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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　操作者入力装置と、地面と係合する装置とを備える作業機械の器具を制御する方法であ
って、
　操作者入力装置の状態を感知する工程と、
　応答して操作者入力信号を生成する工程と、
　器具位置を感知する工程と、
　応答して器具位置信号を生成する工程と、
　前進方向又は後退方向の一つを備える機械走行方向を感知する工程と、
　応答して機械方向信号を生成する工程と、
　機械方向信号、操作者入力信号、および器具位置信号を受け取り、かつ応答して器具位
置コマンドを生成し、かつこれに応答して、機械進行方向状態が前進である場合、器具を
一方の方向へ自動的に移動させ、機械進行方向状態が後進である場合、器具を他方の方向
へ自動的に移動させる信号受け取り装置を提供する工程と、を含む方法。
【請求項２】
　上げ限界位置を予め決定する工程と、
　下げ限界位置を予め決定する工程と、
　器具の位置を上げ限界位置および下げ限界位置の少なくとも１つへ制御する工程と、を
さらに含む、請求項１に記載の方法。
【請求項３】
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　上げ限界位置を予め決定する工程と、
　下げ限界位置を予め決定する工程と、
　機械方向信号が第１値を有する場合、器具の位置を上げ限界位置および下げ限界位置の
一方へ制御する工程と、
　機械方向信号が第２値を有する場合、器具の位置を上げ限界位置および下げ限界位置の
他方へ制御する工程と、
　をさらに含む、請求項１に記載の方法。
【請求項４】
　作業器具の位置を制御する方法であって、
　上げ限界を決定する工程と、
　下げ限界を決定する工程と、
　操作者コマンドを感知し、応答して操作者入力信号を生成する工程と、
　作業器具位置を感知し、応答して器具位置信号を生成する工程と、
　機械方向を感知し、応答して機械方向信号を生成する工程と、
　操作者入力信号、器具位置信号、および機械方向信号を受け取り、かつ応答して器具コ
マンド信号を生成する信号受け取り装置を提供する工程と、
　機械方向信号が後進の値を有する場合、作業器具を上げ限界に向けて自動的に動かす工
程と、
　機械方向信号が前進の値を有する場合、作業器具を下げ限界に向けて自動的に動かす工
程と、を含む方法。
【発明の詳細な説明】
【０００１】
【発明の属する技術分野】
本発明は作業機械の器具用の制御システムに関し、さらに詳細には、器具を自動的に上げ
下げして、ばら材料の散布または播布を作業機械によって容易にする制御システムに関す
る。
【０００２】
【従来の技術】
ホイールローダのような作業機械がブレードを取り付けられ、材料散布作業に使用される
ことが一般的である。そのような用途において、作業機械の操作者がブレードをより高い
位置、またはより低い位置へ動かして、材料を散布するのに役立つ。さらに具体的には、
作業機械が材料を積み重ねから散布するために前進する場合、操作者は通常ブレードをよ
り低い位置にするだろう。次いで、拡散した材料がブレードの裏側によってその元の位置
へ引き戻されないように、操作者は、機械を逆に動かす間に、またはその前に、ブレード
を上げるだろう。次いで操作者はブレードをより低い位置に下げて、さらに材料を積み重
ねから引っ掛け、機械は前進して、追加材料を押してその元の位置から離す。この種の散
布は一般的に、埋立または地盤締固めの用途で行われる。
【０００３】
上述の作業サイクルが、操作室内の種々のレバー、ジョイスティックなどの操作を通じて
遂行される、操作者による多数の動作（ブレードの上げ下げ、および作業機械の前後方向
への制御）を必要とすることが明らかである。各作業サイクルに対する、この無数の動作
は操作者を疲れさせ、操作者が疲れるにつれて、非効率な作業サイクルとなる。
【０００４】
Ｋｅｎ　Ｌ．Ｓｔｒａｔｔｏｎらによって１９９５年１０月３１日に発行された【特許文
献１】（以後、’１２５と参照される）が、車両器具をいくつかの予め設定したブレード
角位置（コラム１、ライン７～９）の１つに自動的に動かす装置および方法を開示してい
る。操作者は、自動傾斜信号を電子制御機器に送る自動傾斜モードスイッチを押すことに
よって、自動傾斜モードを選択する。その後に、電子制御機器はコマンドを発行して、傾
斜シリンダーを指押しスイッチ（コラム４、ライン２０～２６）の所与の位置に対応する
予め設定したブレード角度まで動かす。
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【０００５】
’１２５装置は、操作者が上げ下げの限界値を設定することを可能にする、いかなる手段
も含まないが、ただ操作者が予め設定した傾斜角度値のグループの中から選択することを
可能にする。従って、操作者は器具の正確な配置に対する制御の一部を失う。’１２５は
また、作業機械が器具制御システムと自動的に係合することを可能にしない。最後に、’
１２５は器具制御を作業機械の走行方向に関連させないが、これは反復通過散布において
有利であろう。
【０００６】
従って、当業界は、操作者の労力および疲労を減らし、予め選択した、および／または操
作者が選んだ上げ下げの限界値を含み、器具制御を機械の走行方向に関連させ、製造およ
び使用するのに経済的である、器具制御システムの方法および装置を求めてきた。本発明
は、上の問題の１つまたは複数を解決することを目的としている。
【０００７】
【特許文献１】
米国特許第５，４６２，１２５号明細書
【０００８】
【課題を解決するための手段】
本発明の実施形態において、作業機械で材料を散布する方法が開示される。作業機械は、
操作者入力装置と、器具と、地面と係合する装置と、器具位置感知装置とを有する。この
方法は、操作者入力装置の状態を感知する工程と、応答して操作者入力信号を生成する工
程と、器具位置を感知する工程と、応答して器具位置信号を生成する工程とを含む。この
方法はまた、操作者入力信号および器具位置信号を受け取り、応答して器具位置コマンド
を生成し出力するプログラマブルデバイスを提供する工程と、器具位置コマンドを受け取
る工程と、応答して器具位置を制御する工程とを含む。
【０００９】
本発明の実施形態において、作業機械用の自動器具制御システムが開示される。自動器具
制御システムは、作業機械に取り付けられた作業器具と、作業器具位置を感知し、応答し
て器具位置信号を生成するように構成された器具センサーと、操作者コマンドを感知し、
応答して操作者入力信号を生成するように構成された操作者入力装置組立品と、器具位置
信号および操作者コマンド信号を受け取り、応答して作業器具コマンド信号を生成して、
作業器具を所定位置へ制御するように構成された電子制御モジュールとを含む。
【００１０】
本発明の実施形態において、作業器具の位置を制御する方法が開示される。この方法は、
上げ限界を決定する工程と、下げ限界を決定する工程と、操作者コマンドを感知し、応答
して操作者入力信号を生成する工程と、作業器具位置を感知し、応答して器具位置信号を
生成する工程と、機械方向を感知し、応答して機械方向信号を生成する工程とを含む。こ
の方法はまた、操作者コマンド信号、器具位置信号、および機械方向信号を受け取るプロ
グラマブルデバイスを提供する工程と、応答して器具コマンド信号を生成する工程と、ト
ランスミッション信号が後進の値を有する場合、作業器具を上げ限界に向けて動かす工程
と、トランスミッション信号が前進の値を有する場合、作業器具を下げ限界に向けて動か
す工程とを含む。
【００１１】
本発明の実施形態において、作業器具の位置を制御する方法が開示される。この方法は、
上げ限界を予め決定する工程と、下げ限界を予め決定する工程と、操作者入力装置の位置
を感知し、応答して操作者入力信号を生成する工程と、作業器具位置を感知し、応答して
器具位置信号を生成する工程とを含む。この方法はまた、操作者入力信号および器具位置
信号を受け取るプログラマブルデバイスを提供する工程と、応答して器具コマンド信号を
生成する工程と、操作者入力信号が第１所定値を有する場合、作業器具を上げ限界に向け
て動かす工程と、操作者入力信号が第２所定値を有する場合、作業器具を下げ限界に向け
て動かす工程とを含む。
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【００１２】
本発明の実施形態において、材料を作業機械で散布する方法が開示される。作業機械は、
操作者入力装置と、器具と、地面と係合する装置と、器具位置感知装置とを備える。この
方法は、操作者入力装置の状態を感知する工程と、応答して操作者入力信号を生成する工
程と、器具位置を感知する工程と、応答して器具位置信号を生成する工程と、操作者入力
装置の機械走行方向状態および移動止め位置の少なくとも１つを感知する工程と、応答し
て機械方向信号および移動止め信号の少なくとも１つを生成する工程とを含む。この方法
はまた、操作者入力信号、器具位置信号、機械方向信号、および移動止め信号の少なくと
も２つを受け取り、応答して器具位置コマンドを生成する工程と、器具位置コマンドを受
け取る工程と、応答して器具位置を制御する工程とを含む。
【００１３】
【発明の実施の形態】
本発明の好ましい実施形態は、自動器具制御システムの装置および方法を提供する。次の
説明はホイールローダをあくまでも一例として用いる。本発明は、ホイールドーザー、履
帯式トラクター、またはその他の任意の適当な作業機械のような、他の型の作業機械に適
用することができる。
【００１４】
図１が本発明による作業機械１００を示す。作業機械１００は、ブレード１０２としてこ
こに示される作業器具１０２と、ホイール１０４としてここに示される地面と係合する装
置１０４とを備える。作業機械１００はまた、少なくとも１つの操作者入力装置１０６、
１０８、１１０、および器具位置感知装置１１２を備える。
【００１５】
好ましい実施形態において、方向制御装置１０６、器具制御装置１０８、および限界設定
制御装置１１０から構成される、３つの操作者入力装置１０６、１０８、１１０がある。
操作者入力装置１０６、１０８、１１０は、操作者のコマンドを信号に既知の方法で変換
するように構成され、ジョイスティック、レバー、ボタン、セレクタ、ノブ、タッチスク
リーンなどの１つまたは組合わせでよい。方向制御装置１０６は、当業界で知られている
ように、前進、後進、または中立位置の１つにおいて作業機械走行の方向を制御するよう
に、オプションとして構成される。器具制御装置１０８は、技術上知られているように、
作業器具１０２の上げ、下げ、中立、またはフロート位置における動きを制御するように
、オプションとして構成される。限界設定制御装置１１０は、利用できる作業器具１０２
走行に対する制限範囲についての操作者の指示を受け入れるように、オプションとして適
合される。操作者入力装置１０６、１０８、１１０もまた、既知の方法で、操作者のコマ
ンドを維持するために、移動止め位置を含んでいてもよい。操作者入力装置１０６、１０
８、１１０はまた、本発明の自動器具制御システムを始動させるか、または停止させる装
置を含んでいてもよい。
【００１６】
操作者入力信号は、操作者入力装置１０６、１０８、１１０の位置を示し、従って、操作
者入力装置１０６、１０８、１１０に含まれる、各ジョイスティック、レバー、ボタンな
どに対する個別の信号であってもよく、または操作者入力装置１０６、１０８、１１０シ
ステムの各要素の位置を示すために種々の構成要素を有する単一信号であってもよい。こ
こで、操作者入力信号は、機械方向信号、操作者器具コマンド信号、移動止め信号、機械
走行方向状態、上げ、下げ、中立、フロートなどを含んでいてもよい、それらに限定され
ない。操作者が操作できる構成要素のグループが信号をセントラルコントローラに送るこ
とが当業界で一般的であり、操作者の意図およびコマンドを作業機械に伝える、任意の適
当な方法も、下に説明され、用いられるように、本発明の操作者入力信号に該当するだろ
う。
【００１７】
器具位置感知装置１１２は、任意の適当な方法でも動作することができ、器具位置信号を
生成するように構成されて、作業器具１０２の位置を示す。操作者入力装置１０６、１０
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８、１１０は、機械方向信号、器具コマンド信号、および移動止め信号の少なくとも１つ
の要素を含む操作者入力信号を生成するように構成されることが好ましい。
【００１８】
電子制御モジュール（「ＥＣＭ」）１１４、パイロット油圧装置などのようなプログラマ
ブルデバイスが、信号を操作者入力装置１０６、１０８、１１０から、かつ器具位置感知
装置１１２から受け取り、応答して器具コマンド信号を生成するように構成される。次い
で器具コマンド信号は作業器具１０２に既知の方法で送信されて、作業器具１０２の位置
を所望位置へ制御する。
【００１９】
好ましい実施形態において、ＥＣＭ１１４は既知の型のマイクロコントローラである。し
かしながら、他の適当なＥＣＭが当業界で知られており、これらのいずれも本発明の実施
形態に関連して簡単かつ容易に使用されることがあり得る。特定のプログラムコードが、
選択したＥＣＭ１１４に対する特定のアセンブリ言語またはマイクロコードで、図２およ
び３に示される流れ図から簡単かつ容易に書くことができる。ＥＣＭ１１４は、信号を操
作者入力装置１０６、１０８、１１０から、かつ器具位置感知装置１１２から受け取り、
応答して器具コマンド信号を生成するように構成される。ＥＣＭ１１４は、多数の命令を
処理可能である、多くの簡単に利用できるコンピュータの１つであることが好ましい。コ
ンピュータは、分散型構造環境で構成され、かつシステムを形成する、複数の処理ユニッ
トを含むことがあることを認識する必要がある。コンピュータはまた、ランダムアクセス
メモリ（ＲＡＭ）および／または読出し専用メモリ（ＲＯＭ）を、本発明の適当な動作を
容易にするために必要に応じて含んでいてもよい。
【００２０】
図２が本発明の好ましい実施形態の流れ図を示す。論理が開始ブロック２００で始まる。
入力または決定のいかなるエラーも、論理を開始ブロック２００に自動的に戻すであろう
し、操作者にエラーを既知の方法で警告するであろうことが好ましい。第１入力ブロック
２０２が、上げ、下げ、中立、またはフロートの値を有する器具制御信号を与える。第２
入力ブロック２０４が、作業器具１０２に対する、所望の上げおよび／または下げ限界値
を含む限界信号を与える。第３入力ブロック２０６が、自動器具制御システムの作動／停
止状態を示す自動制御信号を与える。第１決定ブロック２０８において、器具制御信号は
調べられる。器具制御信号値が上げ、下げ、またはフロートである場合は、自動器具制御
システムは無効にされ、プログラムの論理は開始ブロック２００へ戻る。
【００２１】
オプションとして、第１決定ブロック２０８において、上げまたは下げの器具制御信号値
が、論理を図３に示される好ましい実施形態の開始ブロック３００に進めることがあり得
る。図３に示される好ましい実施形態は以下に詳細に説明される。
【００２２】
器具制御信号値が中立である場合は、論理は第２決定ブロック２１０へ継続する。第２決
定ブロック２１０において、自動制御信号は、自動器具制御システムが起動されるかどう
かを決定するために調べられる。自動器具制御システムが起動されない場合は、論理は開
始ブロック２００へ戻る。
【００２３】
自動器具制御システムが起動される場合は、論理は第４および第５の入力ブロック２１２
、２１４へ進む。第４入力ブロック２１２は機械方向信号を与え、これは前進または後進
の値を有し得る。第５入力ブロック２１４は器具位置信号を与え、これは作業器具の位置
を示す。次いで論理は第３決定ブロック２１６へ進む。第３決定ブロック２１６において
、機械方向信号は調べられる。
【００２４】
第３決定ブロック２１６における機械方向信号の値が前進である場合は、次いで論理は第
４決定ブロック２１８へ進む。第４決定ブロック２１８において、器具位置信号は下げ限
界値と比較される。器具位置信号の値が下げ限界値よりも大きい場合は、下位コマンドが
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第１コマンドブロック２２０において作業器具１０２へ送られ、論理は開始ブロック２０
０へ戻る。器具位置信号の値が下げ限界値以下の場合、停止コマンドが第２コマンドブロ
ック２２２において作業器具１０２へ送られ、論理は開始ブロック２００へ戻る。
【００２５】
第３決定ブロック２１６における機械方向信号の値が前進でない場合は、論理は第５決定
ブロック２２４へ進む。第３決定ブロック２１６において、機械方向信号は再度調べられ
る。第５決定ブロック２２４における機械方向信号の値が後進でない場合は、次いで論理
は開始ブロック２００へ戻る。第５決定ブロック２２４における機械方向信号の値が後進
である場合は、次いで論理は第６決定ブロック２２６へ進む。
【００２６】
第６決定ブロック２２６において、器具位置信号の値は上げ限界値と比較される。器具位
置信号が上げ限界値よりも小さい場合は、上げコマンドが第３コマンドブロック２２８に
おいて作業器具１０２へ送られ、論理は開始ブロック２００へ戻る。器具位置信号の値が
上げ限界値以上である場合は、停止コマンドが第４コマンドブロック２３０において作業
器具１０２へ送られ、論理は開始ブロック２００へ戻る。
【００２７】
図３が本発明の別の好ましい実施形態の流れ図を示す。論理が開始ブロック３００で始ま
る。入力または決定のいかなるエラーも、論理を開始ブロック３００に自動的に戻すであ
ろうし、操作者にエラーを既知の方法で警告するであろうことが好ましい。第１入力ブロ
ック３０２が、作業器具１０２の所望の上げおよび／または下げ限界値を含む限界信号を
与える。第２入力ブロック３０４が、上げ移動止め、下げ移動止め、または他（すなわち
、上げまたは下げの移動止め以外の値を有する）の値を有する操作者入力信号を与える。
第３入力ブロック３０６が、作業器具の位置を示す器具位置信号を与える。次いで論理は
第１決定ブロック３０８へ進む。
【００２８】
第１決定ブロック３０８において、操作者入力信号は調べられる。操作者入力信号が他の
ものである場合は、論理は開始ブロック３００へ戻る。操作者入力信号が下げ移動止めで
ある場合は、論理は第２決定ブロック３１０へ進む。
【００２９】
第２決定ブロック３１０において、器具位置信号は下げ限界値と比較される。器具位置信
号が下げ限界値よりも大きい場合は、下げコマンドが第１コマンドブロック３１２におい
て作業器具１０２へ送られ、論理は開始ブロック３００へ戻る。器具位置信号が下げ限界
値以下である場合は、停止コマンドが作業器具１０２へ送られ、移動止めからの開放信号
が第２コマンドブロック３１４において操作者入力装置１０８へ送られ、論理は開始ブロ
ック３００へ戻る。
【００３０】
第１決定ブロック３０８における操作者入力信号の値が上げ移動止めである場合は、論理
は第３決定ブロック３１６へ進む。第３決定ブロック３１６において、器具位置信号は上
げ限界値と比較される。器具位置信号の値が上げ限界値未満の場合は、上げコマンドが第
３コマンドブロック３１８において作業器具１０２へ送られ、論理は開始ブロック３００
へ戻る。器具位置信号の値が上げ限界値以上である場合は、停止コマンドが作業器具１０
２へ送られ、移動止めからの開放信号が第４コマンドブロック３２０において操作者入力
装置１０８へ送られ、論理は開始ブロック３００へ戻る。
【００３１】
本発明の態様が上の好ましい実施形態を参照して具体的に示され、説明された一方で、種
々の別の実施形態が、本発明の精神および範囲から逸脱せずに検討されることがあること
が当業者によって理解されるであろう。例えば、上げおよび下げの限界信号は、上述のよ
うに、作業器具１０２の反対の動きを起こすために逆にされることがあり、自動器具制御
システムは自動的に起動されることがあり、または入力および決定は任意の他の実行可能
な順序で起きることがあり得る。しかしながら、そのような実施形態を組み込む、装置ま
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たは方法が、特許請求の範囲およびそれらの等価物に基づいて決定されるように、本発明
の範囲に包含されることを理解する必要がある。
【００３２】
（産業上の利用可能性）
作業機械１００が、ブレード１０２のような作業器具１０２を用いて元の位置から離れる
材料散布を行って、材料を押す。作業機械１００の操作者が、本発明の自動器具制御シス
テムを使用することを望む。操作者は、操作者入力装置１０６、１０８、１１０を用いる
ことによって、自動器具制御システムを起動して、スイッチまたはボタンを動かすことに
よって、作業機械１００の制御プログラミングのセクションをトリガすることによって、
器具制御装置１０８を移動止め位置にセットすることによって、および／またはその他の
任意の適当な方法によって、作業器具１０２の上げ下げのための限界値を設定することが
できる。
【００３３】
いったん自動器具制御システムが起動されると、図２および３で具体化される論理が実施
される。図２および３は同じ発明の異なる実施形態を説明するので、それらは以下に個別
に説明される。後述の実施形態が同じ機能を実行し、同時に操作者に利用できることは当
業者にとって直観的に明らかである。実施形態についての個別の説明は、本発明の範囲お
よび精神を限定するために使用してはならない。
【００３４】
図２に示される好ましい実施形態の場合、操作者は自動器具制御システムを任意の適当な
方法で起動する。操作者は、できるだけ、作業器具１０２を上げおよび下げ限定位置に動
かし、限定設定制御装置１１０を起動させることによって、作業器具１０２に対する上げ
および下げ限定値をオプションとして設定することができ、またはそれらの値は別様に予
め定めることもできる。操作者が操作者入力装置１０６を使用して、作業機械１００の走
行の前進方向を示す場合、作業器具１０２は、それが所望の下げ位置になるまで、自動的
に下がる。操作者が操作者入力装置１０６を使用して、作業機械１００の走行の後進方向
を示す場合、作業器具１０２は、それが所望上げ位置になるまで、自動的に上がる。操作
者入力装置１０６、１０８、１１０が所望の走行方向を示すために変えられるとすぐに、
これらの作業器具１０２の位置変化は始められ、次いで操作者は、作業機械１００をすぐ
に動かすことを、または作業器具１０２が所望位置に達するのを待つことを決定可能であ
り、あるいはオプションとして、作業器具１０２の位置変化は、散布される材料のレベル
または厚さの変化を和らげる、または調節するために、地面と係合する装置１０４の動き
とほぼ同時に始められる。
【００３５】
図３に示される好ましい実施形態の場合、操作者は自動器具制御システムを任意の適当な
方法で起動する。操作者は、できるだけ、作業器具１０２を上げおよび下げ限定位置に動
かし、限定設定制御装置１１０を起動させることによって、作業器具１０２に対する上げ
および下げ限定値をオプションとして設定することができ、あるいはそれらの値は別様に
予め定められるか、またはＥＣＭ１１４に更にプログラムされてもよい。作業器具１０２
の所望上げおよび下げ限定位置への動きをトリガするか、または始めるために、操作者は
器具制御装置１０８をそれぞれの上げまたは下げ移動止め位置に既知の方法でセットする
。次いで作業器具１０２が所望位置に達するまで、器具制御装置１０８はその移動止め位
置に保持され、この時点で器具制御装置１０８は、既知の方法で再度移動止め位置から（
おそらく、作業器具１０２のその他の動きを防止するために中立位置へ）自動的に開放さ
れる。いったん器具制御装置１０８が移動止め位置から開放されると、操作者は作業器具
１０２の位置を所望であれば手動でさらに制御することができる。作業器具１０２が指図
された、かつ所望の位置へ動いている間に、あるいはその後に、操作者は地面と係合する
装置１０４を起動して、作業機械１００を所望の通り動かすことがある。
【００３６】
好ましい実施形態がホイールローダに関連して説明される一方で、本発明は他の作業機械
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の他の態様、目的、および利点を図面、明細書、および特許請求の範囲の検討によって得
ることができる。
【図面の簡単な説明】
【図１】本発明によるホイールローダの側面図である。
【図２】本発明による好ましい実施形態の流れ図である。
【図３】本発明による好ましい実施形態の流れ図である。
【符号の説明】
１００　作業機械
１０２　作業器具
１０４　地面と係合する装置
１０６　方向制御装置（操作者入力装置）
１０８　器具制御装置（操作者入力装置）
１１０　限界設定制御装置（操作者入力装置）
１１２　器具位置感知装置
１１４　電子制御モジユール（ＥＣＭ）
２００　開始ブロック
２０２　第１入力ブロック
２０４　第２入力ブロック
２０６　第３入力ブロック
２０８　第１決定ブロック
２１０　第２決定ブロック
２１２　第４入力ブロック
２１４　第５入力ブロック
２１６　第３決定ブロック
２１８　第４決定ブロック
２２０　第１コマンドブロック
２２２　第２コマンドブロック
２２４　第５決定ブロック
２２６　第６決定ブロック
２２８　第３コマンドブロック
２３０　第４コマンドブロック
３００　開始ブロック
３０２　第１入力ブロック
３０４　第２入力ブロック
３０６　第３入力ブロック
３０８　第１決定ブロック
３１０　第２決定ブロック
３１２　第１コマンドブロック
３１４　第２コマンドブロック
３１６　第３決定ブロック
３１８　第３コマンドブロック
３２０　第４コマンドブロック
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