１６】
　この特徴構成によると、作業機に、パルス信号出力手段の出力に基づいて制御作動を行
なう制御装置を備えた作業装置を連結した場合には、パルス信号出力手段の出力により、
作業機が作業走行状態であるか否かを作業装置の制御装置に判別させることができる。
【００１７】
　これにより、作業機が作業走行状態である場合には、作業機の走行速度に適した作動状
態で作業装置を作動させることができる。又、作業機が非作業走行状態である場合には作
業装置を作動停止させることができる。
【００１８】
　従って、作業機の非作業走行状態において作業機に連結した作業装置が無駄に作動する
ことを防止することができる。
【００１９】
　本発明のうちの請求項３に記載の発明では、上記請求項１又は２に記載の発明において
、
　前記進行方向出力手段及び前記走行用断続情報出力手段を、中立位置と前進位置と後進
位置とに位置変更可能な前後進切換レバーの操作位置に基づいて作業機の進行方向及び走
行用動力の断続情報を出力する前後進センサにより構成してあることを特徴とする。
【００２０】
　この特徴構成によると、前後進切換レバーを操作した場合には、その操作後の操作位置
を前後進センサが検出し、この検出に基づいて、パルス信号出力手段がパルス信号のデュ
ーティ比を変更して出力し、この出力に基づいて、作業機に連結した作業装置の制御装置
が、そのときの作業機の走行状態（進行方向及び走行用動力の断続状態）を判別し、判別
した作業機の走行状態に応じた作業装置の作動状態が得られるように作業装置の作動を制
御することになる。
【００２１】
　これにより、作業機に連結した作業装置が、例えば作業機の前進走行時に作動させるも
のであれば、前後進切換レバーの前進位置への操作によって作業機を作動させることがで
きる。又、前後進切換レバーの中立位置又は後進位置への操作によって作業機を作動停止
させることができる。つまり、前後進切換レバーを中立位置又は後進位置に操作した場合
に作業機が無駄に作動することを防止することができる。
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【００２２】
　しかも、前後進切換レバーの操作によって作動状態が切り換えられる前後進切換装置の
作動状態を検出する場合に比較して、作業装置の応答性を高めることができる。
【００２３】
　従って、前後進切換レバーの操作位置に応じて作業装置を応答性よく適正に作動させる
ことができる。
【００２４】
　本発明のうちの請求項４に記載の発明では、上記請求項１～３のいずれか一つに記載の
発明において、
　前記走行用断続情報出力手段を、走行用クラッチを操作するクラッチペダルの操作位置
に基づいて走行用動力の断続情報を出力するクラッチセンサにより構成してあることを特
徴とする。
【００２５】
　この特徴構成によると、クラッチペダルを踏み込み操作した場合には、その踏み込み位
置をクラッチセンサが検出し、この検出に基づいて、パルス信号出力手段がパルス信号の
デューティ比を変更して出力し、この出力に基づいて、作業機に連結した作業装置の制御
装置が、そのときの作業機の走行状態（走行用動力の断続状態）を判別し、判別した作業
機の走行状態に応じた作業装置の作動状態が得られるように作業装置の作動を制御するこ
とになる。
【００２６】
　これにより、作業機に連結した作業装置が、例えば作業機の前進走行時に作動させるも
のであれば、クラッチペダルの切り位置への踏み込み操作によって作業機を作動停止させ
ることができる。又、クラッチペダルの踏み込み解除による入り位置への復帰操作によっ
て作業機を作動させることができる。つまり、クラッチペダルを切り位置に踏み込み操作
した場合に作業機が無駄に作動することを防止することができる。
【００２７】
　しかも、クラッチペダルの操作によって作動状態が切り換えられる走行用クラッチの作
動状態を検出する場合に比較して、作業装置の応答性を高めることができる。
【００２８】
　従って、クラッチペダルの操作位置に応じて作業装置を応答性よく適正に作動させるこ
とができる。
【００２９】
　本発明のうちの請求項５に記載の発明では、上記請求項１～４のいずれか一つに記載の
発明において、
　前記進行方向出力手段及び前記走行用断続情報出力手段を、中立位置と前進変速領域と
後進変速領域とに操作可能な変速操作具の操作位置に基づいて作業機の進行方向及び走行
用動力の断続情報を出力する変速センサにより構成してあることを特徴とする。
【００３０】
　この特徴構成によると、変速操作具を操作した場合には、その操作後の操作位置を変速
センサが検出し、この検出に基づいて、パルス信号出力手段がパルス信号のデューティ比
を変更して出力し、この出力に基づいて、作業機に連結した作業装置の制御装置が、その
ときの作業機の走行状態（進行方向及び走行用動力の断続状態）を判別し、判別した作業
機の走行状態に応じた作業装置の作動状態が得られるように作業装置の作動を制御するこ
とになる。
【００３１】
　これにより、作業機に連結した作業装置が、例えば作業機の前進走行時に作動させるも
のであれば、変速操作具の前進変速領域への操作によって作業機を作動させることができ
る。又、変速操作具の中立位置又は後進変速領域への操作によって作業機を作動停止させ
ることができる。つまり、変速操作具を中立位置又は後進変速領域に操作した場合に作業
機が無駄に作動することを防止することができる。
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【００３２】
　しかも、変速操作具の操作によって作動状態が切り換えられる変速装置の作動状態を検
出する場合に比較して、作業装置の応答性を高めることができる。
【００３３】
　従って、変速操作具の操作位置に応じて作業装置を応答性よく適正に作動させることが
できる。
【００３４】
　本発明のうちの請求項６に記載の発明では、上記請求項４に記載の発明において、
　前記クラッチペダルの操作位置を判別する閾値に、その前記クラッチペダルの踏み込み
解除方向での値が、前記クラッチペダルの踏み込み方向での値よりも、前記クラッチペダ
ルの踏み込み解除位置での前記クラッチセンサの検出値に近くなるようにヒステリシスを
持たせてあることを特徴とする。
【００３５】
　この特徴構成によると、クラッチペダルの操作によって作業装置の作動状態が頻繁に切
り換わることを防止することができる。
【図面の簡単な説明】
【００３６】
【図１】肥料散布装置を連結したトラクタの全体側面図である。
【図２】パルス信号の出力に関する制御構成を示すブロック図である。
【図３】機体の走行速度とパルス信号の周波数との関係を示す図である。
【図４】機体の状態とパルス信号のデューティ比との関係を示す図である。
【図５】別実施形態でのパルス信号の出力に関する制御構成を示すブロック図である。
【発明を実施するための形態】
【００３７】
　以下、本発明を実施するための形態の一例として、本発明に係る作業機のパルス信号出
力構造を、作業機の一例であるトラクタに適用した実施形態を図面に基づいて説明する。
【００３８】
　図１に示すように、このトラクタは、その前部に水冷式のエンジン１を搭載し、このエ
ンジン１からの動力を、操舵用の左右一対の前輪２と主駆動輪としての左右一対の後輪３
とに伝達する４輪駆動型に構成してある。トラクタの後部には、前輪操舵用のステアリン
グホイール４や運転座席５などを配備して搭乗運転部６を形成し、搭乗運転部６を覆うキ
ャビン７を装備してある。
【００３９】
　エンジン１からの動力は、電子油圧制御式の主クラッチ（走行用クラッチの一例）８を
経由して走行伝動系と作業伝動系とに分配し、走行伝動系に供給した動力を左右の前輪２
と後輪３に伝達する。作業伝動系に供給した動力は、機体フレームに兼用するトランスミ
ッションケース（以下、Ｔ／Ｍケースと略称する）９の後端部に備えた動力取り出し用の
ＰＴＯ軸１０に伝達する。
【００４０】
　図示は省略するが、走行伝動系には、１２段の変速操作を可能にする電子油圧制御式の
主変速装置、３段の変速操作を可能にする電子油圧制御式の副変速装置、前後進の切り換
え操作を可能にする電子油圧制御式の前後進切換装置、左右の前輪３に対する伝動の断続
操作や倍速操作を可能にする電子油圧制御式の前輪用変速装置、前輪用の差動装置、及び
、後輪用の差動装置、などを備えてある。
【００４１】
　作業伝動系には、ＰＴＯ軸１０に対する伝動の断続操作を可能にする電子油圧制御式の
作業用クラッチや、ＰＴＯ軸１０の３段の変速操作と正逆転の切り換え操作を可能にする
電子油圧制御式の作業用変速装置、などを備えてある。
【００４２】
　図１に示すように、Ｔ／Ｍケース５の後部には、油圧式で左右一対のリフトシリンダ１
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１や、左右のリフトシリンダ１１の作動により上下方向に揺動する左右一対のリフトアー
ム１２、などを備え、左右のリフトアーム１２に連動する作業装置連結用のリンク機構１
３などを介して、作業装置の一例である肥料散布装置１４を昇降可能に連結してある。
【００４３】
　図１及び図２に示すように、肥料散布装置１４は、リンク機構１３に連結する施肥フレ
ーム１５に、肥料貯留用のホッパ１６、散布量調節用のシャッタ１７、シャッタ駆動用の
電動モータ１８、電動モータ１８の作動を制御する制御装置１９、及び、散布用の回転羽
根２０、などを備えて構成してある。制御装置１９は、ＣＰＵやＥＥＰＲＯＭなどを備え
たマイクロコンピュータを利用して構成してある。回転羽根２０には、ＰＴＯ軸１０から
取り出した動力を、屈曲可能かつ伸縮可能に構成した外部伝動機構２１を介して伝達して
ある。
【００４４】
　図２に示すように、トラクタには、主クラッチ８や主変速装置などの作動を制御する走
行変速制御、作業用クラッチ及び作業用変速装置の作動を制御するＰＴＯ変速制御、及び
、左右のリフトシリンダ１２の作動を制御して作業装置を昇降させる昇降制御、などを行
なう電子制御ユニット（以下、ＥＣＵと略称する）２２を搭載してある。ＥＣＵ２２は、
ＣＰＵやＥＥＰＲＯＭなどを備えたマイクロコンピュータを利用して構成してある。
【００４５】
　ＥＣＵ２２には、機体の走行速度を演算する演算手段２２Ａや、演算手段２２Ａの演算
結果などをパルス信号に変換して出力するパルス信号出力手段２２Ｂ、などを備えてある
。
【００４６】
　演算手段２２Ａは、走行伝動系の伝動方向下手側に位置する副変速装置の出力回転数を
検出する電磁ピックアップ式の回転センサ２３の出力や、ＥＥＰＲＯＭに書き込んだ後輪
３の外径、などに基づいて機体の走行速度を演算する。
【００４７】
　パルス信号出力手段２２Ｂは、演算手段２２Ａの演算結果である機体の走行速度に基づ
いて、出力するパルス信号の周波数を変更する。具体的には、図３に示すように、出力す
るパルス信号の周波数と演算手段２２Ａが出力する機体の走行速度との関係が略正比例と
なるように出力するパルス信号の周波数を変更する。例えば、走行速度が０．１ｋｍ／ｈ
である場合には、出力するパルス信号の周波数を１Ｈｚとし、走行速度が３０ｋｍ／ｈで
ある場合には、出力するパルス信号の周波数を３００Ｈｚとする。
【００４８】
　但し、走行速度が０．１ｋｍ／ｈ未満である場合には、出力するパルス信号の周波数を
０．５Ｈｚとする。これにより、肥料散布装置１４の制御装置１９に、作業機が走行停止
して状態と、作業機からのパルス信号を受け取っていない状態とを判別させることができ
る。
【００４９】
　又、パルス信号出力手段２２Ｂは、中立位置と前進位置と後進位置とに位置変更可能な
前後進切換レバー２４の操作位置を検出する前後進センサ（進行方向出力手段Ａ及び走行
用断続情報出力手段Ｂの一例）２５の出力、ＰＴＯクラッチの断続操作を指令するダイヤ
ル式のＰＴＯスイッチ（作業用断続情報出力手段Ｃの一例）２６の出力、及び、クラッチ
ペダル２７の踏み込み操作量を検出するクラッチセンサ（走行用断続情報出力手段Ｂの一
例）２８の出力、に基づいて、出力するパルス信号のデューティ比を変更する。
【００５０】
　具体的には、前後進センサ２５の出力に基づいて前後進切換レバー２４の操作位置を判
別する。そして、操作レバー２４が中立位置にある場合は前後進切換装置の作動状態が中
立状態であると判断し、前進位置にある場合は前後進切換装置の作動状態が前進状態であ
ると判断し、後進位置にある場合は前後進切換装置の作動状態が後進状態であると判断す
る。
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【００５１】
　又、ＰＴＯスイッチ２６の出力に基づいてＰＴＯスイッチ２６の操作位置が入り位置か
切り位置かを判別する。そして、ＰＴＯスイッチ２６が入り位置である場合はＰＴＯクラ
ッチの作動状態が伝動状態であると判断し、切り位置である場合はＰＴＯクラッチの作動
状態が遮断状態であると判断する。
【００５２】
　更に、クラッチセンサ２８の出力に基づいてクラッチペダル２７の操作位置を判別する
閾値を越えるクラッチペダル２７の踏み込み操作が行われているか否かを判別する。そし
て、クラッチペダル２７の閾値を越える踏み込み操作が行われていない場合（以下、クラ
ッチペダル２７が入り位置にある場合と称する）は主クラッチ８の作動状態が伝動状態で
あると判断し、クラッチペダル２７の閾値を越える踏み込み操作が行われている場合（以
下、クラッチペダル２７が切り位置にある場合と称する）は主クラッチ８の作動状態が遮
断状態であると判断する。
【００５３】
　そして、図４に示すように、上記の判別結果に基づいて、操作レバー２４が前進位置に
あり、ＰＴＯスイッチ２６が入り位置であり、クラッチペダル２７が入り位置にある場合
には、作業走行状態であると判断して、出力するパルス信号のデューティ比を５０％に変
更する。又、操作レバー２４が中立位置又は後進位置にあり、ＰＴＯスイッチ２６が入り
位置であり、クラッチペダル２７が入り位置にある場合、又は、操作レバー２４が前進位
置にあり、ＰＴＯスイッチ２６が入り位置であり、クラッチペダル２７が切り位置にある
場合、あるいは、操作レバー２４が中立位置又は後進位置にあり、ＰＴＯスイッチ２６が
入り位置であり、クラッチペダル２７が切り位置にある場合には、作業停止状態であると
判断して、出力するパルス信号のデューティ比を７５％に変更する。更に、操作レバー２
４の操作位置及びクラッチペダル２７の操作位置にかかわらず、ＰＴＯスイッチ２６が切
り位置である場合には、移動走行状態又は走行停止状態であると判断して、出力するパル
ス信号のデューティ比を２５％に変更する。
【００５４】
　図２に示すように、ＥＣＵ２２は、コネクタ２９を介して肥料散布装置１４の制御装置
１９に接続することができる。これにより、肥料散布装置１４の制御装置１９は、ＥＣＵ
２２のパルス信号出力手段２２Ｂが出力するパルス信号を受け取ることができる。
【００５５】
　肥料散布装置１４の制御装置１９は、電源スイッチ３０の操作により起動又は作動停止
する。そして、作動中は、肥料散布装置１４に備えた散布量設定器３１の出力とパルス信
号出力手段２２Ｂの出力に基づいて、作業走行時には、散布量設定器３０により設定した
単位走行距離当たりの散布量で肥料が散布されるように、又、非作業走行時には、肥料散
布装置１４の無駄な作動による肥料の浪費がないようにシャッタ１７の開度を調節する。
【００５６】
　具体的には、前後進切換レバー２４を前進位置に操作し、ＰＴＯスイッチ２６を入り位
置に操作し、クラッチペダル２７の踏み込み操作を解除した作業走行時（ＰＴＯ軸１０を
駆動させた前進走行時）には、散布量設定器３１の出力とパルス信号出力手段２２Ｂの出
力に基づいて、作業機の走行速度に応じたシャッタ１７の目標開度を設定し、シャッタ１
７の開度を検出するシャッタセンサ３２の出力が目標開度に合致するように電動モータ１
８の作動を制御する。
【００５７】
　これにより、前後進切換レバー２４を前進位置に操作し、ＰＴＯスイッチ２６を入り位
置に操作し、クラッチペダル２７の踏み込み操作を解除した作業走行時には、作業機の走
行速度にかかわらず、散布量設定器３１により設定した単位走行距離当たりの散布量で肥
料を精度よく散布することができる。
【００５８】
　そして、前後進切換レバー２４の中立位置又は後進位置への操作、ＰＴＯスイッチ２６



(9) JP 5118076 B2 2013.1.16

10

20

30

40

50

の切り位置への操作、及び、クラッチペダル２７の入り位置への踏み込み操作のうちのい
ずれかが行われた非作業走行時には、パルス信号出力手段２２Ｂの出力に基づいて、作業
機の走行速度に応じたシャッタ１７の目標開度を零に設定し、シャッタ１７の開度を検出
するシャッタセンサ３２の出力が目標開度に合致するように電動モータ１８の作動を制御
する。
【００５９】
　これにより、前後進切換レバー２４の中立位置又は後進位置への操作、ＰＴＯスイッチ
２６の切り位置への操作、及び、クラッチペダル２７の入り位置への踏み込み操作のうち
のいずれかが行われた非作業走行時には、肥料散布装置１４の無駄な作動による肥料の浪
費を防止することができる。
【００６０】
　又、パルス信号出力手段２２Ｂが出力するパルス信号の周波数が０．５Ｈｚ以上である
か否かを判別し、０．５Ｈｚ未満である場合には、肥料散布装置１４に備えた警報器３３
を作動させる。これにより、コネクタ２９のつなぎ忘れや作業機と肥料散布装置１４との
間での断線の発生を操縦者に知らせることができる。
【００６１】
　尚、パルス信号出力回路にはオープンコレクタ方式を採用している。又、肥料散布装置
１４のチャタリングを防止するために、クラッチペダル２７の操作位置を判別する閾値に
、そのクラッチペダル２７の踏み込み解除方向での値が、クラッチペダル２７の踏み込み
方向での値よりも、クラッチペダル２７の踏み込み解除位置でのクラッチセンサ２８の検
出値に近くなるようにヒステリシスを持たせてある。
【００６２】
　　〔別実施形態〕
【００６３】
〔１〕作業機としては、パルス信号出力手段２２Ｂを備えるものであれば、例えば、施肥
装置や薬剤散布装置などの取り付けが可能となるように構成した乗用田植機などであって
もよい。
【００６４】
〔２〕作業装置１４としては、パルス信号出力手段の出力に基づいて制御作動を行なう制
御装置を備えるものであれば、薬剤散布装置や播種装置などであってもよい。
【００６５】
〔３〕進行方向出力手段Ａ及び走行用断続情報出力手段Ｂを、前後進切換装置の作動状態
を検出する前後進センサで構成してもよい。
【００６６】
〔４〕進行方向出力手段Ａ及び走行用断続情報出力手段Ｂとして、中立位置と前進変速領
域と後進変速領域とに操作可能な変速レバーや変速ペダルなどの変速操作具の操作位置に
基づいて作業機の進行方向及び走行用動力の断続情報を出力する変速センサを備えるよう
にしてもよい。
【００６７】
〔５〕図５に示すように、進行方向出力手段Ａ及び走行用断続情報出力手段Ｂとして、前
後進センサ２５とともに、中立位置と前進変速領域と後進変速領域とに操作可能な変速レ
バーや変速ペダルなどの変速操作具３４の操作位置に基づいて作業機の進行方向及び走行
用動力の断続情報を出力する変速センサ３５を備えるようにしてもよい。
【００６８】
〔６〕進行方向出力手段Ａ及び走行用断続情報出力手段Ｂを、主変速装置の作動状態を検
出する主変速センサで構成してもよい。又、走行用断続情報出力手段Ｂを、副変速装置の
作動状態を検出する副変速センサで構成してもよい。更に、主変速センサ及び副変速セン
サを、前後進センサ２５や変速センサ３５などとともに備えるようにしてもよい。
【００６９】
〔７〕作業用断続情報出力手段Ｃを、作業用クラッチの作動状態を検出する作業用クラッ
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【００７０】
〔８〕パルス信号出力手段２２Ｂが出力するパルス信号のデューティ比を、作業機の中立
停止状態（例えば前後進切換レバー２４が中立位置に位置する状態）と後進走行状態（例
えば前後進切換レバー２４が後進位置に位置する状態）とで異ならせて、パルス信号によ
る作業機の中立停止状態と後進走行状態との判別が可能となるように構成してもよい。
【産業上の利用可能性】
【００７１】
　本発明に係る作業機のパルス信号出力構造は、パルス信号出力手段を備えるものであれ
ば、施肥装置や薬剤散布装置などの取り付けが可能となるように構成したトラクタや乗用
田植機などの作業機に適用することができる。
【符号の説明】
【００７２】
　１４　作業装置
　２２Ｂ　パルス信号出力手段
　２３　回転センサ
　２２Ａ　演算手段
　Ａ　進行方向出力手段
　Ｂ　走行用断続情報出力手段
　Ｃ　作業用断続情報出力手段
　２４　前後進切換レバー
　２５　前後進センサ
　８　走行用クラッチ
　２７　クラッチペダル
　２８　クラッチセンサ
　３４　変速操作具
　３５　変速センサ
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