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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車輪が車輪懸架装置により車体に懸架されている車輌に於ける前記車輪の上下加速度を
検出する車輪上下加速度検出装置にして、前記車輪懸架装置の可動部に装着された上下加
速度センサと、前記上下加速度センサが検出した上下加速度を前記可動部の姿勢に応じて
該姿勢が前記上下加速度センサの上下加速度検出値に及ぼす影響を打ち消すように補正す
る姿勢影響補正手段とを有し、前記可動部の姿勢は車輌の走行状態に基づいて推定される
ようになっていることを特徴とする車輪上下加速度検出装置。
【請求項２】
　前記可動部の姿勢を推定する車輌の走行状態は車速と操舵角の組み合わせを含むことを
特徴とする請求項１に記載の車輪上下加速度検出装置。
【請求項３】
　前記可動部の姿勢を推定する車輌の走行状態は車体のヨーレートを含むことを特徴とす
る請求項１に記載の車輪上下加速度検出装置。
【請求項４】
　前記可動部の姿勢を推定する車輌の走行状態は車体のロール角を含むことを特徴とする
請求項１に記載の車輪上下加速度検出装置。
【請求項５】
　前記可動部の姿勢を推定する車輌の走行状態は車体のピッチ角を含むことを特徴とする
請求項１に記載の車輪上下加速度検出装置。



(2) JP 4655913 B2 2011.3.23

10

20

30

40

50

【請求項６】
　前記可動部の姿勢を推定する車輌の走行状態は複数の車輪位置に於ける車高を含むこと
を特徴とする請求項１に記載の車輪上下加速度検出装置。
【請求項７】
　前記可動部の姿勢を推定する車輌の走行状態は車体の横加速度を含むことを特徴とする
請求項１に記載の車輪上下加速度検出装置。
【請求項８】
　前記可動部の姿勢を推定する車輌の走行状態は車体の前後加速度を含むことを特徴とす
る請求項１に記載の車輪上下加速度検出装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、自動車等の車輌に於いて車輪懸架装置により車体に懸架されている車輪の上
下加速度を検出する装置に係る。
【背景技術】
【０００２】
　自動車等の車輌に於ける車輪の上下加速度は、車輪の接地荷重をはじめとする種々の車
輌走行性能に影響を及ぼすパラメータの一つとして種々の車輌走行制御にとって重要な情
報となる。
【０００３】
　車輌を車体と車輪とがばねを介して上下に配置された振動系として解析する技術分野で
は、車体と車輪はそれぞれ「ばね上」および「ばね下」と称され、車体と車輪の上下加速
度はそれぞればね上上下加速度およびばね下上下加速と称されているが、下記の特許文献
１には、ばね上上下加速度センサにて検出されたばね上上下加速度が或る第一の所定値以
上であって、左右の車輪に対して設けられたばね下上下加速度センサにて検出された左右
のばね下上下加速度の差分の絶対値が或る第二の所定値以上のとき、車輌が走行する路面
を悪路と判定することが記載されている。
【特許文献１】特開２００５-１７０２４２
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　車輪の上下加速度を加速度センサにて検出するには、車軸の上下運動になるべく忠実に
倣って上下に運動する部分に上下加速度センサが取り付けられるのが好ましいが、取付け
の便利さと安定度の点から、上下加速度センサは通常サスペンションアームの如き車輪懸
架装置の一部の可動部材に取付けられている。しかし、車輪懸架装置の可動部材は、本質
的に一端部にて車体にまた他端部にて車輪軸受部に回動継ぎ手により装着されて車体に対
する車輪の上下動に伴って傾動する部材であることから、そこに取りつけられた上下加速
度センサは、車体に対する車輪の上下動に伴って傾動する。
【０００５】
　例えば、上下加速度センサがサスペンションアームに取り付けられていて、車体が横加
速度を受けてロール方向に傾動すると、それに対応して左右のサスペンションアームはい
ずれも傾動し、それに伴って上下加速度センサも傾動しつつ上下に移動することから、そ
の出力は上下加速度センサの傾動度の増大に伴って低下してくる。その一例として、図１
３に、サスペンションアームに装着された車輪上下加速度センサの上下加速度出力が車体
に作用する横加速度の増大に伴って低下する状態を示す。
【０００６】
　本発明は、自動車等の車輌に於ける車輪の上下加速度の検出に於いて上記の如き偏差が
生ずる事情に着目し、それに対する補正を施すことにより車輪の上下加速度の検出の精度
をより一層高めることを課題としている。
【課題を解決するための手段】
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【０００７】
　上記の課題を解決するものして、本発明は、車輪が車輪懸架装置により車体に懸架され
ている車輌に於ける前記車輪の上下加速度を検出する車輪上下加速度検出装置にして、前
記車輪懸架装置の可動部に装着された上下加速度センサと、前記上下加速度センサが検出
した上下加速度を前記可動部の姿勢に応じて該姿勢が前記上下加速度センサの上下加速度
検出値に及ぼす影響を打ち消すように補正する姿勢影響補正手段とを有することを特徴と
する車輪上下加速度検出装置を提案するものである。
【０００８】
　前記可動部の姿勢は車輌の走行状態に基づいて推定されるようになっていてよい。
【０００９】
　前記可動部の姿勢を推定する車輌の走行状態は、車速と操舵角の組み合わせ、車体のヨ
ーレート、車体のロール角、車体のピッチ角、複数の車輪位置に於ける車高、車体の横加
速度、車体の前後加速度の少なくとも一つを含んでいてよい。
【発明の効果】
【００１０】
　上記の如く、車輪が車輪懸架装置により車体に懸架されている車輌に於ける前記車輪の
上下加速度を検出する車輪上下加速度検出装置が、前記車輪懸架装置の可動部に装着され
た上下加速度センサと、前記上下加速度センサが検出した上下加速度を前記可動部の姿勢
に応じて該姿勢が前記上下加速度センサの上下加速度検出値に及ぼす影響を打ち消すよう
に補正する姿勢影響補正手段とを有していれば、車輪懸架装置の可動部に装着された上下
加速度センサが車輪の上下動に伴って傾動しても、該傾動に伴う車輪上下加速度センサの
出力値の偏差を前記姿勢影響補正手段により打ち消すように補正し、車輪の上下加速度を
正確に把握することができる。
【００１１】
　前記可動部の姿勢が車輌の走行状態に基づいて推定されるようになっていれば、上下加
速度センサの姿勢を、特にそれを検出するために何らかのセンサ等の手段を設けなくても
、車輌の走行状態に基づいて間接的に把握することができ、前記姿勢影響補正手段のため
に実質的な追加コストを要することなく本発明を実施することができる。
【００１２】
　通常の自動車等の四輪車に於ける車体に対する各車輪の上下動に伴う車輪懸架装置の可
動部材の傾動は、車輪に対する車体の運動状態により左右され、それは運動状態の種類に
応じて、各輪について、車速と操舵角の組み合わせ、車体のヨーレート、車体のロール角
、車体のピッチ角、複数の車輪位置に於ける車高、車体の横加速度、或は車体の前後加速
度の少なくとも何れか一つにより大きく左右されるので、これらのパラメータの少なくと
も何れか一つにより上下加速度センサが取りつけられた車輪懸架装置の可動部の姿勢を推
定することにより、前記姿勢影響補正手段を有効に作動させることができる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１３】
　図１は、本発明による車輪上下加速度検出装置をいくつかの実施可能な構成を同時に実
施した総括的構成に於いて示す概略図である。図示の通り、本発明による車輪上下加速度
検出装置は、車輪上下加速度センサと、主としてマイクロコンピュータにより構成された
車輌の電子制御装置（ＥＣＵ）によりその機能の一部として得られる車輪上下加速度セン
サ姿勢影響補正部との組合せよりなるものである。車輪上下加速度センサは公知の任意の
構成のものであってよく、また電子制御装置も公知の任意の構成のものであって他に種々
の既に公知となっている車輌のコンピュータ制御を行う構成のものであってよい。
【００１４】
　電子制御装置には、車輪上下加速度センサよりの検出値を示す信号が供給されるほか、
いずれも図には示されていない車速センサより車速を示す信号、操舵角センサより操舵角
を示す信号、ヨーレートセンサより車体のヨーレートを示す信号、車体ロール角センサよ
り車体のロール角を示す信号、車体ピッチ角センサより車体のピッチ角を示す信号、複数
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の車輪位置に於ける車高センサより車高を示す信号、横加速度センサより車体の横加速度
を示す信号、前後加速度センサより車体の前後加速度を示す信号が供給されている。
【００１５】
　但し、車輪上下加速度センサからの信号を除く他の信号は、全てが必要とされるのでは
なく、車輪上下加速度センサからの信号を該センサの傾斜に応じて補正するための信号と
しては、上記の通り車速と操舵角の組み合わせ、車体のヨーレート、車体のロール角、車
体のピッチ角、複数の車輪位置に於ける車高、車体の横加速度、車体の前後加速度の少な
くとも何れか一つを示す信号が供給されるようになっていれば、車速と操舵角の組み合わ
せ、車体のヨーレート、車体のロール角、車体のピッチ角、複数の車輪位置に於ける車高
、車体の横加速度、車体の前後加速度に応じた車輪上下加速度センサの傾斜に伴う出力偏
差をそれなりに補正することができ、これらのいずれの補正も行われない場合に比して車
輪上下加速度センサによる車輪上下加速度検出の精度を上げることができる。
【００１６】
　図２は、車速と操舵角の組み合わせ信号が得られる場合に、本発明により車輪上下加速
度センサの検出値をこれらの信号に基づいて補正する要領を示す信号補正図である。尚、
４輪車では、車輪は左前輪、右前輪、左後輪、右後輪の４つがあるが、ここではその代表
として左前輪についての上下加速度の検出について説明する。以下同様である。この場合
、左前輪に対するサスペンションアーム等の車輪懸架装置の可動部材の一つに取り付けら
れた車輪上下加速度センサにより発せられる車輪上下加速度信号は、車速と操舵角に基づ
いて図７に例示する如きマップを参照して得られる補正係数により補正される。図７に於
いて、操舵角が正とは左旋回の時であり、操舵角が負とは右旋回の時である。
【００１７】
　図３は、車体のヨーレートを示す信号が得られる場合に、本発明により車輪上下加速度
センサの検出値をかかる信号に基づいて補正する要領を示す信号補正図である。この場合
にも、左前輪に対するサスペンションアーム等の車輪懸架装置の可動部材の一つに取り付
けられた車輪上下加速度センサにより発せられる車輪上下加速度信号は、ヨーレートに基
づいて図８に例示する如きマップを参照して得られる補正係数により補正される。図８に
於いても、ヨーレートが正とは左旋回の時であり、ヨーレートが負とは右旋回の時である
。
【００１８】
　図４は、車体のロール角とピッチ角を示す信号が得られる場合に、本発明により車輪上
下加速度センサの検出値をこれらの信号に基づいて補正する要領を示す信号補正図である
。この場合にも、左前輪に対するサスペンションアーム等の車輪懸架装置の可動部材の一
つに取り付けられた車輪上下加速度センサにより発せられる車輪上下加速度信号は、車体
のロール角とピッチ角に基づいて図９および図１０に例示する如きマップを参照して得ら
れる補正係数により補正される。この場合、車体のロール角による補正と車体のピッチ角
による補正とは加算的に重ね合わされてよい。図９に於いても、車体のロール角が正とは
左旋回時に生ずるような車輌の進行方向に向かって時計回り方向のロール角であり、車体
のロール角が負とは右旋回時に生ずるような車輌の進行方向に向かって反時計回り方向の
ロール角である。また図１０に於いて、車体のピッチ角が正とは加速時に生ずるような車
体の前方が後方に対し浮上する方向のピッチ角であり、車体のピッチ角が負とは制動時に
生ずるような車体の前方が後方に対し沈下する方向のピッチ角である。
【００１９】
　図５は、前後左右の４輪の位置にて車高センサにより車高が検出される場合に、本発明
により車輪上下加速度センサの検出値をこれらの信号に基づいて補正する要領を示す信号
補正図である。この場合には、前後左右の４輪の位置に於ける車高の差より車体のロール
角と車体のピッチ角とが算出され、これらのロール角およびピッチ角に基づいて上記の図
９および図１０に例示した如きマップを参照してロール角およびピッチ角に対応した補正
係数が求められ、これらの補正係数により車輪上下加速度センサにより発せられる車輪上
下加速度信号が上記の要領にて補正される。
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【００２０】
　図６は、車体の横加速度と前後加速度を示す信号が得られる場合に、本発明により車輪
上下加速度センサの検出値をこれらの信号に基づいて補正する要領を示す信号補正図であ
る。この場合にも、左前輪に対するサスペンションアーム等の車輪懸架装置の可動部材の
一つに取り付けられた車輪上下加速度センサにより発せられる車輪上下加速度信号は、車
体の横加速度と前後加速度に基づいて図１１および図１２に例示する如きマップを参照し
て得られる補正係数により補正される。この場合にも、車体の横加速度による補正と車体
の前後加速度による補正は加算的に重ね合わされてよい。図１１に於いても、車体の横加
速度が正とは車輌の進行方向に向かって時計回り方向に車体をロールさせる横加速度であ
り、車体の横加速度が負とは車輌の進行方向に向かって反時計回り方向に車体をロールさ
せる横加速度である。また図１２に於いて、車体の前後加速度が正とは車体を後方へ向け
て付勢する加速度であり、車体の前後加速度が負とは車体を前方へ向けて付勢する加速度
である。
【００２１】
　図２～図６に示したような信号補正は、車速と操舵角の組み合わせ、車体のヨーレート
、車体のロール角、車体のピッチ角、複数の車輪位置に於ける車高、車体に作用する横加
速度、車体に作用する前後加速度を示す信号のいくつかが並行して得られる場合には適当
に組み合わせて実施されてよく、その場合には、各パラメータによる補正の効果の重なり
を考慮して各パラメータによる補正の度合が適当に軽減されればよい。そうすることによ
って、車輪上下加速度センサが取り付けられた車輪懸架装置の可動部材が車体に対する車
輪の上下動に伴って傾斜する状態をより多くのパラメータにより多局面から把握して車輪
上下加速度センサの出力値を補正し、より精度の高い車輪上下加速度の検出を行うことが
できる。
【００２２】
　以上に於いては本発明をいくつかの実施の形態について詳細に説明したが、これらの実
施の形態について本発明の範囲内にて種々の変更が可能であることは当業者にとって明ら
かであろう。
【図面の簡単な説明】
【００２３】
【図１】本発明による車輪上下加速度検出装置をいくつかの実施可能な構成を同時に実施
した総括的構成に於いて示す概略図。
【図２】車速と操舵角の組み合わせ信号が得られる場合に、本発明により車輪上下加速度
センサの検出値をこれらの信号に基づいて補正する要領を示す信号補正図。
【図３】車体のヨーレートを示す信号が得られる場合に、本発明により車輪上下加速度セ
ンサの検出値をかかる信号に基づいて補正する要領を示す信号補正図。
【図４】車体のロール角とピッチ角を示す信号が得られる場合に、本発明により車輪上下
加速度センサの検出値をこれらの信号に基づいて補正する要領を示す信号補正図。
【図５】前後左右の４輪の位置にて車高センサにより車高が検出される場合に、本発明に
より車輪上下加速度センサの検出値をこれらの信号に基づいて補正する要領を示す信号補
正図。
【図６】車体の横加速度と前後加速度を示す信号が得られる場合に、本発明により車輪上
下加速度センサの検出値をこれらの信号に基づいて補正する要領を示す信号補正図。
【図７】図２に示す信号補正に於いて参照されるマップの一例を示す図。
【図８】図３に示す信号補正に於いて参照されるマップの一例を示す図。
【図９】図４および図５に示す信号補正に於いて参照されるマップの一例を示す図。
【図１０】図４および図５に示す信号補正に於いて参照されるマップの一例を示す図。
【図１１】図６に示す信号補正に於いて参照されるマップの一例を示す図。
【図１２】図６に示す信号補正に於いて参照されるマップの一例を示す図。
【図１３】サスペンションアームに装着された車輪上下加速度センサの上下加速度出力値
が車体に作用する横加速度によって影響を受ける状態を例示する図。
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