
(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
複数の摩擦係合要素の締結・解放切換により変速を行う変速機構を有するとともに、前記
摩擦係合要素の係合圧を制御する液圧制御要素を備えた自動変速機の変速過渡制御装置で
、
変速中の前記変速機構の実入力軸回転数をスロットル開度，エンジン負荷に応じた目標回
転数にあわせるよう、前記液圧制御要素を介して前記係合圧をフィードバック制御するフ
ィードバック制御手段と、
変速中のエンジントルクを、設定されたトルクダウン量だけ低減させるトルクダウン手段
と、
前回の変速時の前記フィードバック制御における前記係合圧の補正量 に基づいて
、今回の変速時の前記トルクダウン量を設定するトルクダウン量設定手段と、

ことを特徴とする自動変速機の変速過渡制御装置。
【請求項２】
前記トルクダウン量設定手段は、変速の種類毎に、前記トルクダウン量の設定を別個に行
うことを特徴とする請求項 記載の自動変速機の変速過渡制御装置。

10

20

JP 3623077 B2 2005.2.23

の積算値
を備え、

前記トルクダウン量設定手段が、前回の変速時の前記補正量の積算値がプラスのときにの
み機能して、今回の変速時の前記トルクダウン量の設定を行う構成とするとともに、
　前回の変速時の前記補正量の積算値がマイナスのときには、この補正量の積算値を打ち
消すように、今回の変速時における前記係合圧の初期値を変更する係合圧初期値変更手段
を、さらに備えた

１



【発明の詳細な説明】
【０００１】
【発明の属する技術分野】
本発明は、自動変速機における変速機構の摩擦係合要素に供給される液圧の変速時のフィ
ードバック制御を行う変速過渡制御装置に係わり、前記フィードバック制御と、変速時の
エンジンのトルクダウン制御との調和が図られ、変速フィーリングのさらなる向上に貢献
できる自動変速機の変速過渡制御装置に関する。
【０００２】
【従来の技術】
一般に、車両用の自動変速機としては、エンジンの回転をトルクコンバータを介して入力
し、複数組のプラネタリギアを有する変速機構により変速してプロペラシャフト（車軸側
）に出力するものが普及している。
この種の自動変速機における変速機構は、トルクコンバータからのインプットシャフトの
回転を、シフト位置に応じて、プラネタリギアを構成する特定のギア又はキャリアに伝動
したり、特定のギア又はキャリアの回転を適宜アウトプットシャフトに伝動したり、或い
は適宜特定のギア又はキャリアの回転を拘束するために、通常複数のクラッチやブレーキ
等の油圧式摩擦係合要素を備えている。
【０００３】
そして、油圧制御回路に組込まれたソレノイドバルブ等が制御されることにより、前記摩
擦係合要素が締結又は解放されて変速が行われる。この場合、摩擦係合要素が解放から締
結又は締結から解放に切換わる際に、その締結力の変化が適度に進行しないと、過大なト
ルクショックが生じる等の問題がある。
例えばシフトアップにおいて、解放側の摩擦係合要素の負荷がゼロに低下して変速の第１
段階（いわゆるトルクフェーズ）が終了し、実行ギア比が変化し始める時点以降の段階（
いわゆるイナーシャフェーズ）では、締結側の摩擦係合要素の締結容量（即ち、供給油圧
）を適度に増加させて、変速機構の入力軸回転数を適度な変化率で減少させる必要がある
。
【０００４】
というのは、この際上記締結容量が大きすぎると、上記入力軸回転数が急速に低下してシ
フトアップに要する変速時間は短くなるが、出力軸トルクが一時的に増大して大きな変速
ショックが発生する。一方、上記締結容量が小さすぎると、変速時間が過大となって歯切
れの悪い変速フィーリングとなる。
【０００５】
そこで従来では、例えば特開平３－３７４７０号公報に開示されるように、上記摩擦係合
要素に供給する変速時の油圧（係合圧）をフィードバック制御して、変速機構の入力軸回
転数を所定の変化特性で変化させる制御方式がある。
また、上記公報にも記載されているように、上記フィードバック制御の制御結果（補正量
の変化態様）に基づいて、次回の変速時の係合圧初期値を補正するという学習制御も知ら
れている。
【０００６】
【発明が解決しようとする課題】
ところで、上記従来の制御方式では、変速時の油圧をより最適値近くに保持することがで
き、いわゆる棚はずれ（理想的な変速時の油圧からのずれ）が減少する。しかし従来では
、上述したフィードバック制御によりリアルタイムで毎回調整され、その初期値が補正さ
れる変速時の油圧と、変速時のエンジンからの入力トルクとの調和が必ずしもとれていな
いために、さらなる変速フィーリングの向上という点で問題があった。
【０００７】
すなわち、エンジン性能や変速機の油圧調整回路などのばらつきにより、例えば変速時の
エンジンからの入力トルクが、上述したフィードバック制御や学習制御により調整された
締結側の摩擦係合要素の締結容量よりも大きい場合には、この摩擦係合要素が毎回滑りぎ
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みになる。このため図４に示す如く、入力軸回転数Ｎｔの実測値Ｎｔ１ が目標値Ｎｔ０ を
一時的に上回り、トルクフェーズの終了時点（即ち、イナーシャフェーズの開始時点）が
、目標とする時点Ｔ０ から時点Ｔ１ にずれる。そしてこれに伴って、変速機の出力軸トル
クＴｐは、目標とする波形Ｔｐ０ からＴｐ１ にずれ、トルクフェーズにおけるいわゆるト
ルクの引き込み（トルクの一時的減少）が時間軸方向に大きくなって変速フィーリングが
悪くなるという問題があった。
【０００８】
なお、変速ショック抑制のために変速時にエンジントルクを一様にトルクダウンさせるこ
とは、従来より行われている。また、例えば特開昭６１－１１９４３２号公報や特開昭６
１－１１９４３４号公報に開示されるように、変速時のパラメータ（変速時間やエンジン
回転数など）の基準値からの偏差に応じて、次回の変速時におけるトルクダウン量を変更
することも知られている。
しかし、前述したようなフィードバック制御の制御結果に対して、エンジントルクをより
このましい値に制御することは、従来行われていなかった。
【０００９】
そこで本発明は、変速時における摩擦係合要素の係合圧のフィードバック制御と、変速時
のエンジンのトルクダウン制御との調和が図られ、変速フィーリングのさらなる向上が図
れる自動変速機の変速過渡制御装置を提供することを目的としている。
【００１０】
【課題を解決するための手段】
上記目的を達成するため、請求項１記載の自動変速機の変速過渡制御装置は、複数の摩擦
係合要素の締結・解放切換により変速を行う変速機構を有するとともに、前記摩擦係合要
素の係合圧を制御する液圧制御要素を備えた自動変速機の変速過渡制御装置で、
変速中の前記変速機構の実入力軸回転数をスロットル開度，エンジン負荷に応じた目標回
転数にあわせるよう、前記液圧制御要素を介して前記係合圧をフィードバック制御するフ
ィードバック制御手段と、
変速中のエンジントルクを、設定されたトルクダウン量だけ低減させるトルクダウン手段
と、
前回の変速時の前記フィードバック制御における前記係合圧の補正量 に基づいて
、今回の変速時の前記トルクダウン量を設定するトルクダウン量設定手段と、

【００１２】
請求項 記載の自動変速機の変速過渡制御装置は、前記トルクダウン量設定手段は、変速
の種類毎に、前記トルクダウン量の設定を別個に行うことを特徴とする。
【００１３】
【発明の実施の形態】
以下、本発明の実施の形態の一例を、図面を参照して説明する。
本例の変速過渡制御装置は、図１に示すように、タービン回転数計測手段１と、変速機用
のコントロールユニット２と、デュ－ティソレノイドバルブ３と、エンジン用のコントロ
ールユニット４とよりなる。
【００１４】
ここで、タービン回転数計測手段１は、自動変速機１０における変速機構１１の入力軸回
転数Ｎｔ（この場合、トルクコンバータ１２のタービンランナに連結された回転軸の回転
数）を検出するセンサである。
【００１５】
次に、コントロールユニット２は、本発明のフィードバック制御手段、トルクダウン量設

10

20

30

40

50

(3) JP 3623077 B2 2005.2.23

の積算値
を備え、

　前記トルクダウン量設定手段が、前回の変速時の前記補正量の積算値がプラスのときに
のみ機能して、今回の変速時の前記トルクダウン量の設定を行う構成とするとともに、
　前回の変速時の前記補正量の積算値がマイナスのときには、この補正量の積算値を打ち
消すように、今回の変速時における前記係合圧の初期値を変更する係合圧初期値変更手段
を、さらに備えたことを特徴とする。

２



定手段、及び係合圧初期値変更手段を構成するもので、具体的には予め設定されたプログ
ラムに従って動作するとともに、各種設定値を記憶するメモリを備えたマイクロコンピュ
ータよりなる。
このコントロールユニット２は、この場合後述する図２及び図３のフローチャートに示す
処理により、変速中のイナーシャフェーズにおいて締結側の摩擦係合要素の係合圧をフィ
ードバック制御するとともに、このフィードバック制御の補正量に基づいて、次回の変速
におけるエンジンのトルクダウン量を決定し、かつ前記係合圧の初期値を修正する点に特
徴を有するものである。
【００１６】
また、デュ－ティソレノイドバルブ３は、本発明の液圧制御要素に相当し、変速機構ケー
シングの下部に設けられる油圧制御回路に組込まれた調圧手段で、コントロールユニット
２の油圧制御信号に従って動作して、図示省略したオイルポンプの出力圧であるライン圧
を調圧し、変速機構の摩擦係合要素に供給される油圧（即ち、係合圧）を調整するもので
ある。
【００１７】
また、エンジン用のコントロールユニット４は、やはりマイクロコンピュータよりなるエ
ンジン２０の制御手段で、点火時期制御、吸入空気量制御、燃料供給量制御、吸排気弁の
開閉時期の制御、過給圧の制御など、一般に知られたエンジンの各種電子制御を行う。
この場合、このコントロールユニット４は、変速機用のコントロールユニット２からのト
ルクダウン指令に従って、コントロールユニット２の処理で設定されたトルクダウン量に
応じて変速時のエンジンの出力トルクを低減させる機能を有し、本発明のトルクダウン手
段を構成する。
【００１８】
ここで、上記トルクダウンは、具体的には、エンジン２０の点火時期、吸入空気量、燃料
供給量、吸排気弁の開閉時期、又は過給圧などが調整されることによって、実現される。
またこの場合、変速時においては、予め設定された一定量だけ必ずトルクダウンが行われ
、後述のフィードバック制御の補正量に基づくトルクダウン量がこの一定量に加算される
構成であるが、後述のフィードバック制御の補正量に基づくトルクダウン量のトルクダウ
ンのみが行われる構成でもよい。
【００１９】
なお、変速中の解放側の摩擦係合要素の油圧の制御、或いはトルクフェーズにおける締結
側の油圧の制御も、例えばコントロールユニット２により従来どおり行われる構成とすれ
ばよいが、本例は、締結側の油圧のフィードバック制御、及びこのフィードバック制御の
補正量に基づくトルクダウン量決定処理に特徴を有するものであるので、その他の制御処
理については説明を省略する。
また、変速機１０やエンジン２０の構成及び動作についても、本発明は特に限定されない
ので、その説明を省略する。
【００２０】
次に、図２のフローチャートにより、コントロールユニット２による変速中のイナーシャ
フェーズでの締結側の摩擦係合要素の油圧制御処理を説明する。
なお、この図２に示す一連の処理は、コントロールユニット２が実行する処理の一部（サ
ブルーチン）として、例えば変速中において一定周期毎に繰り返し実行される。
まずステップＳ２では、変速中のイナーシャフェーズが検出されたか否か判定し、検出さ
れていればステップＳ４に進み、検出されていなければステップＳ１４に進む。
なおステップＳ１４では、後述の積算値ΔＰ及びＳｕｍの値が、０にリセットされる。
【００２１】
ここでイナーシャフェーズ検出とは、変速の第２段階であるイナシャーフェーズの開始を
検出することで、例えば次のような原理で行われる。すなわち、イナーシャフェーズ開始
時点では、タービン回転数計測手段１により検出される変速機構入力軸の回転数Ｎｔが、
シフトアップの場合であれば急激に減少し始める。このため、このような回転数変化が検
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知された時点で、イナーシャフェーズが開始したと判定する。
【００２２】
次いでステップＳ４では、入力軸回転数Ｎｔの目標変化率ｄＮ０ を演算する。この演算は
、例えば以下のようにして行われる。即ち、その時点での計測値に基づく実際の入力軸回
転数Ｎｔと、車速と変速後のギア比とから求められる変速後の入力軸回転数Ｎｔとの差（
変化量ΔＮｔ）を、スロットル開度やエンジン負荷等に応じて予め設定された所定の変速
時間が終了するまでの時間Ｔで割った値ΔＮｔ／Ｔを目標変化率ｄＮ０ とする。
【００２３】
次にステップＳ６では、タービン回転数計測手段１の出力信号に基づいてその時点で求め
られている実際の入力軸回転数Ｎｔより、入力軸回転数Ｎｔのその時点での実際の変化率
ｄＮｔを演算して読み込む。
なお、入力軸回転数Ｎｔの実測値の演算は、別の処理で例えば１０ｍｓｅｃの周期で行わ
れており、その前回の値と今回の値との差に基づいて、変化率ｄＮｔ（単位時間当たりの
変化量）が求められる。
【００２４】
次いでステップＳ８では、ステップＳ４及びＳ６で得られたｄＮ０ ，ｄＮｔの値から、比
例積分方式により油圧のフィードバック補正量Ｃｏｆが求められ、さらにこの補正量Ｃｏ
ｆのイナーシャフェーズ中の積算値ΔＰが求められる。具体的には、予め設定された定数
Ｋｉ及びＫＰにより、例えば下記式（１）乃至（４）の演算により、上記補正量Ｃｏｆと
この積算値ΔＰが求められる。
【００２５】
Ｓｕｍ　＝　Ｓｕｍ＋　Ｋｉ×　（ｄＮ０ －ｄＮｔ）　　　　　　　　　　　　　　　　
　　　（１）
Ｐｒｏ　＝　ＫＰ×　（ｄＮ０ －ｄＮｔ）　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　
　　　　　　　（２）
Ｃｏｆ　＝　Ｓｕｍ＋　Ｐｒｏ　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　
　　　　　　　　　　　（３）
ΔＰ　＝　ΔＰ＋　Ｃｏｆ　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　
　　　　　　　　　　　　　（４）
【００２６】
次にステップＳ１０では、エンジンの吸気圧力やスロットル開度から判定される入力トル
クＴｖｏや、変速種から、周知の関数に基づいて変速時の必要油圧ＰＬが求められる。
【００２７】
そしてステップＳ１２では、ステップＳ８で求められたフィードバック補正量Ｃｏｆと、
ステップＳ１０で求められた必要油圧ＰＬと、前回の同種の変速において登録された後述
の学習値ΔＰｏｌｄとが加算されて、最終的な油圧制御の制御量ＰＬｏｕｔが求められ、
この値に応じた油圧制御信号がデュ－ティソレノイドバルブ３に出力される。
なお図２には記載していないが、変速終了時には、ステップＳ８で求められた補正量Ｃｏ
ｆの積算値ΔＰを、学習値ΔＰｏｌｄとして変速種毎に登録する処理が行われる。そして
、この補正量の学習値ΔＰｏｌｄは、この場合、本発明の補正量、或いは補正量の変化態
様としての意味をもつ。
【００２８】
次に、図３のフローチャートにより、コントロールユニット２によるエンジンのトルクダ
ウン量の決定処理を説明する。なお、この図３に示す一連の処理は、コントロールユニッ
ト２が実行する処理の一部（サブルーチン）として、変速が行われる度に、その変速終了
後から次回の変速開始までの間に実行される。
まずステップＳ２２では、前述の図２に示す処理により求められて登録された補正量の学
習値ΔＰｏｌｄを、読み込む。
【００２９】
次にステップＳ２４では、この補正量の学習値ΔＰｏｌｄがプラスの値か否かを判定し、
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プラスであればステップＳ２６に進み、ΔＰｏｌｄの値が０又はマイナスのときには、ト
ルクダウン量を更新設定しないで、一連の処理を終了する。なお、ΔＰｏｌｄの値が０以
下のときには、前回設定されたトルクダウン量がそのまま維持される。また、ΔＰｏｌｄ
の値が一度もプラスになっておらず、トルクダウン量が一度も更新設定されていない場合
には、予め設定された前述の一定量が変速時のトルクダウン量として維持される。
【００３０】
次いでステップＳ２６では、ステップＳ２２で読み込まれた補正量の学習値ΔＰｏｌｄが
求められた際の変速の種類を、読み込む。
そしてステップＳ２８では、ステップＳ２２で読み込んだΔＰｏｌｄの値や、ステップＳ
２６で読み込んだ変速種から、例えば下記式（５）の演算を行って、ΔＰｏｌｄをエンジ
ントルクに換算することにより、トルクダウン量の修正量ΔＴｅを求める。
【００３１】
ΔＴｅ　＝　μ・Ｄ・ｎ・Ａ・ΔＰｏｌｄ　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　
　　　　　　　　（５）
なお上記式（５）は、締結側の摩擦係合要素が油圧駆動多板式のものである場合で、ここ
で、μは摩擦係合要素の摩擦面の摩擦係数、Ｄは摩擦係合要素の有効径、ｎは摩擦係合要
素のプレート枚数、Ａは駆動ピストンの受圧面積である。
【００３２】
次にステップＳ３０では、ΔＰｏｌｄの値を０にリセットし、その後ステップＳ３２では
、決定されたトルクダウン量を出力し、次回の同種の変速でのコントロールユニット４に
よるトルクダウン制御に使用する。
【００３３】
以上説明した制御処理では、ステップＳ２～Ｓ１２の処理によって、変速中のイナーシャ
フェーズにおいて入力軸回転数Ｎｔが所定の変化率ｄＮ０ で変化するよう、変速機構１１
の摩擦係合要素の係合圧（いわゆるライン圧）がフィードバック制御される。
そして、この制御中の各制御サイクルにおいて、ステップＳ８において毎回求められる圧
力の補正値Ｃｏｆが、同じくステップＳ８の処理で毎回積算され、この積算値ΔＰは、変
速終了後にΔＰｏｌｄとして変速種毎に登録される。
【００３４】
次いで、ステップＳ２２～Ｓ３２の処理によって、上述の如く登録されたΔＰｏｌｄの値
がプラスの場合には、この補正量を打ち消すように、ΔＰｏｌｄの値をエンジントルクに
換算した量だけ該当する変速種のトルクダウン量が増加修正されて更新設定される。
【００３５】
このため、フィードバック制御などにより調整される変速時の実際の係合圧が、変速時の
実際のエンジントルクに対して不足しており、摩擦係合要素が容量不足となっているとき
には、前記ΔＰｏｌｄの値がこの不足の程度に応じた大きさのプラスの値となり、次回の
同種の変速の際には、その不足分に応じた量だけエンジントルクＴｅが余計に低減される
ことになる。
【００３６】
従って、前述の図４に示すようなエンジントルクが相対的に高い場合に起こる不具合が、
同種の変速の２回目以降では必ず修正され、図４において例えば点線で示すようなより良
好な変速特性となって、トルクフェーズ時間の短縮、及びトルクフェーズにおけるトルク
引き込み量の低減が図られ、より良好な変速フィーリングが得られるという効果が奏され
る。
【００３７】
また本例の制御では、前述のフィードバック制御における補正量の学習値ΔＰｏｌｄの値
が０以下の場合には、この補正量を打ち消すように、次回の同種の変速時の前記フィード
バック制御における係合圧の初期値が変更される。
即ち、この場合ステップＳ２４の分岐処理によりステップＳ３０が実行されなくなるため
、前記ΔＰｏｌｄの値がそのまま維持される。このため、この場合、次回の同種の変速に

10

20

30

40

50

(6) JP 3623077 B2 2005.2.23



おけるフィードバック制御においては、ステップＳ１２の処理（ＰＬｏｕｔ＝ＰＬ＋Ｃｏ
ｆ＋ΔＰｏｌｄ）により、フィードバック制御の開始時点の初期油圧はＰＬ＋Ｃｏｆ＋Δ
Ｐｏｌｄとなって、前回の変速の結果が初期油圧に反映される。
【００３８】
このため、係合圧がエンジントルクに対して高すぎる場合の不具合が解消される。という
のは、係合圧がエンジントルクに対して高すぎると、図４に示す場合と逆の変速特性とな
って、トルクフェーズ時間が過度に短縮され、全体的に変速が早く終了するものの、トル
クフェーズにおける出力軸トルク変動の振幅が過度に大きくなり、大きな変速ショックが
生じる。ところが、本例では、なんらかの要因によりこのような不具合が発生した場合、
前記ΔＰｏｌｄの値がその程度に応じたマイナスの値となるため、次回以降の同種の変速
においては、上述のステップＳ１２の処理でその分だけ初期油圧が低減されることになり
、上記不具合が解消される。
【００３９】
なお本例では、前記ΔＰｏｌｄの値がプラスの値となり、この値に基づくエンジンのトル
クダウン量の更新が実行された場合には、ステップＳ３０の処理で前記ΔＰｏｌｄの値が
０にリセットされる。このため、この場合、次回の同種の変速におけるフィードバック制
御においては、ステップＳ１２の処理では、ΔＰｏｌｄ＝０、つまり、ＰＬｏｕｔ＝ＰＬ
＋Ｃｏｆとなり、フィードバック制御の開始時点の初期油圧はＰＬ＋Ｃｏｆとなって、前
回の変速の結果が反映されない。
【００４０】
つまり本例では、フィードバック制御の結果、係合圧が不足した場合には、次回の変速で
その分エンジントルクがダウンし、係合圧が過多な場合には、次回の変速でその分フィー
ドバック制御の係合圧初期値が低減される。このため、定常状態においては、変速時のエ
ンジントルクと係合圧の調和が維持され、常により最適な変速特性が実現される。
【００４１】
なお、係合圧が過多な場合には、エンジンのトルクダウン量をその分減らし、結果的にエ
ンジントルクをその分増加させる制御方式や、係合圧が不足した場合には、次回の変速で
それに応じて係合圧初期値を増加させる制御方式も、本発明の別態様としてあり得る。し
かし、変速時の係合圧やエンジントルクの増加は、必要動力を増加させるため、本例のよ
うにいずれの場合にも、低減方向への修正で対応する態様が好ましい。
【００４２】
また本例では、変速種毎に前記ΔＰｏｌｄの値が登録され、前記トルクダウン量の更新設
定や、係合圧初期値の変更が変速種毎に行われるため、変速種に固有なばらつきもきめ細
かく補正され、さらなる変速特性の向上が実現できる。
【００４３】
なお、本発明は上記形態例に限られず、各種の態様があり得る。例えば上記形態例では、
変速時には、基本的に一定量のエンジンのトルクダウンを行うようにし、フィードバック
制御の結果学習された補正量により、このトルクダウン量を修正して更新設定するように
しているが、このような一定量のトルクダウンを行わず、前記補正量に基づくトルクダウ
ンのみを行う態様もあり得る。
【００４４】
また、フィードバック制御の補正量に基づいて変更する係合圧初期値は、イナーシャフェ
ーズ開始時点の係合圧ではなく、トルクフェーズ開始時点の係合圧でもよい。
【００４５】
また、図３に例示したようなトルクダウン量の決定処理は、エンジン用のコントロールユ
ニット４により実行する態様もあり得る。さらに、エンジン用のコントロールユニットと
変速機用のコントロールユニットを１セットのユニットに統合し、この一つのユニットで
変速機とエンジンの全ての制御を行う態様でもよいことはいうまでもない。
【００４６】
【発明の効果】
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請求項１記載の変速過渡制御装置では、フィードバック制御手段により、変速中の変速機
構の実入力軸回転数をスロットル開度，エンジン負荷に応じた目標回転数にあわせるよう
、変速機構の摩擦係合要素の係合圧がフィードバック制御される。
またトルクダウン量設定手段が、前回の変速時の上記フィードバック制御における前記係
合圧の補正量 に基づいて、今回の変速時のエンジンのトルクダウン量を設定する
。そしてトルクダウン手段が、変速中のエンジントルクを、設定されたトルクダウン量だ
け低減させる。
【００４７】
このため、フィードバック制御により調整される変速時の実際の係合圧が、変速時の実際
のエンジントルクに対して不足しており、摩擦係合要素が容量不足となっているときには
、前記補正量 がこの不足の程度に応じた大きさのプラスの値となり、次回の同種
の変速の際には、その不足分に応じた量だけエンジントルクが余計に低減されることにな
る。
【００４８】
従って、前述の図４に示すようなエンジントルクが相対的に高い場合に起こる不具合が、
同種の変速の２回目以降では必ず修正され、図４において点線で示すようなより良好な変
速特性となって、トルクフェーズ時間の短縮、及びトルクフェーズにおけるトルク引き込
み量の低減が図られ、より良好な変速フィーリングが得られるという効果が奏される。
【００４９】
さらに、請求項 記載の変速過渡制御装置では、トルクダウン量設定手段が、前回の変速
時の前記補正量 がプラスのときにのみ機能して、今回の変速時の前記トルクダウ
ン量の設定（トルクダウン量の増加）を行う。一方、前回の変速時の前記補正量
がマイナスのときには、係合圧初期値変更手段が、この補正量 を打ち消すように
、今回の変速時における前記係合圧の初期値を変更する。
【００５０】
このため、係合圧がエンジントルクに対して高すぎる場合の不具合が、エンジントルクを
増加させることなく解消できるという作用効果も得られる。
というのは、係合圧がエンジントルクに対して高すぎると、図４に示す場合と逆の変速特
性となって、トルクフェーズ時間が過度に短縮され、全体的に変速が早く終了するものの
、トルクフェーズにおける出力軸トルク変動の振幅が過度に大きくなり、大きな変速ショ
ックが生じる。
【００５１】
そして、このような変速ショックを抑制するため、係合圧が過多な場合に、エンジンのト
ルクダウン量をその分減らし、結果的にエンジントルクをその分増加させる制御を行うこ
とがあり得るが、変速時のエンジントルクの増加は、必要動力を増加させるため好ましく
ない。
【００５２】
ところが、本発明では、なんらかの要因によりこのような不具合が発生した場合、前記補
正量 がその程度に応じたマイナスの値となるため、次回以降の同種の変速におい
ては、その分だけ係合圧初期値が低減されることになり、エンジントルクの増加を伴うこ
となく上記不具合が解消される。
【００５３】
つまり本発明では、フィードバック制御の結果、係合圧が不足した場合には、次回の変速
でその分エンジントルクがダウンし、係合圧が過多な場合には、次回の変速でその分フィ
ードバック制御の係合圧初期値が低減される。このため、定常状態においては、変速時の
エンジントルクと係合圧の調和が維持され、常により最適な変速特性が実現される。しか
もエンジントルクや係合圧初期値は、変速時において常に低減方向へのみ修正されて、燃
費の面などで有利となる。
【００５４】
また、請求項 記載の変速過渡制御装置では、変速の種類毎に、前記トルクダウン量の設
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定が別個に行われる。このため、変速種に固有なばらつきもきめ細かく補正され、さらな
る変速特性の向上が実現できる。
【図面の簡単な説明】
【図１】本発明の一例である変速過渡制御装置の構成を示すブロック図である。
【図２】同装置の特徴的な制御処理内容を示すフローチャートである。
【図３】同装置の特徴的な制御処理内容を示すフローチャートである。
【図４】従来の問題点と本発明の作用を説明する図である。
【符号の説明】
１　タービン回転数計測手段（回転数検出手段）
２　変速機用コントロールユニット（フィードバック制御手段、トルクダウン
量設定手段、及び係合圧初期値変更手段）
３　デュ－ティソレノイドバルブ（液圧制御要素）
４　エンジン用コントロールユニット
１０　変速機
１１　変速機構
１２　トルクコンバータ
２０　エンジン
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【 図 ３ 】 【 図 ４ 】
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