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(57)【要約】
【課題】　タイヤに泥が付着した場合でもオフロードの
走破性を向上させる。
【解決手段】　ブレーキＥＣＵは、車両がオフロードを
走行している場合、タイヤに泥が付着しているか否かを
判定し、泥が付着している場合には、トラクション制御
における油圧制動力を低減する。同時に、エンジンＥＣ
Ｕに対して、エンジンの駆動トルクを、泥を除去するこ
とができ、かつ、ディファレンシャルギヤへの負荷が過
剰とならない値に調整する指令を送信する。これにより
、トラクション制御中に、タイヤが空転して、タイヤと
路面との擦り合わせによりタイヤから泥が落とされる。
【選択図】　図２
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　駆動輪のスリップを検出したときに、前記スリップが検出された駆動輪に対して少なく
とも油圧制動力を付与して前記スリップを抑制するトラクション制御を実施するトラクシ
ョン制御手段を備えた車両の制御装置において、
　車両がオフロードを走行しているか否かを判定するオフロード判定手段と、
　前記車両がオフロードを走行していると判定されているときに、前記駆動輪のタイヤに
泥が付着しているか否かを判定する泥付着判定手段と、
　前記タイヤに泥が付着していると判定されている場合は、前記タイヤに泥が付着してい
ると判定されていない場合に比べて、前記トラクション制御における前記油圧制動力を小
さくする泥付着時油圧低減手段と
　を備えた車両の制御装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、トラクション制御を実施する車両の制御装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　アクセルを踏み込んで加速したとき、タイヤの接地している路面の摩擦係数が小さいと
、駆動輪がスリップ（空転）するばかりでなく、車両姿勢が不安定になる。こうした課題
を解決する技術の一つとして、トラクション制御が知られている（例えば、特許文献１に
開示されている）。トラクション制御は、車両加速時に、ドライバーの操作によらず、駆
動輪のスリップ率が目標領域に入るようにスリップ率を制御して、車両姿勢の安定化を図
る技術である。トラクション制御は、通常、エンジンの出力トルクを絞るとともに、駆動
輪にブレーキ油圧を加えてスリップを抑制するが、オフロードを走行する状況等において
は、エンジンの出力トルクを絞らずに駆動輪のブレーキ油圧のみによりスリップを抑制し
てエンジンの出力トルクを駆動輪に適切に配分する方式も知られている。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開２００６－１７７１６６号公報
【発明の概要】
【０００４】
　車両がオフロードを走行中に泥濘を通過した場合、タイヤに泥が付着する。このため、
タイヤの摩擦抵抗が低下して駆動輪が空転し、トラクション制御が実施される。オフロー
ド走行中は、トラクション制御によって駆動輪の出力する駆動トルクが抑えられる。この
結果、タイヤに付着した泥は落ちない。従って、駆動輪の出力する駆動トルクを地面に良
好に伝達することができず、オフロードの走破性が低下してしまう。
【０００５】
　本発明は、上記課題を解決するためになされたものであり、その目的は、タイヤに泥が
付着した場合でもオフロードの走破性を向上させることにある。
【０００６】
　上記目的を達成するために、本発明の特徴は、
　駆動輪のスリップを検出したときに、前記スリップが検出された駆動輪に対して少なく
とも油圧制動力を付与して前記スリップを抑制するトラクション制御を実施するトラクシ
ョン制御手段（３０）を備えた車両の制御装置において、
車両がオフロードを走行しているか否かを判定するオフロード判定手段（Ｓ１１，Ｓ１２
）と、
　前記車両がオフロードを走行していると判定されているときに、前記駆動輪のタイヤに
泥が付着しているか否かを判定する泥付着判定手段（Ｓ２１～Ｓ２５）と、
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　前記タイヤに泥が付着していると判定されている場合は、前記タイヤに泥が付着してい
ると判定されていない場合に比べて、前記トラクション制御における前記油圧制動力を小
さくする泥付着時油圧低減手段（Ｓ１６）と
　を備えたことにある。
【０００７】
　本発明においては、オフロード判定手段が、車両がオフロードを走行しているか否かを
判定する。泥付着判定手段は、オフロード判定手段によって、車両がオフロードを走行し
ていると判定されているときに、駆動輪のタイヤに泥が付着しているか否かを判定する。
車両がオフロードを走行中に泥濘を通過した場合、タイヤに泥が付着し、駆動輪がスリッ
プ（空転）する。トラクション制御手段は、駆動輪のスリップを検出したときに、スリッ
プが検出された駆動輪に対して少なくとも油圧制動力を付与してスリップを抑制する。こ
のため、タイヤから泥が落ちにくくなる。
【０００８】
　そこで、泥付着時油圧低減手段は、タイヤに泥が付着していると判定されている場合は
、タイヤに泥が付着していると判定されていない場合に比べて、トラクション制御におけ
る油圧制動力を小さくする。これにより、駆動輪が空転して、タイヤと路面との擦り合わ
せによりタイヤから泥が落とされる。泥が落とされると、トラクション制御における油圧
制動力が復帰し、駆動輪のスリップが通常時のように抑制され、駆動輪の出力トルクを路
面に良好に伝達できるようになる。この結果、本発明によれば、オフロードの走破性が向
上する。
【０００９】
　尚、例えば、泥付着時油圧低減手段によって、トラクション制御における油圧制動力を
小さくしているときに、それと並行して、駆動輪を駆動する駆動源（例えば、エンジン）
の駆動トルクを、駆動トルク伝達機構（例えば、ディファレンシャルギヤ）に入力される
負荷が過剰にならないように制限するように調整する、あるいは、タイヤに付着した泥を
落とすのに必要な大きさを確保するように調整する駆動トルク調整手段を備えるとよい。
【００１０】
　上記説明においては、発明の理解を助けるために、実施形態に対応する発明の構成に対
して、実施形態で用いた符号を括弧書きで添えているが、発明の各構成要件は、前記符号
によって規定される実施形態に限定されるものではない。
【図面の簡単な説明】
【００１１】
【図１】本実施形態に係る車両の制御装置の概略構成図である。
【図２】泥除去制御ルーチンを表すフローチャートである。
【図３】泥付着判定ルーチンを表すフローチャートである。
【図４】ブレーキ油圧、エンジンの駆動トルク等を表すタイミングチャートである。
【発明を実施するための形態】
【００１２】
　以下、本発明の実施形態について図面を用いて詳細に説明する。図１は、本実施形態の
車両の制御装置を備えた車両の概略システム構成図である。
【００１３】
　車両は、エンジン１１、自動変速機１２、トランスファー１３、および、エンジンＥＣ
Ｕ１０を備えている。エンジン１１の駆動トルクは、自動変速機１２を介して出力軸１４
に伝達される。出力軸１４の駆動トルクは、駆動状態を切り替えるトランスファー１３に
よって前輪用駆動軸１５および後輪用駆動軸１６に伝達される。エンジン１１、自動変速
機１２、および、トランスファー１３は、エンジンＥＣＵ１０により制御される。
【００１４】
　エンジンＥＣＵ１０は、マイクロコンピュータを主要部として備えた電子制御装置であ
って、各種のエンジン制御用センサ５１から出力される検出信号Ｅを入力して、燃料噴射
制御、点火制御、および、吸入空気量制御などを実施する。また、エンジンＥＣＵ１０は
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、アクセル操作量Ａ（アクセルペダルストロークなど）を検出するアクセルセンサ５２と
接続され、アクセル操作量Ａに応じた大きさのドライバー要求トルクを演算し、このドラ
イバー要求トルクをエンジン１１にて発生させる。
【００１５】
　トランスファー１３は、駆動状態を４ＷＤ状態と２ＷＤ状態とに切り替えるアクチュエ
ータを含んでおり、エンジンＥＣＵ１０によって駆動状態が切り替えられる。エンジンＥ
ＣＵ１０は、トランスファー選択スイッチ５３と接続されており、ドライバーによって操
作されたトランスファー選択スイッチ５３の出力するトランスファー選択信号Ｓｔに基づ
いてトランスファー１３の駆動状態（駆動トルクの伝達状態）を切り替える。
【００１６】
　例えば、トランスファー１３は、トランスファー選択スイッチ５３がＨ４位置にセット
されている時には、出力軸１４の駆動トルクを前輪用駆動軸１５および後輪用駆動軸１６
に伝達する高速４ＷＤモードに設定される。また、トランスファー１３は、トランスファ
ー選択スイッチ５３がＨ２位置にセットされている時には、出力軸１４の駆動トルクを後
輪用駆動軸１６のみに伝達する高速２ＷＤモードに設定される。また、トランスファー１
３は、トランスファー選択スイッチ５３がＬ４位置にセットされている時には、Ｈ４位置
の場合よりも低車速高トルク用の駆動トルクを出力軸１４から出力させて、この出力軸１
４の駆動トルクを前輪用駆動軸１５および後輪用駆動軸１６に伝達する低速４ＷＤモード
に設定される。低速４ＷＤモードは、オフロードを走行する場合に適したモードである。
【００１７】
　前輪用駆動軸１５の駆動トルクは、前輪ディファレンシャルギヤ１７を介して左前輪車
軸１７Ｌおよび右前輪車軸１７Ｒに伝達される。これにより、左前輪２０ＦＬおよび右前
輪２０ＦＲが回転駆動される。同様に、後輪用駆動軸１６の駆動トルクは、後輪ディファ
レンシャルギヤ１８を介して左後輪車軸１８Ｌおよび右後輪車軸１８Ｒに伝達される。こ
れにより、左後輪２０ＲＬおよび右後輪２０ＲＲが回転駆動される。
【００１８】
　以下、左前輪２０ＦＬ、右前輪２０ＦＲ、左後輪２０ＲＬ、および、右後輪２０ＲＲに
ついて、それらの位置を特定する必要ない場合には、それらを単に車輪２０と呼ぶ。また
、以下に説明する各車輪２０位置毎に設けられる部材については、図中において、符号の
末尾に、左前輪２０ＦＬに対応して設けられる部材についてはＦＬを付し、右前輪２０Ｆ
Ｒに対応して設けられる部材についてはＦＲを付し、左後輪２０ＦＬに対応して設けられ
る部材についてはＲＬを付し、右後輪２０ＲＲに対応して設けられる部材についてはＲＲ
を付し、明細書中においては、車輪位置を特定する必要が無い場合には、上記末尾の符号
を省略する。
【００１９】
　エンジンＥＣＵ１０は、ＣＡＮ通信ライン７０により、後述するブレーキＥＣＵ３０な
ど他の車両内ＥＣＵと相互に通信可能に接続されており、エンジン１１等の制御情報や要
求信号を他の車両内ＥＣＵに送信するとともに、他の車両内ＥＣＵから、それらの制御情
報や要求信号を受信する。
【００２０】
　車両は、左右前後輪に設けられる摩擦ブレーキ機構３１、ブレーキアクチュエータ３２
、および、ブレーキＥＣＵ３０を備えている。摩擦ブレーキ機構３１は、車輪２０に固定
されるブレーキディスク３１ａと、車体に固定されるブレーキキャリパ３１ｂとを備え、
ブレーキアクチュエータ３２から供給される作動油の油圧によってブレーキキャリパ３１
ｂに内蔵されたホイールシリンダを作動させることによりブレーキパッドをブレーキディ
スク３１ａに押し付けて油圧制動力を発生させる。
【００２１】
　ブレーキアクチュエータ３２は、ブレーキキャリパ３１ｂに内蔵されたホイールシリン
ダに供給する油圧を、各輪独立して調整する公知のアクチュエータである。このブレーキ
アクチュエータ３２は、例えば、ブレーキペダルの踏力によって作動油を加圧するマスタ
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シリンダからホイールシリンダに油圧を供給する踏力油圧回路に加え、ブレーキペダル踏
力とは無関係に制御可能な制御油圧を各ホイールシリンダに独立して供給する制御油圧回
路を備えている。制御油圧回路には、昇圧ポンプおよびアキュムレータを有し高圧の油圧
を発生する動力油圧発生装置と、動力油圧発生装置の出力する油圧を調整してホイールシ
リンダ毎に目標油圧に制御された油圧を供給する制御弁と、各ホイールシリンダの油圧を
検出する油圧センサ等を備える（以上、ブレーキアクチュエータ３２を構成する要素につ
いは、図示を省略している）。
【００２２】
　ブレーキアクチュエータ３２は、こうした構成を備えることにより、左右前後輪２０の
制動力を独立して制御することができる。
【００２３】
　ブレーキＥＣＵ３０は、マイクロコンピュータを主要部として備えた電子制御装置であ
って、ブレーキアクチュエータ３２に接続され、ブレーキアクチュエータ３２の作動を制
御する。また、ブレーキＥＣＵ３０は、ＣＡＮ通信ライン７０により、エンジンＥＣＵ１
０など他の車両内ＥＣＵと相互に通信可能に接続されている。ブレーキＥＣＵ３０は、ブ
レーキ操作量Ｂを検出するブレーキセンサ５４から出力される検出信号を入力し、ブレー
キ操作量Ｂに応じたドライバー要求制動力を演算し、更に、このドライバー要求制動力を
各輪２０に配分した各輪要求制動力を演算する。そして、ブレーキアクチュエータ３２に
設けられた制御弁の通電を制御することにより、各摩擦ブレーキ機構３１で各輪要求制動
力を発生するように各ホイールシリンダの油圧を制御する。これにより、左右前後輪２０
の油圧制動力が独立して制御される。
【００２４】
　また、ブレーキＥＣＵ３０には、各車輪２０の車輪速を検出する車輪速センサ５５が接
続されている。車輪速センサ５５は、自身の設けられた車輪２０の回転速度ω（車輪速ω
と呼ぶ）を表す検出信号を出力する。ブレーキＥＣＵ３０は、各車輪速センサ５５により
検出される車輪速ωに基づいて車速Ｖ（車体速度）を演算して、車速情報をＣＡＮ通信ラ
イン７０を介して車両内ＥＣＵに提供するとともに、車速Ｖと各車輪２０の車輪速ωとか
ら、各車輪２０のスリップ率を演算し、このスリップ率に基づいて、各車輪２０のロック
状態、および、スリップ状態（駆動輪の空転状態）を検出する。
【００２５】
　ブレーキＥＣＵ３０は、車輪２０の制動時にロック状態を検出した場合には、ロック状
態の検出された車輪２０を制御対象輪として、アンチロック制御（ＡＢＳ）により制動力
を弱める。また、ブレーキＥＣＵ３０は、車輪２０の駆動時にスリップを検出した場合、
エンジンＥＣＵ１０と協調してスリップを抑制するトラクション制御（ＴＲＣ）を実施す
る。
【００２６】
　ブレーキＥＣＵ３０は、トラクション選択スイッチ５８と接続されており、ドライバー
によって操作されたトラクション選択スイッチ５８の出力するトラクション選択信号Ｓｒ
に基づいてトラクション制御を、通常トラクション制御とアクティブトラクション制御と
に切り替える。通常トラクション制御（通常ＴＲＣと呼ぶ）においては、スリップ率に応
じてエンジン１１の出力トルクが絞られるとともに、駆動輪２０にブレーキ油圧が加えら
れてスリップが抑制される。一方、アクティブトラクション制御（アクティブＴＲＣと呼
ぶ）においては、エンジン１１の出力トルクは絞られず、各駆動輪２０のブレーキ油圧が
スリップ率に応じて個別に制御されてスリップが抑制される。このため、アクティブＴＲ
Ｃにおいては、エンジン１１の出力トルクが駆動輪２０に適切に配分されるためオフロー
ド走行に適している。
【００２７】
　ＣＡＮ通信ライン７０には、車両の挙動を検出する挙動センサ５６（例えば、車両の横
加速度を検出する横加速度センサ、車両の前後加速度を検出する前後加速度センサ、車両
のヨーレートを検出するヨーレートセンサ等）、および、操舵角を検出する舵角センサ５
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７が接続されている。これにより、挙動センサ５６により検出された車両の挙動量Ｇ、お
よび、舵角センサ５７により検出された操舵角θを表すそれぞれの情報が所定の短い周期
でＣＡＮ通信ライン７０に送信される。
【００２８】
　ブレーキＥＣＵ３０は、ＣＡＮ通信ライン７０を介して、車両の挙動情報、および、操
舵情報を取得し、それらの情報に基づいて、車両のオーバーステア状態、あるいは、アン
ダーステア状態などの横滑りによる非所望運動状態を検出する。ブレーキＥＣＵ３０は、
こうした非所望運動状態を検出したときに、車両の挙動を安定させるように、制動力を制
御する制御対象輪を特定し、その制御対象輪の制動力を制御する。
【００２９】
　また、ブレーキＥＣＵ３０は、オフロード選択スイッチ５９と接続されており、ドライ
バーによって操作されたオフロード選択スイッチ５９の出力するオフロード選択信号Ｓo
に基づいてオフロード走行を支援するオフロード制御を実施する。オフロード選択スイッ
チ５９は、オフロード走行に適した走行支援を受けたい場合に、ドライバーが選択的に操
作するスイッチであり、その機能の有効／無効を選択する信号と、オフロードの種類（岩
場、モーグル路、がれき路、泥濘路など）を選択する信号とからなるオフロード選択信号
Ｓoを出力する。
【００３０】
　ブレーキＥＣＵ３０は、オフロード選択信号ＳoがＯＮ状態（オフロード走行支援が選
択された状態）の場合、選択されたオフロード種類に応じたオフロード制御を実施する。
オフロード制御中においては、トラクション制御の形態がアクティブＴＲＣに設定され、
オフロードの種類に応じてエンジン１１の駆動トルクを駆動輪２０に配分して、オフロー
ド走行を支援する。
【００３１】
　ところで、車両がオフロードを走行中に泥濘を通過すると、タイヤに泥が付着して駆動
輪２０が空転する。これによって、トラクション制御（通常ＴＲＣまたはアクティブＴＲ
Ｃ）が実施され、駆動輪２０の出力する駆動トルクが抑えられる。この結果、タイヤに付
着した泥が落ちない。従って、駆動輪２０の出力する駆動トルクを地面に良好に伝達する
ことができず、オフロードの走破性が低下してしまう。
【００３２】
　そこで、ブレーキＥＣＵ３０は、オフロード走行中に駆動輪２０のタイヤに泥が付着し
ているか否かを判定し、タイヤに泥が付着していることを検出した場合に、トラクション
制御における油圧制動力を小さくして駆動輪２０を空転させ、タイヤと路面との擦り合わ
せによってタイヤから泥を落とす。以下、ブレーキＥＣＵ３０の実施する泥除去制御処理
について説明する。
【００３３】
　図２は、ブレーキＥＣＵ３０の実施する泥除去制御ルーチンを表わす。泥除去制御ルー
チンは、イグニッションスイッチがオンしている間、所定の演算周期にて繰り返し実施さ
れる。
【００３４】
　泥除去制御ルーチンが起動すると、ブレーキＥＣＵ３０は、ステップＳ１１において、
エンジンＥＣＵ１０を介してトランスファー選択スイッチ５３のトランスファー選択信号
Ｓｔを読み込み、トランスファー選択スイッチ５３がＬ４位置に設定されているか否か、
つまり、現時点の駆動モードが低速４ＷＤモードであるか否かについて判定する。低速４
ＷＤモードで走行している場合、ブレーキＥＣＵ３０は、ステップＳ１２において、オフ
ロード選択スイッチ５９がオンしているか否か、つまり、オフロード制御が実施されてい
るか否かについて判定する。
【００３５】
　このステップＳ１１，Ｓ１２の判定処理は、車両がオフロードを走行しているか否かを
判定する処理に相当する。ステップＳ１１あるいはステップＳ１２において「Ｎｏ」と判
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定された場合、ブレーキＥＣＵ３０は、ステップＳ１３において、トラクション制御にお
ける泥落とし機能をオフにする。
【００３６】
　ステップＳ１２において「Ｙｅｓ」と判定された場合は、車両がオフロードを走行して
いると推定して、ステップＳ１４において、泥付着判定結果を読み込む。この泥付着判定
結果は、図３に示す泥付着判定ルーチンによって出力される。ブレーキＥＣＵ３０は、泥
除去制御ルーチンと並行して泥付着判定ルーチンを所定の演算周期にて繰り返し実施して
おり、ステップＳ１４では、この泥付着判定ルーチンによって得られた最新の泥付着判定
結果を読み込む。この泥付着判定ルーチンについては後述する。
【００３７】
　続いて、ブレーキＥＣＵ３０は、ステップＳ１５において、泥付着判定結果がオンか否
か、つまり、駆動輪２０のタイヤに泥が付着していると判定されているか否かについて判
定する。ブレーキＥＣＵ３０は、泥付着判定結果がオフであれば、その処理をステップＳ
１３に進めて、トラクション制御における泥落とし機能をオフにする。後述するように、
泥落とし機能がオンされているときには、トラクション制御における油圧制動力およびエ
ンジン１１の駆動トルクが調整されるが、泥落とし機能がオフされているときには、トラ
クション制御における油圧制動力およびエンジン１１の駆動トルクは調整されない。
【００３８】
　ブレーキＥＣＵ３０は、こうした処理を繰り返し実施し、ステップＳ１５において、泥
付着判定結果がオンであると判定した場合には、ステップＳ１６において、トラクション
制御における泥落とし機能をオンにする。ブレーキＥＣＵ３０は、トラクション制御にお
ける泥落とし機能をオンに設定した場合、トラクション制御で演算されるスリップ検出時
における各駆動輪２０の目標ブレーキ油圧を低減するように補正する。例えば、トラクシ
ョン制御で演算される各駆動輪２０の目標ブレーキ油圧に低減係数α（０＜α＜１）を乗
算した値を、補正後の目標ブレーキ油圧に設定し、この目標ブレーキ油圧をホイールシリ
ンダで発生するように、ブレーキアクチュエータ３２の作動を制御する。
【００３９】
　また、ブレーキＥＣＵ３０は、ステップＳ１６において、目標ブレーキ油圧の補正と同
時に、エンジンＥＣＵ１０に対して、駆動トルク調整指令をＣＡＮ通信ライン７０を介し
て送信する。ブレーキＥＣＵ３０は、現時点におけるトラクション制御の形態がアクティ
ブＴＲＣである場合、スリップ検出時におけるエンジン１１の駆動トルクを制限させる制
限指令を送信する。その理由は、アクティブＴＲＣを実施しているときはエンジン１０の
駆動トルクが抑えられていないため、スリップ時におけるブレーキ油圧を低減すると、エ
ンジン１１の駆動トルクが大きい場合には、ディファレンシャルギヤ１７，１８などに入
力される負荷が過剰になるおそれがあるからである。エンジンＥＣＵ１０は、この制限指
令を受信すると、現時点のエンジン１０の目標駆動トルクが制限指令で特定される制限値
よりも大きい場合には、トラクション制御時における目標駆動トルクを制限値まで低減す
る。
【００４０】
　また、ブレーキＥＣＵ３０は、現時点におけるトラクション制御の形態が通常ＴＲＣで
ある場合、スリップ検出時におけるエンジン１１の駆動トルクを確保するための確保指令
を送信する。その理由は、通常ＴＲＣを実施しているときはエンジン１１の駆動トルクが
抑えられているため、タイヤに付着した泥を落とすために必要となる駆動トルクが得られ
ないおそれがあるからである。エンジンＥＣＵ１０は、この確保指令を受信すると、現時
点のエンジン１１の目標駆動トルクが確保指令で特定される確保設定値（アクティブＴＲ
Ｃの場合の制限値と同一でよい）よりも小さい場合には、トラクション制御時における目
標駆動トルクを確保設定値にまで増加させる。
【００４１】
　ブレーキＥＣＵ３０は、ステップＳ１６において、トラクション制御時におけるブレー
キ油圧の補正、エンジン１１の駆動トルクの調整を実施すると本ルーチンを一旦終了する
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。ブレーキＥＣＵ３０は、本ルーチンを繰り返し実施する。
【００４２】
　図４は、泥除去制御ルーチンによってトラクション制御におけるブレーキ油圧（油圧制
動力に対応する）、および、エンジン１１の駆動トルクの調整を説明するタイミングチャ
ートである。この例では、時刻ｔ１において、泥付着判定結果がオフからオンに切り替わ
る。時刻ｔ１以前、つまり、泥付着判定結果がオフとなっている状況では、スリップが検
出されている場合、通常ＴＲＣでは、エンジン１１の駆動トルクは低減されるが、アクテ
ィブＴＲＣでは、エンジン１１の駆動トルクは低減されない。また、通常ＴＲＣおよびア
クティブＴＲＣの何れにおいても、スリップが検出されている場合には、各駆動輪２０に
油圧制動力が加えられる。
【００４３】
　時刻ｔ１以降、つまり、泥付着判定結果がオンとなっている状況において、スリップが
検出された場合、エンジン１１の駆動トルク、および、ブレーキ油圧（油圧制動力）が調
整される。この例では、エンジン１１の駆動トルクは、泥付着判定結果がオフとなってい
る状況に比べて、通常ＴＲＣにおいては確保設定値Ｔ１まで増加され、アクティブＴＲＣ
においては制限値Ｔ２にまで低減される。本実施形態においては、確保設定値Ｔ１と制限
値Ｔ２とは、例えば、同じ大きさに設定されている。また、ブレーキ油圧は、通常ＴＲＣ
およびアクティブＴＲＣの何れにおいても、泥付着判定結果がオフとなっている状況に比
べて低減される。これにより、駆動輪２０の車輪速ωは、時刻ｔ１以降、タイヤに付着し
た泥を落とすことができる高い値に維持される。
【００４４】
　このように、泥除去制御ルーチンによれば、車両がオフロード走行中に駆動輪２０のタ
イヤに泥が付着した場合には、駆動輪２０がスリップしてトラクション制御が実施される
とき、駆動輪２０のブレーキ油圧が低減される。同時に、エンジン１１の駆動トルクが調
整される。これにより、駆動輪２０を適切に空転させることができ、タイヤと路面との擦
り合わせによりタイヤから泥を落とすことができる。タイヤに付着していた泥が落とされ
ると、トラクション制御における泥落とし機能がオフになって、トラクション制御におけ
る油圧制動力が大きくなる。この結果、駆動輪２０の空転が抑制され、駆動輪２０の出力
トルクを路面に良好に伝達できるようになる。この結果、オフロードの走破性が向上する
。
【００４５】
　次に、泥付着判定処理について説明する。図３は、ブレーキＥＣＵ３０の実施する泥付
着判定ルーチンを表す。
【００４６】
　泥付着判定ルーチンが起動されると、ブレーキＥＣＵ３０は、ステップＳ２１において
、各駆動輪２０における路面との摩擦係数を推定した推定路面摩擦係数（推定路面μと呼
ぶ）が設定値よりも高いか否かについて判定する。例えば、ブレーキＥＣＵ３０は、推定
路面μの程度を表す指標として、各駆動輪２０の車輪加速度（車輪速ωを時間で微分した
値ω’）をアクセル操作量Ａ（エンジンＥＣＵ１０から情報提供されるアクセルペダルス
トローク）で除算した値である指標値Ｘ（＝ω’／Ａ）を演算する。この場合、指標値Ｘ
が小さいほど推定路面μが大きいと推定できる。ブレーキＥＣＵ３０は、全ての駆動輪２
０について指標値Ｘを演算し、全ての指標値Ｘが、予め設定された判定閾値Ｘrefよりも
小さいときに、推定路面μが設定値よりも高いと判定する。
【００４７】
　ブレーキＥＣＵ３０は、ステップＳ２１において「Ｎｏ」と判定した場合は、ステップ
Ｓ２２において、泥付着判定結果をオフに設定する。つまり、駆動輪２０のタイヤに泥が
付着していないと判定する。
【００４８】
　推定路面μが低い場合は、その原因がタイヤに付着した泥ではなく、元々の路面の摩擦
係数が低くなっていることが考えられる。そこで、本実施形態においては、推定路面μが
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低い場合は、タイヤ泥付着判定に基づいたトラクション制御を実施しないように、タイヤ
に泥が付着していないと判定する。尚、ステップＳ２１で推定路面μの高低を判定する設
定値は、路面の摩擦係数が高く、かつ、駆動輪２０のタイヤに泥が付着している場合での
推定路面μよりも低い値に設定されている。従って、以下に説明するステップＳ２３以降
の処理は、路面の摩擦係数が高い場合であって、駆動輪２０のタイヤに泥が付着している
か否かについて判定する処理となる。
【００４９】
　ブレーキＥＣＵ３０は、ステップＳ２１において「Ｙｅｓ」と判定した場合、その処理
をステップＳ２３に進め、エンジン１１の駆動トルクに対して車体速の増加度合がなだら
かであるか否かについて判定する。この場合、ブレーキＥＣＵ３０は、車両の前後加速度
を検出する前後加速度センサ（挙動センサ５６の一つ）の検出信号から検出される車体の
前後加速度Ｇｘをアクセル操作量Ａ（アクセルペダルストローク）で除算した値Ｙ（＝Ｇ
ｘ／Ａ）を演算し、この値Ｙが判定閾値Ｙrefより小さいか否かについて判定する。
【００５０】
　駆動輪２０のタイヤに泥が付着している場合には、上記値Ｙが小さな値をとる。そこで
、ブレーキＥＣＵ３０は、値Ｙが判定閾値Ｙrefより小さい場合（Ｓ２３：Ｙｅｓ）、ス
テップＳ２４において、泥付着判定結果をオンに設定する。つまり、駆動輪２０のタイヤ
に泥が付着していると判定する。一方、値Ｙが判定閾値Ｙref以上である場合（Ｓ２３：
Ｎｏ）、ブレーキＥＣＵ３０は、別の条件を使った泥付着判定をステップＳ２５にて実施
する。
【００５１】
　ブレーキＥＣＵ３０は、このステップＳ２５において、車両が前後に動いていないにも
かかわらず、推定路面μが変動しているか否かについて判定する。この場合、ブレーキＥ
ＣＵ３０は、前後加速度センサの検出信号から検出される車体の前後加速度Ｇｘがゼロ（
ゼロとみなされる程度のゼロ近傍の値も含む）であって、かつ、上記の指標値Ｘが変動し
ているか否かについて判定する。
【００５２】
　ブレーキＥＣＵ３０は、直近の所定期間の指標値Ｘをサンプリングし、このサンプリン
グデータから指標値Ｘの変動の有無を判定する。ブレーキＥＣＵ３０は、車体の前後加速
度Ｇｘがゼロでない場合、あるいは、車体の前後加速度Ｇｘがゼロであって指標値Ｘが変
動していない場合は、ステップＳ２２において、泥付着判定結果をオフに設定する。一方
、車体の前後加速度Ｇｘがゼロであって、かつ、指標値Ｘが変動している場合には、ブレ
ーキＥＣＵ３０は、その処理をステップＳ２４に進めて、泥付着判定結果をオンに設定す
る。このステップＳ２５の判定は、特に、タイヤの周方向に泥が不均一に付着している場
合に有効である。
【００５３】
　ブレーキＥＣＵ３０は、泥付着判定結果を出力すると泥付着判定ルーチンを一旦終了す
る。ブレーキＥＣＵ３０は、泥付着判定ルーチンを所定の演算周期で繰り返す。これによ
り、最新の泥付着判定結果を使って泥除去制御ルーチンを実施することができる。
【００５４】
　以上説明した本実施形態の車両の制御装置によれば、車両がオフロード走行中にタイヤ
に泥が付着した場合には、トラクション制御におけるブレーキ油圧（油圧制動力）が低減
される。これにより、駆動輪２０を適切に空転させてタイヤと路面との擦り合わせにより
、タイヤに付着した泥を落とすことができる。この結果、オフロードの走破性が向上する
。また、泥除去処理（ステップＳ１６）は、ドライバー自身がオフロード走行中であるこ
とを認識しているときに実施されるため、トラクション制御の働き方が変化してもドライ
バーに違和感を与えないようにすることができる。
【００５５】
　以上、本実施形態の車両の制御装置について説明したが、本発明は上記実施形態および
変形例に限定されるものではなく、本発明の目的を逸脱しない限りにおいて種々の変更が
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【００５６】
　例えば、本実施形態においては、エンジン１１により駆動輪２０を駆動する形式の車両
に適用しているが、本発明は、例えば、モータにより駆動輪を駆動する電気自動車、モー
タおよびエンジンを併用して駆動輪を駆動するハイブリッド自動車など、種々の車両に適
用できる。
【符号の説明】
【００５７】
　１０…エンジンＥＣＵ、１１…エンジン、１３…トランスファー、２０…車輪、３０…
ブレーキＥＣＵ、３１…摩擦ブレーキ機構、３１ａ…ブレーキディスク、３１ｂ…ブレー
キキャリパ、３２…ブレーキアクチュエータ、５１…エンジン制御用センサ、５２…アク
セルセンサ、５３…トランスファー選択スイッチ、５４…ブレーキセンサ、５５…車輪速
センサ、５６…挙動センサ、５７…舵角センサ、５８…トラクション選択スイッチ、５９
…オフロード選択スイッチ、７０…ＣＡＮ通信ライン、Ａ…アクセル操作量、Ｂ…ブレー
キ操作量、ω…車輪速。

【図１】 【図２】
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【図３】 【図４】
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