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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車両を運転する運転者の減速意思が入力され、前記入力された減速意思の度合に対応す
る減速意思量を出力する減速意思入力手段と、
　前記車両の変速機の変速比を前記車両が低速となる側に変更することで生じるエンジン
ブレーキにより前記車両に減速力を生じさせるエンジンブレーキ制御手段と、
　前記車両の摩擦ブレーキ装置を制御して車両に減速力を生じさせる摩擦ブレーキ制御手
段と、
　前記減速意思入力手段から出力された前記減速意思量が入力され、前記入力された減速
意思量に基づいて第一の目標減速度と第二の目標減速度を演算し、前記演算した第一の目
標減速度と前記第二の目標減速度を夫々出力する目標減速度演算器と、
を備え、
　前記エンジンブレーキ制御手段は、前記目標減速度演算器から出力された前記第一の目
標減速度が入力され、前記車両の減速度が前記入力された第一の目標減速度となるように
前記エンジンブレーキを制御するように構成され、
　前記摩擦ブレーキ制御手段は、前記車両の減速度が前記目標減速度演算器から出力され
た前記第二の目標減速度となるように前記摩擦ブレーキ装置を制御するように構成され、
　前記第１の目標減速度は、前記車両のエンジンの回転数が前記エンジンのフューエルカ
ットが開始される回転数に達するまで前記車両を減速する値となるように演算される、
ことを特徴とする車両制御装置。
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【請求項２】
　前記エンジンブレーキ制御手段は、前記摩擦ブレーキ制御手段に優先して前記ブレーキ
を制御することを特徴とする請求項１に記載の車両制御装置。
【請求項３】
　前記目標減速度演算器は、前記第一の目標減速度を前記第二の目標減速度よりも大きく
するように前記演算を行うことを特徴とする請求項１又は２に記載の車両制御装置。
【請求項４】
　前記エンジンブレーキ制御手段は、前記車両のエンジンの回転数が前記エンジンのフュ
ーエルカットが開始される回転数となるように、前記第一の目標減速度に基づいて前記変
速機の変速比を制御することを特徴とする請求項１乃至３のうち何れか一項に記載の車両
制御装置。
【請求項５】
　車両を運転する運転者の減速意思が入力され、前記入力された減速意思の度合に対応す
る減速意思量を出力する減速意思入力手段と、
　前記車両の変速機の変速比を前記車両が低速となる側に変更することで生じるエンジン
ブレーキにより前記車両に減速力を生じさせるエンジンブレーキ制御手段と、
　前記車両の摩擦ブレーキ装置を制御して車両に減速力を生じさせる摩擦ブレーキ制御手
段と、
　前記減速意思入力手段から出力された前記減速意思量が入力され、前記入力された減速
意思量に基づく減速指示を発生する目標減速度演算器と、
を備え、
　前記エンジンブレーキ制御手段は、前記目標減速度演算器から出力された前記減速指示
が入力され、前記入力された減速指示に基づいて前記車両のエンジンの回転数が前記エン
ジンのフューエルカットが開始される回転数に達するように前記エンジンブレーキを制御
すると共に、前記制御されたエンジンブレーキによって生じる車両の減速度を演算し、こ
の演算した減速度を出力し、
　前記目標減速度演算器は、前記エンジンブレーキ制御手段から出力された前記減速度が
入力され、この入力された減速度に基づいて第二の目標減速度を演算し、この演算した第
二の目標減速度を出力し、
　前記摩擦ブレーキ制御手段は、前記目標減速度演算器から出力された第二の目標減速度
が入力され、前記車両の減速度が前記入力された第二の目標減速度となるように前記摩擦
ブレーキ装置を制御する、
ことを特徴とする車両制御装置。
【請求項６】
　前記車両の挙動不安定状態を検出する車両挙動不安定状態検出手段を備え、
　車両挙動不安定状態検出手段が前記車両の挙動不安定状態を検出したときは、前記エン
ジンブレーキ制御手段による前記エンジンブレーキの制御を停止するようにしたことを特
徴とする請求項１乃至５のうち何れか一項に記載の車両制御装置。
【請求項７】
　前記運転者による前記車両のブレーキペダル踏み込み速度を検出し、前記検出したブレ
ーキ踏み込み速度が所定値以上のとき、前記エンジンブレーキ制御手段による前記エンジ
ンブレーキの制御を停止するようにしたことを特徴とする請求項１乃至６のうち何れか一
項に記載の車両制御装置。
【請求項８】
　前記運転者の減速意思は、前記運転者による前記車両のブレーキペダル踏み込み力に基
づくものであることを特徴とする請求項１乃至７のうち何れか一項に記載の車両制御装置
。
【請求項９】
　前記運転者の減速意思は、前運転者による前記車両のブレーキペダル踏み込み角度に基
づくものであることを特徴とする請求項１乃至７のうち何れか一項に記載の車両制御装置
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。
【請求項１０】
　前記運転者の減速意思は、前運転者による前記車両のブレーキペダル踏み込み距離に基
づくものであることを特徴とする請求項１乃至７のうち何れか一項に記載の車両制御装置
。 
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　この発明は、自動車等の車両の制御装置、特に、車両を減速させるためのブレーキ制御
装置に関するものである。
【背景技術】
【０００２】
　従来の車両制御装置に於いて、運転者が車両を減速させる際にアクセルペダルを放しブ
レーキペダルを踏み込むと、これに応じて各車輪に備えられた摩擦式のブレーキ、即ちブ
レーキディスクにブレーキパッドを押し付けるタイプのブレーキが作動し、車両に減速力
が生じる。
【０００３】
　又、これと並行して、自動変速機制御装置はスロットル開度と車速を基に変速比を常時
制御しており、その変速比は車両の停止直前に至るまでは極緩やかに高速側から低速側へ
制御される。一方この間に、エンジンのフューエルカット制御が実施され、運転者がアク
セルペダルを放しエンジン回転数が所定値を超えている間は、燃料噴射が停止されて燃料
消費の節約が行われる（例えば、特許文献１参照）。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】特許第４０６１２２５号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　従来の車両制御装置に於いては、運転者がブレーキペダルを踏み込むと摩擦ブレーキが
作動し、これと並行して変速比制御が行われてエンジンブレーキも働き、そして、エンジ
ン回転数が所定値を超えている間はフューエルカットが実施されているが、摩擦ブレーキ
とエンジンブレーキが協調しておらず、フューエルカットが実施される期間が限られてお
り、燃料消費抑制の面で改善の余地があった。
【０００６】
　この発明は、従来の装置に於けるこのような課題を解決するためになされたものであり
、車両を減速させる際に、摩擦ブレーキとエンジンブレーキを協調させ、運転者に違和感
を与えることなく燃料消費をさらに抑制することができる車両制御装置を提供することを
目的とするものである。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　この発明による車両制御装置は、
　車両を運転する運転者の減速意思が入力され、前記入力された減速意思の度合に対応す
る減速意思量を出力する減速意思入力手段と、
　前記車両の変速機の変速比を前記車両が低速となる側に変更することで生じるエンジン
ブレーキにより前記車両に減速力を生じさせるエンジンブレーキ制御手段と、
　前記車両の摩擦ブレーキ装置を制御して車両に減速力を生じさせる摩擦ブレーキ制御手
段と、
　前記減速意思入力手段から出力された前記減速意思量が入力され、前記入力された減速
意思量に基づいて第一の目標減速度と第二の目標減速度を演算し、前記演算した第一の目
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標減速度と前記第二の目標減速度を夫々出力する目標減速度演算器と、
を備え、
　前記エンジンブレーキ制御手段は、前記目標減速度演算器から出力された前記第一の目
標減速度が入力され、前記車両の減速度が前記入力された第一の目標減速度となるように
前記エンジンブレーキを制御するように構成され、
　前記摩擦ブレーキ制御手段は、前記車両の減速度が前記目標減速度演算器から出力され
た前記第二の目標減速度となるように前記摩擦ブレーキ装置を制御するように構成され、
　前記第１の目標減速度は、前記車両のエンジンの回転数が前記エンジンのフューエルカ
ットが開始される回転数に達するまで前記車両を減速する値となるように演算される、
ことを特徴とするものである。 
【０００８】
　又、この発明による車両制御装置は、
　車両を運転する運転者の減速意思が入力され、前記入力された減速意思の度合に対応す
る減速意思量を出力する減速意思入力手段と、
　前記車両の変速機の変速比を前記車両が低速となる側に変更することで生じるエンジン
ブレーキにより前記車両に減速力を生じさせるエンジンブレーキ制御手段と、
　前記車両の摩擦ブレーキ装置を制御して車両に減速力を生じさせる摩擦ブレーキ制御手
段と、
　前記減速意思入力手段から出力された前記減速意思量が入力され、前記入力された減速
意思量に基づく減速指示を発生する目標減速度演算器と、
を備え、
　前記エンジンブレーキ制御手段は、前記目標減速度演算器から出力された前記減速指示
が入力され、前記入力された減速指示に基づいて前記車両のエンジンの回転数が前記エン
ジンのフューエルカットが開始される回転数に達するように前記エンジンブレーキを制御
すると共に、前記制御されたエンジンブレーキによって生じる車両の減速度を演算し、こ
の演算した減速度を出力し、
　前記目標減速度演算器は、前記エンジンブレーキ制御手段から出力された前記減速度が
入力され、この入力された減速度に基づいて第二の目標減速度を演算し、この演算した第
二の目標減速度を出力し、
　前記摩擦ブレーキ制御手段は、前記目標減速度演算器から出力された第二の目標減速度
が入力され、前記車両の減速度が前記入力された第二の目標減速度となるように前記摩擦
ブレーキ装置を制御する、
ことを特徴とするものである。 
【発明の効果】
【０００９】
　この発明による車両制御装置は、車両を運転する運転者の減速意思が入力され、前記入
力された減速意思の度合に対応する減速意思量を出力する減速意思入力手段と、前記車両
の変速機の変速比を前記車両が低速となる側に変更することで生じるエンジンブレーキに
より前記車両に減速力を生じさせるエンジンブレーキ制御手段と、前記車両の摩擦ブレー
キ装置を制御して車両に減速力を生じさせる摩擦ブレーキ制御手段と、前記減速意思入力
手段から出力された前記減速意思量が入力され、前記入力された減速意思量に基づいて第
一の目標減速度と第二の目標減速度を演算し、前記演算した第一の目標減速度と前記第二
の目標減速度を夫々出力する目標減速度演算器とを備え、前記エンジンブレーキ制御手段
は、前記目標減速度演算器から出力された前記第一の目標減速度が入力され、前記車両の
減速度が前記入力された第一の目標減速度となるように前記エンジンブレーキを制御する
ように構成され、前記摩擦ブレーキ制御手段は、前記車両の減速度が前記目標減速度演算
器から出力された前記第二の目標減速度となるように前記摩擦ブレーキ装置を制御するよ
うに構成され、前記第１の目標減速度は、前記車両のエンジンの回転数が前記エンジンの
フューエルカットが開始される回転数に達するまで前記車両を減速する値となるように演
算されるように構成されているので、車両を減速させる際に、摩擦ブレーキとエンジンブ
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レーキを協調させ、摩擦ブレーキよりもエンジンブレーキを優先して用いることができ、
車両の減速度は従来と同じまま、フューエルカットを従来より長い期間で行い、運転者に
違和感を与えることなく燃料消費をさらに抑制する車両制御装置を提供できる。 
【００１０】
　又、この発明による車両制御装置によれば、車両を運転する運転者の減速意思が入力さ
れ、前記入力された減速意思の度合に対応する減速意思量を出力する減速意思入力手段と
、前記車両の変速機の変速比を前記車両が低速となる側に変更することで生じるエンジン
ブレーキにより前記車両に減速力を生じさせるエンジンブレーキ制御手段と、前記車両の
摩擦ブレーキ装置を制御して車両に減速力を生じさせる摩擦ブレーキ制御手段と、前記減
速意思入力手段から出力された前記減速意思量が入力され、前記入力された減速意思量に
基づく減速指示を発生する目標減速度演算器とを備え、前記エンジンブレーキ制御手段は
、前記目標減速度演算器から出力された前記減速指示が入力され、前記入力された減速指
示に基づいて前記車両のエンジンの回転数が前記エンジンのフューエルカットが開始され
る回転数に達するよに前記エンジンブレーキを制御すると共に、前記制御されたエンジン
ブレーキによって生じる車両の減速度を演算し、この演算した減速度を出力し、前記目標
減速度演算器は、前記エンジンブレーキ制御手段から出力された前記減速度が入力され、
この入力された減速度に基づいて第二の目標減速度を演算し、この演算した第二の目標減
速度を出力し、前記摩擦ブレーキ制御手段は、前記目標減速度演算器から出力された第二
の目標減速度が入力され、前記車両の減速度が前記入力された第二の目標減速度となるよ
うに前記摩擦ブレーキ装置を制御するように構成されているので、摩擦ブレーキとエンジ
ンブレーキを協調させ、エンジン回転数が、フューエルカットが実施される回転数となる
ように変速比を制御し、不足する減速力を摩擦ブレーキによって生じさせることができ、
車両の減速度は従来と同じまま、フューエルカットを確実に長い期間で行うことができ、
運転者に違和感を与えることなく、燃料消費を従来よりも抑制することができる。 
 
【図面の簡単な説明】
【００１１】
【図１】この発明の実施の形態１による車両制御装置の構成図である。
【図２】この発明の実施の形態１による車両制御装置の動作を示すフローチャートである
。
【図３】この発明の実施の形態１による車両制御装置に於ける目標減速度演算器がペダル
踏み込み力から車両の目標減速度を演算するためのマップである。
【図４】この発明の実施の形態１による車両制御装置と従来の車両制御装置との動作の違
いを説明するためのタイムチャートである。
【図５】この発明の実施の形態２による車両制御装置の構成図である。
【発明を実施するための形態】
【００１２】
実施の形態１．
　以下、この発明の実施の形態１による車両制御装置を図面に基づいて説明する。図１は
、この発明の実施の形態１による車両制御装置の構成図である。図１に於いて、減速意思
入力手段としてのブレーキペダル１０は、運転者のペダル踏み込み力Ｆｐを検出し、この
検出したペダル踏み込み力Ｆｐに対応した信号（以下、この信号を、単に、ペダル踏み込
み力Ｆｐと称する）を出力する。
【００１３】
　目標減速度演算器２０は、ブレーキペダル１０から入力されたペダル踏み込み力Ｆｐか
ら車両の目標減速度Ｔｄを演算し、この目標減速度Ｔｄから後述するように第一の目標減
速度Ｔｄ１及び第二の目標減速度Ｔｄ２を演算し、この演算した第一の目標減速度Ｔｄ１
及び第二の目標減速度Ｔｄ２に夫々対応した信号（以下、これらの信号を、単に、第一の
目標減速度Ｔｄ１、第二の目標減速度Ｔｄ２と称する）を出力する。
【００１４】
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　エンジンブレーキ制御手段としての変速比制御器３０は、目標減速度演算器２０から入
力された第一の目標減速度Ｔｄ１に基づいて変速装置の変速比を制御する。摩擦ブレーキ
制御器４０は、目標減速度演算器２０から入力された第二の目標減速度Ｔｄ２に基づいて
摩擦ブレーキを制御する。
【００１５】
尚、この発明の実施の形態１による車両制御装置により制御されるエンジン（図示せず）
は、従来と同様に、アクセルペダルを放しエンジン回転数が所定値を超える場合にフュー
エルカット制御が実施されるように構成されている。又、変速比制御器３０が制御する変
速機（図示せず）は、無段変速機（ＣＶＴ：Continuously Variable Transmission）によ
り構成されている。
【００１６】
　次に、この発明の実施の形態１による車両制御装置の動作を説明する。図２は、この発
明の実施の形態１による車両制御装置の動作を示すフローチャートである。図２に示され
るフローチャートの動作は、所定周期毎に実行されるものである。図２に於いて、運転者
が車両を減速させる際にアクセルペダルを放しブレーキペダル１０を踏み込むと、先ず、
ステップＳ１に於いてブレーキペダル１０がペダル踏み込み力を検出し、ペダル踏み込み
力Ｆｐを出力する。
【００１７】
　次に、ステップＳ２に於いて、目標減速度演算器２０が、ブレーキペダル１０から入力
されたペダル踏み込み力Ｆｐに基づいて車両の目標減速度Ｔｄを演算する。ここでは、ペ
ダル踏み込み力Ｆｐに対する車両の減速度を従来と同じ特性にすれば良く、例えば図３に
示すようなマップによって、ペダル踏み込み力Ｆｐから車両の目標減速度Ｔｄを演算する
。
【００１８】
　即ち、図３は、この発明の実施の形態１による車両制御装置に於ける目標減速度演算器
がペダル踏み込み力から車両の目標減速度を演算するためのマップであり、縦軸は目標減
速度Ｔｄ、横軸はペダル踏み込み力Ｆｐを示している。図３に示すように、目標減速度Ｔ
ｄはペダル踏み込み力Ｆｐが「０」から所定の値まではペダル踏み込み力Ｆｐに比例し、
ペダル踏み込み量Ｆｐが所定値以上となれば目標減速度Ｔｄは一定となるように設定され
ている。
【００１９】
　次にステップＳ３に於いて、目標減速度演算器２０は、目標減速度をエンジンブレーキ
と摩擦ブレーキに割り振るため、第一の目標減速度Ｔｄ１と第二の目標減速度Ｔｄ２を演
算し出力する。ここでは、例えば目標減速度の８０％をエンジンブレーキにより発生させ
るために、第一の目標減Ｔｄ１と第二の目標減速度Ｔｄ２を、夫々、次式（１）及び（２
）に基づいて演算する。

　　第一の目標減速度Ｔｄ１＝目標減速度Ｔｄ×０．８・・・・・・　・・・・式（１）

　　第二の目標減速度Ｔｄ２＝目標減速度Ｔｄ－第一の目標減速度Ｔｄ１・・・式（２）
【００２０】
　次にステップＳ４に於いて、変速比制御器３０が、目標減速度演算器２０から入力され
た第一の目標減速度Ｔｄ１に応じて変速機の変速比を制御する。この変速機の変速比の変
更によるエンジンブレーキは、摩擦ブレーキに優先して実施される。変速比制御器３０に
より変速機の変速比をより低速側に変更するほど、大きなエンジンブレーキを生じさせる
ことが可能である。
【００２１】
　そしてステップＳ５では、摩擦ブレーキ制御器４０が、目標減速度演算器２０から入力
された第二の目標減速度Ｔｄ２に応じて摩擦ブレーキのブレーキ力を制御する。
【００２２】
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　このようにこの発明の実施の形態１による車両制御装置では、車両を減速させる際に、
摩擦ブレーキとエンジンブレーキを協調させ、摩擦ブレーキよりもエンジンブレーキを優
先して用いるように構成されている。
【００２３】
　図４は、この発明の実施の形態１による車両制御装置と従来の車両制御装置との動作の
違いを説明するためのタイムチャートである。図４は、運転者がアクセルペダルを放しブ
レーキペダル１０を踏み込んでからの、各部の状態変化を時系列で示しており、（ａ）は
アクセルペダルの動作状況、（ｂ）はブレーキペダル１０の動作状況、（ｃ）は車速、（
ｄ）は変速機の変速比、（ｅ）はエンジン回転数、（ｆ）はフューエルカットの動作状況
、（ｇ）は従来装置による減速力、（ｈ）はこの発明の実施の形態１による車両制御装置
による減速力を夫々示す。
【００２４】
　図４に於いて、車速（ｃ）にＡにて示す車速の変化は、従来の装置の場合とこの発明の
実施の形態１による車両制御装置の場合とでは同様である。しかしながら、この発明の実
施の形態１による車両制御装置は、前述したように車両を減速させるために摩擦ブレーキ
よりもエンジンブレーキを優先して用いるため、変速比（ｄ）に於いてＢに示す変速比は
、破線で示す従来の装置の場合よりも実線で示すこの発明の実施の形態１による車両制御
装置の場合は低速側となる。
【００２５】
　そのため、エンジン回転数（ｅ）に於いてＣに示すエンジン回転数は、破線で示す従来
の装置の場合よりもこの発明の実施の形態１による車両制御装置の場合の方が高くなり、
エンジン回転数がフューエルカット閾値を超える期間も従来の装置の場合よりも長くなる
。その結果、この発明の実施の形態１による車両制御装置によれば、フューエルカットを
実施する期間が従来の装置の場合よりも長くなり、従来の装置の場合と同じ車速変化であ
るにも関わらず、フューエルカット（ｆ）に於いてＤに示すように従来の装置の場合より
も燃料消費を抑制することができる。
【００２６】
　従来装置による減速力（ｇ）と本実施の形態による減速力（ｈ）とに於いてＥに示すよ
うに、従来の装置の場合の減速力とこの発明の実施の形態１による車両制御装置の場合の
減速力とは同一であるが、従来の装置の場合はエンジンブレーキによる減速力よりも摩擦
ブレーキによる減速力の方が大きな配分となっているのに対し、この発明の実施の形態１
による車両制御装置の場合はエンジンブレーキによる減速力の方が摩擦ブレーキによる減
速力よりも大きな配分となっている。
【００２７】
　このように、この発明の実施の形態１による車両制御装置は、車両を減速させる際に、
摩擦ブレーキとエンジンブレーキを協調させ、摩擦ブレーキよりもエンジンブレーキを優
先して用いることで、車両の減速度は従来と同じまま、フューエルカットを従来の装置よ
り長い期間で行うことができ、運転者に違和感を与えることなく、燃料消費を従来よりも
抑制することができる。
【００２８】
　尚、この発明の実施の形態１による車両制御装置に於いては、目標減速度の８０％をエ
ンジンブレーキにより発生させるようにしたが、これに限るものではなく、目標減速度に
対するエンジンブレーキの割合を、ブレーキペダルを踏んでからエンジン回転数がフュー
エルカットが実施されるように設定された回転数になるまでエンジンブレーキによって減
速させるような値に設定すれば良い。
【００２９】
実施の形態２．
　図５は、この発明の実施の形態２による車両制御装置の構成図である。図５に於いて、
ブレーキペダル１０と摩擦ブレーキ制御器４０は実施の形態１の場合と同様である。目標
減速度演算器２１は、ブレーキペダル１０から入力されたペダル踏み込み力Ｆｐに基づい
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て車両の目標減速度Ｔｄを演算し、変速比制御器３１に後述する減速指示を与えると共に
、摩擦ブレーキ制御器４０に後述する第二の目標減速度Ｔｄ２を出力する。　
【００３０】
　エンジンブレーキ制御手段としての変速比制御器３１は、目標減速度演算器２１からの
変速指示とエンジン回転数検出器（図示せず）から入力されたエンジン回転数Ｎｅに応じ
て変速機（図示せず）の変速比を制御すると共に、エンジンブレーキによって生じる減速
度Ｄを演算し出力する。
【００３１】
　この実施の形態２に於いては、目標減速度演算器２１は、実施の形態１の場合と同様に
ペダル踏み込み力Ｆｐから車両の目標減速度Ｔｄを演算する。目標減速度演算器２１は、
目標減速度度Ｔｄを演算した後、変速比制御器３１に対して減速指示を行う。変速比制御
器３１は、目標減速度演算器２１からの減速指示に従って変速機の変速比を制御するが、
この際に、入力されたエンジン回転数Ｎｅが、フューエルカットが実施されるエンジン回
転数と一致するようにフィードバック制御を行いながら変速比を制御する。
【００３２】
　又、変速比制御器３１は、現在のエンジンブレーキによって生じる車両の減速度Ｄを演
算し、この演算した減速度に対応する信号（以下、この信号を、単に、減速度Ｄと称する
）を出力する。この実施の形態２ではエンジン回転数Ｎｅとスロットル開度から求まるエ
ンジントルクに、エンジン及び変速機のイナーシャ、変速比、車両特性等を考慮して、車
両に生じる減速度Ｄを演算する。
【００３３】
　そして、目標減速度演算器２１は、変速比制御器３１から入力された減速度Ｄに基づい
て、第二の目標減速度Ｔｄ２を次式（３）により演算し、この演算した第二の目標減速度
に対応した信号（以下、この信号を、単に、第二の目標減速度Ｔｄ２と称する）を出力す
る。

　　第二の目標減速度Ｔｄ２
　　　＝車両の目標減速度Ｔｄ－エンジンブレーキによって生じる減速度Ｄ・・式（３）
【００３４】
　摩擦ブレーキ制御器４０は、目標減速度演算器２１からの第二の目標減速度Ｔｄ２に従
って、摩擦ブレーキを制御する。
【００３５】
　このように、この発明の実施の形態２に於ける車両制御装置は、車両を減速させる際に
、摩擦ブレーキとエンジンブレーキを協調させ、エンジン回転数が、フューエルカットが
実施される回転数となるように変速比を制御し、不足する減速力を摩擦ブレーキによって
生じさせるようにしたので、車両の減速度は従来と同じまま、フューエルカットを確実に
長い期間で行うことができ、運転者に違和感を与えることなく、燃料消費を従来よりも抑
制することができる。
【００３６】
　尚、この実施の形態２に於いては、エンジン回転数が、フューエルカットが実施される
回転数となるように変速比を制御したが、エンジン回転数が高くなりすぎると運転者に違
和感を与えることがあるため、エンジン回転数が、フューエルカットが実施される回転数
で、かつ、高すぎない所定範囲に収まるよう制御すれば、より好ましい。
【００３７】
　又、実施の形態１及び２に於いては、車両を減速させる際に、摩擦ブレーキとエンジン
ブレーキを常に協調させるようにしたが、ＦＦ車でエンジンブレーキを強く効かせた場合
は、アンダーステア傾向になり、ＦＲ車であればオーバーステア傾向になることが知られ
ている。通常走行中であれば特に問題は無いが、車両にアンダーステアやオーバーステア
及びその予兆が出ている状態で、エンジンブレーキを強く効かせると車両挙動をより悪化
させる場合がある。このため、車両挙動不安定状態を検出する手段を備えて、車両挙動不
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安定状態を検出した際には、エンジンブレーキ制御手段による制御を停止するようにすれ
ば、車両挙動をより不安定化するようなことは無い。
【００３８】
　更に、緊急停止等に於いても車両挙動は悪化しやすい。このため、例えば、緊急停止操
作として、運転者のブレーキペダル踏み込み速度が高い状態を検出し、その検出結果に基
づいてエンジンブレーキ制御手段による制御を停止するようにすれば、車両挙動をより不
安定化するようなことは無い。
【００３９】
　又、実施の形態１及び２に於いては、ブレーキペダルがペダル踏み込み力を検出し、目
標減速度演算器が、入力されたペダル踏み込み力に基づいて車両の目標減速度を演算する
ようにしたが、ペダル踏み込み力に限られるものではなく、例えば、ペダルの踏み込み角
や踏み込み距離を検出し、これらに基づいて車両の目標減速度を演算するようにしても良
い。
【符号の説明】
【００４０】
１０　　ブレーキペダル
２０、２１　　目標減速度演算器
３０、３１　　変速比制御器
４０　　摩擦ブレーキ制御器

【図１】 【図２】
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【図５】
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