
(57)【要約】

【課題】タイトコーナブレーキング現象を確実に防止し

つつ差動制限機構の機能を十分に安定して発揮させる。

【解決手段】前軸力検出センサ３４によりベアリング２

２に作用するｘ、ｙ、ｚ方向の各力Ｆｘ，Ｆｙ，Ｆｚを

直接検出し、この力を基に実差動制限トルクＴlsdrを演

算し、該実差動制限トルクＴlsdrと前後軸差動制限トル

クＴlsdctr（指示値）との偏差ΔＴlsdを演算し、低車

速で、アクセル開度が低開度の際に、実差動制限トルク

Ｔlsdrの前後軸差動制限トルクＴlsdctr（指示値）に対

する振動状態を示す設定時間以内の積分評価値Ｓｃが大

きい場合に、前後軸差動制限トルクＴlsdctr（指示値）

を予め設定しておいた一定値減少補正する。

【選択図】図６
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【 特 許 請 求 の 範 囲 】
【 請 求 項 １ 】
　 エ ン ジ ン か ら の 駆 動 力 を 前 軸 側 と 後 軸 側 と に 所 定 に 配 分 す る 差 動 制 限 手 段 と 、
　 車 両 の 走 行 状 態 に 応 じ て 上 記 差 動 制 限 手 段 に 対 す る 差 動 制 限 ト ル ク の 指 示 値 を 演 算 す る
差 動 制 限 制 御 手 段 と 、
　 前 軸 と 後 軸 の ど ち ら か の 軸 ト ル ク を 検 出 す る 軸 ト ル ク 検 出 手 段 と 、
　 上 記 検 出 し た 軸 ト ル ク を 基 に 上 記 差 動 制 限 手 段 に お け る 実 際 の 差 動 制 限 ト ル ク を 演 算 す
る 実 差 動 制 限 ト ル ク 演 算 手 段 と 、
　 上 記 実 際 の 差 動 制 限 ト ル ク と 上 記 差 動 制 限 ト ル ク の 指 示 値 と を 比 較 し て 、 上 記 差 動 制 限
ト ル ク の 指 示 値 に 対 し て 上 記 実 際 の 差 動 制 限 ト ル ク が 振 動 す る 振 動 状 態 を 検 出 す る 振 動 状
態 検 出 手 段 と 、
　 上 記 振 動 状 態 検 出 手 段 で 予 め 設 定 し た 振 動 状 態 を 検 出 し た 際 に 、 上 記 差 動 制 限 ト ル ク の
指 示 値 を 減 少 補 正 す る 差 動 制 限 ト ル ク 補 正 手 段 と 、
　 を 備 え た こ と を 特 徴 と す る ４ 輪 駆 動 車 の 制 御 装 置 。
【 請 求 項 ２ 】
　 上 記 振 動 状 態 検 出 手 段 は 、 車 速 が 予 め 設 定 し て お い た 値 よ り 小 さ い 場 合 に 上 記 振 動 状 態
の 検 出 を 行 う こ と を 特 徴 と す る 請 求 項 １ 記 載 の ４ 輪 駆 動 車 の 制 御 装 置 。
【 請 求 項 ３ 】
　 上 記 振 動 状 態 検 出 手 段 は 、 ア ク セ ル 開 度 が 予 め 設 定 し て お い た 値 よ り 小 さ い 場 合 に 上 記
振 動 状 態 の 検 出 を 行 う こ と を 特 徴 と す る 請 求 項 １ 又 は 請 求 項 ２ 記 載 の ４ 輪 駆 動 車 の 制 御 装
置 。
【 請 求 項 ４ 】
　 上 記 振 動 状 態 検 出 手 段 は 、 上 記 差 動 制 限 ト ル ク の 指 示 値 に 対 す る 上 記 実 際 の 差 動 制 限 ト
ル ク の 偏 差 を 演 算 し 、 該 偏 差 の 大 き さ と 、 該 偏 差 の 絶 対 値 の 積 分 値 と に よ り 上 記 振 動 状 態
の 検 出 を 行 う こ と を 特 徴 と す る 請 求 項 １ 乃 至 請 求 項 ３ の 何 れ か 一 つ に 記 載 の ４ 輪 駆 動 車 の
制 御 装 置 。
【 請 求 項 ５ 】
　 上 記 振 動 状 態 検 出 手 段 は 、 上 記 差 動 制 限 ト ル ク の 指 示 値 に 対 す る 上 記 実 際 の 差 動 制 限 ト
ル ク の 偏 差 を 演 算 し 、 該 偏 差 の 大 き さ と 、 上 記 差 動 制 限 ト ル ク の 指 示 値 の ２ 乗 値 と 上 記 実
際 の 差 動 制 限 ト ル ク の ２ 乗 値 と の 差 の 絶 対 値 の 平 方 根 の 積 分 値 と に よ り 上 記 振 動 状 態 の 検
出 を 行 う こ と を 特 徴 と す る 請 求 項 １ 乃 至 請 求 項 ３ の 何 れ か 一 つ に 記 載 の ４ 輪 駆 動 車 の 制 御
装 置 。
【 発 明 の 詳 細 な 説 明 】
【 技 術 分 野 】
【 ０ ０ ０ １ 】
　 本 発 明 は 、 エ ン ジ ン か ら の 駆 動 力 を 差 動 制 限 機 構 に よ り 前 軸 側 と 後 軸 側 と に 所 定 に 配 分
制 御 す る ４ 輪 駆 動 車 の 制 御 装 置 に 関 す る 。
【 背 景 技 術 】
【 ０ ０ ０ ２ 】
　 近 年 、 ４ 輪 駆 動 車 に お い て は 、 セ ン タ デ フ ァ レ ン シ ャ ル に よ る 差 動 、 或 い は 、 前 軸 に 対
す る 後 軸 の 差 動 を 、 ク ラ ッ チ 要 素 を 用 い た 差 動 制 限 機 構 に よ り 制 限 制 御 し て 、 前 後 駆 動 力
配 分 を 任 意 に 可 変 設 定 す る 様 々 な タ イ プ の も の が 提 案 さ れ 、 実 用 化 さ れ て い る 。 こ う し た
４ 輪 駆 動 車 で は 、 前 後 軸 を 略 直 結 と し て 旋 回 す る 際 に 生 じ る タ イ ト コ ー ナ ブ レ ー キ ン グ 現
象 を 抑 制 す る た め 様 々 な 制 御 が 提 案 さ れ て お り 、 例 え ば 、 特 開 昭 ６ ２ － １ ５ ５ １ ３ ３ 号 公
報 に は 、 前 輪 駆 動 軸 に 前 輪 ト ル ク セ ン サ を 設 け 、 前 輪 の 負 ト ル ク を 検 出 し た 場 合 に セ ン タ
デ フ 差 動 機 構 の 制 限 を 減 少 、 ま た は 、 解 除 す る こ と で 、 タ イ ト コ ー ナ ブ レ ー キ ン グ 現 象 を
防 止 す る こ と が 開 示 さ れ て い る 。
【 特 許 文 献 １ 】 特 開 昭 ６ ２ － １ ５ ５ １ ３ ３ 号 公 報
【 発 明 の 開 示 】
【 発 明 が 解 決 し よ う と す る 課 題 】
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【 ０ ０ ０ ３ 】
　 し か し な が ら 、 駆 動 系 の ガ タ 等 に よ り ０ 近 辺 の ト ル ク 検 出 は 不 安 定 で あ る 場 合 が 多 く 、
こ う し た 不 安 定 な 検 出 状 態 の 基 で 上 述 の 特 許 文 献 １ の よ う に 制 御 す る と 、 制 御 が 不 安 定 と
な っ て し ま う 虞 が あ る 。 ま た 、 実 用 上 は あ る 程 度 の 負 ト ル ク は 許 容 で き る こ と は 経 験 的 に
知 ら れ て お り 、 更 に 、 エ ン ジ ン ブ レ ー キ 等 の 制 動 時 に は 通 常 で も 駆 動 系 の ト ル ク が 負 に な
る こ と か ら 、 上 述 の 特 許 文 献 １ の よ う に 前 輪 の 負 ト ル ク を 検 出 し た 場 合 の 制 御 を 実 行 す る
と 、 不 安 定 な 制 御 と な る ば か り で な く 差 動 制 限 機 構 の 機 能 を 十 分 に 発 揮 さ せ る こ と が で き
な い と い う 問 題 も あ る 。
【 ０ ０ ０ ４ 】
　 本 発 明 は 上 記 事 情 に 鑑 み て な さ れ た も の で 、 タ イ ト コ ー ナ ブ レ ー キ ン グ 現 象 を 確 実 に 防
止 し つ つ 差 動 制 限 機 構 の 機 能 を 十 分 に 安 定 し て 発 揮 さ せ る こ と が 可 能 な ４ 輪 駆 動 車 の 制 御
装 置 を 提 供 す る こ と を 目 的 と す る 。
【 課 題 を 解 決 す る た め の 手 段 】
【 ０ ０ ０ ５ 】
　 本 発 明 は 、 エ ン ジ ン か ら の 駆 動 力 を 前 軸 側 と 後 軸 側 と に 所 定 に 配 分 す る 差 動 制 限 手 段 と
、 車 両 の 走 行 状 態 に 応 じ て 上 記 差 動 制 限 手 段 に 対 す る 差 動 制 限 ト ル ク の 指 示 値 を 演 算 す る
差 動 制 限 制 御 手 段 と 、 前 軸 と 後 軸 の ど ち ら か の 軸 ト ル ク を 検 出 す る 軸 ト ル ク 検 出 手 段 と 、
上 記 検 出 し た 軸 ト ル ク を 基 に 上 記 差 動 制 限 手 段 に お け る 実 際 の 差 動 制 限 ト ル ク を 演 算 す る
実 差 動 制 限 ト ル ク 演 算 手 段 と 、 上 記 実 際 の 差 動 制 限 ト ル ク と 上 記 差 動 制 限 ト ル ク の 指 示 値
と を 比 較 し て 、 上 記 差 動 制 限 ト ル ク の 指 示 値 に 対 し て 上 記 実 際 の 差 動 制 限 ト ル ク が 振 動 す
る 振 動 状 態 を 検 出 す る 振 動 状 態 検 出 手 段 と 、 上 記 振 動 状 態 検 出 手 段 で 予 め 設 定 し た 振 動 状
態 を 検 出 し た 際 に 、 上 記 差 動 制 限 ト ル ク の 指 示 値 を 減 少 補 正 す る 差 動 制 限 ト ル ク 補 正 手 段
と を 備 え た こ と を 特 徴 と し て い る 。
【 発 明 の 効 果 】
【 ０ ０ ０ ６ 】
　 本 発 明 に よ る ４ 輪 駆 動 車 の 制 御 装 置 に よ れ ば 、 タ イ ト コ ー ナ ブ レ ー キ ン グ 現 象 を 確 実 に
防 止 し つ つ 差 動 制 限 機 構 の 機 能 を 十 分 に 安 定 し て 発 揮 さ せ る こ と が 可 能 と な る 。
【 発 明 を 実 施 す る た め の 最 良 の 形 態 】
【 ０ ０ ０ ７ 】
　 以 下 、 図 面 に 基 づ い て 本 発 明 の 実 施 の 形 態 を 説 明 す る 。 　
　 図 １ 乃 至 図 ６ は 本 発 明 の 実 施 の 一 形 態 を 示 し 、 図 １ は ４ 輪 駆 動 車 全 体 の 概 略 構 成 を 示 す
説 明 図 、 図 ２ は セ ン タ デ フ ァ レ ン シ ャ ル 差 動 制 限 制 御 部 の 機 能 ブ ロ ッ ク 図 、 図 ３ は 目 標 作
動 回 転 数 と 制 御 開 始 差 動 回 転 数 の 車 速 と の 関 係 を 示 す 説 明 図 、 図 ４ は 制 御 開 始 差 動 回 転 数
の 舵 角 と の 関 係 を 示 す 説 明 図 、 図 ５ は 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク 演 算 プ ロ グ ラ ム の フ ロ ー チ ャ
ー ト 、 図 ６ は 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク 補 正 プ ロ グ ラ ム の フ ロ ー チ ャ ー ト で あ る 。
【 ０ ０ ０ ８ 】
　 図 １ に お い て 、 符 号 １ は 車 両 前 部 に 配 置 さ れ た エ ン ジ ン を 示 し 、 こ の エ ン ジ ン １ に よ る
駆 動 力 は 、 エ ン ジ ン １ 後 方 の 自 動 変 速 装 置 （ ト ル ク コ ン バ ー タ 等 も 含 ん で 図 示 ） ２ か ら ト
ラ ン ス ミ ッ シ ョ ン 出 力 軸 ２ ａ を 経 て セ ン タ デ フ ァ レ ン シ ャ ル 装 置 ３ に 伝 達 さ れ る 。
【 ０ ０ ０ ９ 】
　 セ ン タ デ フ ァ レ ン シ ャ ル 装 置 ３ に 伝 達 さ れ た 駆 動 力 は 、 リ ヤ ド ラ イ ブ 軸 ４ 、 プ ロ ペ ラ シ
ャ フ ト ５ 、 ド ラ イ ブ ピ ニ オ ン 軸 部 ６ を 介 し て 後 輪 終 減 速 装 置 ７ に 入 力 さ れ る 一 方 、 ト ラ ン
ス フ ァ ド ラ イ ブ ギ ヤ ８ 、 ト ラ ン ス フ ァ ド リ ブ ン ギ ヤ ９ 、 ド ラ イ ブ ピ ニ オ ン 軸 部 と な っ て い
る フ ロ ン ト ド ラ イ ブ 軸 １ ０ を 介 し て 前 輪 終 減 速 装 置 １ １ に 入 力 さ れ る 。 こ こ で 、 自 動 変 速
装 置 ２ 、 セ ン タ デ フ ァ レ ン シ ャ ル 装 置 ３ お よ び 前 輪 終 減 速 装 置 １ １ 等 は 、 一 体 に ケ ー ス １
２ 内 に 設 け ら れ て い る 。
【 ０ ０ １ ０ 】
　 後 輪 終 減 速 装 置 ７ に 入 力 さ れ た 駆 動 力 は 、 後 輪 左 ド ラ イ ブ 軸 １ ３ rlを 経 て 左 後 輪 １ ４ rl
に 伝 達 さ れ る 一 方 、 後 輪 右 ド ラ イ ブ 軸 １ ３ rrを 経 て 右 後 輪 １ ４ rrに 伝 達 さ れ る 。 ま た 、 前
輪 終 減 速 装 置 １ １ に 入 力 さ れ た 駆 動 力 は 、 前 輪 左 ド ラ イ ブ 軸 １ ３ flを 経 て 左 前 輪 １ ４ flに
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伝 達 さ れ る 一 方 、 前 輪 右 ド ラ イ ブ 軸 １ ３ frを 経 て 右 前 輪 １ ４ frに 伝 達 さ れ る 。
【 ０ ０ １ １ 】
　 セ ン タ デ フ ァ レ ン シ ャ ル 装 置 ３ は 、 入 力 側 の ト ラ ン ス ミ ッ シ ョ ン 出 力 軸 ２ ａ に 大 径 の 第
１ の サ ン ギ ヤ １ ５ が 形 成 さ れ て お り 、 こ の 第 １ の サ ン ギ ヤ １ ５ が 小 径 の 第 １ の ピ ニ オ ン １
６ と 噛 合 し て 第 １ の 歯 車 列 が 構 成 さ れ て い る 。
【 ０ ０ １ ２ 】
　 ま た 、 後 輪 へ の 出 力 を 行 う リ ヤ ド ラ イ ブ 軸 ４ に は 、 小 径 の 第 ２ の サ ン ギ ヤ １ ７ が 形 成 さ
れ て お り 、 こ の 第 ２ の サ ン ギ ヤ １ ７ が 大 径 の 第 ２ の ピ ニ オ ン １ ８ と 噛 合 し て 第 ２ の 歯 車 列
が 構 成 さ れ て い る 。
【 ０ ０ １ ３ 】
　 第 １ の ピ ニ オ ン １ ６ と 第 ２ の ピ ニ オ ン １ ８ は 、 ピ ニ オ ン 部 材 １ ９ に 一 体 に 形 成 さ れ て お
り 、 複 数 （ 例 え ば ３ 個 ） の ピ ニ オ ン 部 材 １ ９ が 、 キ ャ リ ア ２ ０ に 設 け た 固 定 軸 に 回 転 自 在
に 軸 支 さ れ て い る 。 そ し て 、 こ の キ ャ リ ア ２ ０ の 前 端 に は 、 ト ラ ン ス フ ァ ド ラ イ ブ ギ ヤ ８
が 連 結 さ れ 、 前 輪 へ の 出 力 が 行 わ れ る 。
【 ０ ０ １ ４ 】
　 ま た 、 キ ャ リ ア ２ ０ に は 、 前 方 か ら ト ラ ン ス ミ ッ シ ョ ン 出 力 軸 ２ ａ が 回 転 自 在 に 挿 入 さ
れ る 一 方 、 後 方 か ら は リ ヤ ド ラ イ ブ 軸 ４ が 回 転 自 在 に 挿 入 さ れ て 、 空 間 中 央 に 第 １ の サ ン
ギ ヤ １ ５ と 第 ２ の サ ン ギ ヤ １ ７ を 格 納 し て い る 。 そ し て 、 複 数 の ピ ニ オ ン 部 材 １ ９ の 各 第
１ の ピ ニ オ ン １ ６ が 第 １ の サ ン ギ ヤ １ ５ に 、 各 第 ２ の ピ ニ オ ン １ ８ が 第 ２ の サ ン ギ ヤ １ ７
に 、 共 に 噛 合 さ れ て い る 。
【 ０ ０ １ ５ 】
　 こ う し て 、 入 力 側 の 第 １ の サ ン ギ ヤ １ ５ に 対 し 、 第 １ ， 第 ２ の ピ ニ オ ン １ ６ ， １ ８ 、 及
び 、 第 ２ の サ ン ギ ヤ １ ７ を 介 し て 一 方 の 出 力 側 （ 後 軸 側 ） と し 、 第 １ ， 第 ２ の ピ ニ オ ン １
６ ， １ ８ の キ ャ リ ア ２ ０ を 介 し て 他 方 の 出 力 側 （ 前 軸 側 ） と し て 噛 み 合 い 構 成 さ れ 、 リ ン
グ ギ ヤ の 無 い 複 合 プ ラ ネ タ リ ギ ヤ を 成 し て い る 。
【 ０ ０ １ ６ 】
　 そ し て 、 か か る 複 合 プ ラ ネ タ リ ギ ヤ 式 セ ン タ デ フ ァ レ ン シ ャ ル 装 置 ３ は 、 第 １ ， 第 ２ の
サ ン ギ ヤ １ ５ ， １ ７ 、 お よ び 、 こ れ ら サ ン ギ ヤ １ ５ ， １ ７ の 周 囲 に 複 数 個 配 置 さ れ る 第 １
， 第 ２ の ピ ニ オ ン １ ６ ， １ ８ の 歯 数 を 適 切 に 設 定 す る こ と で 差 動 機 能 を 有 す る 。
【 ０ ０ １ ７ 】
　 ま た 、 第 １ ， 第 ２ の ピ ニ オ ン １ ６ ， １ ８ と 第 １ ， 第 ２ の サ ン ギ ヤ １ ５ ， １ ７ と の 噛 み 合
い ピ ッ チ 半 径 を 適 切 に 設 定 す る こ と で 、 基 準 ト ル ク 配 分 が 所 望 の 配 分 （ 例 え ば 、 後 輪 偏 重
に し た 不 等 ト ル ク 配 分 ； 前 軸 側 ： 後 軸 側 ＝ ３ ５ ： ６ ５ ） と な っ て い る 。
【 ０ ０ １ ８ 】
　 ま た 、 セ ン タ デ フ ァ レ ン シ ャ ル 装 置 ３ の ２ つ の 出 力 部 材 、 す な わ ち キ ャ リ ア ２ ０ と リ ヤ
ド ラ イ ブ 軸 ４ と の 間 に は 、 前 後 軸 間 の 駆 動 力 配 分 を 可 変 す る 、 差 動 制 限 手 段 と し て の 油 圧
式 多 板 ク ラ ッ チ を 採 用 し た セ ン タ デ フ ク ラ ッ チ ２ １ が 設 け ら れ て い る 。 そ し て 、 こ の セ ン
タ デ フ ク ラ ッ チ ２ １ の 締 結 ト ル ク を 制 御 す る こ と で 、 前 後 輪 の ト ル ク 配 分 が 、 前 後 ５ ０ ：
５ ０ の 直 結 に よ る ４ Ｗ Ｄ か ら 、 セ ン タ デ フ ァ レ ン シ ャ ル 装 置 ３ に よ る ト ル ク 配 分 比 （ 例 え
ば 前 後 ３ ５ ： ６ ５ ） の 範 囲 で 可 変 制 御 す る こ と が 可 能 と な っ て い る 。
【 ０ ０ １ ９ 】
　 セ ン タ デ フ ク ラ ッ チ ２ １ は 、 複 数 の ソ レ ノ イ ド バ ル ブ を 擁 し た 油 圧 回 路 で 構 成 す る セ ン
タ デ フ ク ラ ッ チ 駆 動 部 ４ １ と 接 続 さ れ て お り 、 こ の セ ン タ デ フ ク ラ ッ チ 駆 動 部 ４ １ で 発 生
さ れ る 油 圧 で 解 放 、 締 結 が 行 わ れ る 。 そ し て 、 セ ン タ デ フ ク ラ ッ チ 駆 動 部 ４ １ を 駆 動 さ せ
る 制 御 信 号 （ 各 ソ レ ノ イ ド バ ル ブ に 対 す る 出 力 信 号 ） は 、 後 述 の セ ン タ デ フ ァ レ ン シ ャ ル
差 動 制 限 制 御 部 ４ ０ か ら 出 力 さ れ る 。
【 ０ ０ ２ ０ 】
　 車 両 に は 、 各 車 輪 １ ４ fl， １ ４ fr， １ ４ rl， １ ４ rrの 車 輪 速 ω fl， ω fr， ω rl， ω rrを
検 出 す る 車 輪 速 セ ン サ ３ １ fl， ３ １ fr， ３ １ rl， ３ １ rr、 ハ ン ド ル 角 θ Ｈ を 検 出 す る ハ ン
ド ル 角 セ ン サ ３ ２ 、 ア ク セ ル 開 度 θ ACCを 検 出 す る ア ク セ ル 開 度 セ ン サ ３ ３ 、 フ ロ ン ト ド
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ラ イ ブ 軸 １ ０ を 支 持 す る ベ ア リ ン グ ２ ２ に 作 用 す る 力 を 検 出 す る 前 軸 力 検 出 セ ン サ ３ ４ が
設 け ら れ て お り 、 こ れ ら か ら の 各 信 号 は 、 セ ン タ デ フ ァ レ ン シ ャ ル 差 動 制 限 制 御 部 ４ ０ に
入 力 さ れ る 。
【 ０ ０ ２ １ 】
　 こ こ で 、 前 軸 力 検 出 セ ン サ ３ ４ は 、 例 え ば 、 特 開 平 ９ － ２ ２ ４ ０ 号 公 報 に 開 示 さ れ る セ
ン サ で あ り 、 前 軸 側 に 作 用 す る 力 を 、 ベ ア リ ン グ ２ ２ に 作 用 す る 前 後 方 向 （ ｘ 方 向 ） 、 横
方 向 （ ｙ 方 向 ） 、 及 び 、 縦 方 向 （ ｚ 方 向 ） の 各 力 Ｆ ｘ ， Ｆ ｙ ， Ｆ ｚ と し て 、 ベ ア リ ン グ ２
２ に 生 じ る 変 位 量 に 基 づ き 検 出 す る も の で あ る 。
【 ０ ０ ２ ２ 】
　 ま た 、 エ ン ジ ン １ に 関 し て 燃 料 噴 射 制 御 等 の 各 種 制 御 を 実 行 す る エ ン ジ ン 制 御 部 ３ ５ が
、 セ ン タ デ フ ァ レ ン シ ャ ル 差 動 制 限 制 御 部 ４ ０ と 接 続 さ れ て お り 、 こ の エ ン ジ ン 制 御 部 ３
５ か ら は エ ン ジ ン 回 転 数 Ｎ ｅ 、 エ ン ジ ン 出 力 ト ル ク Ｔ ｅ が セ ン タ デ フ ァ レ ン シ ャ ル 差 動 制
限 制 御 部 ４ ０ に 入 力 さ れ る 。
【 ０ ０ ２ ３ 】
　 更 に 、 自 動 変 速 装 置 ２ に 関 し て 変 速 制 御 等 の 各 種 制 御 を 実 行 す る ト ラ ン ス ミ ッ シ ョ ン 制
御 部 ３ ６ が 、 セ ン タ デ フ ァ レ ン シ ャ ル 差 動 制 限 制 御 部 ４ ０ と 接 続 さ れ て お り 、 こ の ト ラ ン
ス ミ ッ シ ョ ン 制 御 部 ３ ６ か ら は ト ル ク コ ン バ ー タ の タ ー ビ ン 回 転 数 Ｎ ｔ と 自 動 変 速 装 置 ２
の ギ ヤ 比 ｉ が セ ン タ デ フ ァ レ ン シ ャ ル 差 動 制 限 制 御 部 ４ ０ に 入 力 さ れ る 。
【 ０ ０ ２ ４ 】
　 そ し て 、 セ ン タ デ フ ァ レ ン シ ャ ル 差 動 制 限 制 御 部 ４ ０ は 、 車 輪 速 ω fl， ω fr， ω rl， ω
rr、 ハ ン ド ル 角 θ Ｈ を 基 に 前 後 軸 の 実 際 の 差 動 回 転 数 と 目 標 差 動 回 転 数 と に 応 じ て 前 後 軸
差 動 制 限 ト ル ク の 指 示 値 を 演 算 す る 。 ま た 、 車 輪 速 ω fl， ω fr， ω rl， ω rr、 ア ク セ ル 開
度 θ ACC、 ベ ア リ ン グ ２ ２ に 作 用 す る ｘ 、 ｙ 、 ｚ 方 向 の 各 力 Ｆ ｘ ， Ｆ ｙ ， Ｆ ｚ 、 エ ン ジ ン
回 転 数 Ｎ ｅ 、 エ ン ジ ン 出 力 ト ル ク Ｔ ｅ 、 タ ー ビ ン 回 転 数 Ｎ ｔ 、 自 動 変 速 装 置 ２ の ギ ヤ 比 ｉ
を 基 に 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク の 指 示 値 を 必 要 に 応 じ て 減 少 補 正 し て セ ン タ デ フ ク ラ ッ チ 駆
動 部 ４ １ に 出 力 す る 。
【 ０ ０ ２ ５ 】
　 す な わ ち 、 セ ン タ デ フ ァ レ ン シ ャ ル 差 動 制 限 制 御 部 ４ ０ は 、 マ イ ク ロ コ ン ピ ュ ー タ と そ
の 周 辺 回 路 と で 構 成 さ れ 、 図 ２ に 示 す よ う に 、 車 速 演 算 部 ４ ０ ａ 、 前 後 軸 実 差 動 回 転 数 演
算 部 ４ ０ ｂ 、 前 後 目 標 差 動 回 転 数 設 定 部 ４ ０ ｃ 、 前 後 差 動 回 転 数 偏 差 演 算 部 ４ ０ ｄ 、 前 後
制 御 開 始 差 動 回 転 数 設 定 部 ４ ０ ｅ 、 前 後 制 御 開 始 条 件 判 定 部 ４ ０ ｆ 、 前 後 軸 第 １ の 差 動 制
限 ト ル ク 演 算 部 ４ ０ ｇ 、 前 後 軸 第 ２ の 差 動 制 限 ト ル ク 演 算 部 ４ ０ ｈ 、 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル
ク 演 算 部 ４ ０ ｉ 、 前 軸 ト ル ク 変 換 部 ４ ０ ｊ 、 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク 設 定 部 ４ ０ ｋ か ら 主 要
に 構 成 さ れ て い る 。 尚 、 本 実 施 の 形 態 で は 、 車 速 演 算 部 ４ ０ ａ ～ 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク 演
算 部 ４ ０ ｉ が 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク の 指 示 値 を 演 算 す る 差 動 制 限 制 御 手 段 と し て の 機 能 部
と し て 設 け ら れ て い る 。
【 ０ ０ ２ ６ 】
　 車 速 演 算 部 ４ ０ ａ は 、 ４ 輪 の 車 輪 速 セ ン サ 、 す な わ ち 各 車 輪 速 度 セ ン サ ３ １ fl， ３ １ fr
， ３ １ rl， ３ １ rrか ら 各 車 輪 １ ４ fl， １ ４ fr， １ ４ rl， １ ４ rrの 車 輪 速 度 ω fl， ω fr， ω
rl， ω rrが 入 力 さ れ 、 例 え ば こ れ ら の 平 均 を 演 算 す る こ と に よ り 車 速 Ｖ を 演 算 し 、 前 後 目
標 差 動 回 転 数 設 定 部 ４ ０ ｃ 、 前 後 制 御 開 始 差 動 回 転 数 設 定 部 ４ ０ ｅ 、 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル
ク 設 定 部 ４ ０ ｋ に 出 力 す る 。
【 ０ ０ ２ ７ 】
　 前 後 軸 実 差 動 回 転 数 演 算 部 ４ ０ ｂ は 、 各 車 輪 速 度 セ ン サ ３ １ fl， ３ １ fr， ３ １ rl， ３ １
rrか ら 各 車 輪 １ ４ fl， １ ４ fr， １ ４ rl， １ ４ rrの 車 輪 速 度 ω fl， ω fr， ω rl， ω rrが 入 力
さ れ 、 前 軸 と 後 軸 と の 間 の 実 際 の 差 動 回 転 数 Δ ω ctrを 以 下 の （ １ ） 式 に よ り 演 算 す る 。
　
　 Δ ω ctr＝ ｜ （ （ ω fl＋ ω fr） ／ ２ ） － （ （ ω rl＋ ω rr） ／ ２ ） ｜ 　 … （ １ ）
【 ０ ０ ２ ８ 】
　 そ し て 、 前 後 軸 実 差 動 回 転 数 演 算 部 ４ ０ ｂ で 演 算 さ れ た 前 軸 と 後 軸 と の 間 の 実 際 の 差 動
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回 転 数 Δ ω ctrは 、 前 後 差 動 回 転 数 偏 差 演 算 部 ４ ０ ｄ と 前 後 制 御 開 始 条 件 判 定 部 ４ ０ ｆ に
出 力 さ れ る 。
【 ０ ０ ２ ９ 】
　 前 後 目 標 差 動 回 転 数 設 定 部 ４ ０ ｃ は 、 車 速 演 算 部 ４ ０ ａ か ら 車 速 Ｖ が 入 力 さ れ 、 例 え ば
、 予 め 実 験 や 演 算 等 に よ り 求 め て お い た 車 速 Ｖ と 前 後 目 標 差 動 回 転 数 Δ ω ctrtの マ ッ プ を
参 照 し て 、 車 速 Ｖ に 応 じ た 前 後 目 標 差 動 回 転 数 Δ ω ctrtを 設 定 す る 。
【 ０ ０ ３ ０ 】
　 こ の 車 速 Ｖ と 前 後 目 標 差 動 回 転 数 Δ ω ctrtの マ ッ プ は 、 例 え ば 図 ３ に 示 す よ う に 設 定 さ
れ て お り 、 前 後 目 標 差 動 回 転 数 Δ ω ctrtは 、 予 め 車 両 諸 元 等 に 基 づ き 、 実 際 の 走 行 で 生 じ
る 種 々 の 誤 差 を 考 慮 し な が ら 、 車 速 Ｖ が 大 き く な る ほ ど 、 次 第 に 小 さ く な る よ う に 予 め 設
定 さ れ て い る 。
【 ０ ０ ３ １ 】
　 前 後 目 標 差 動 回 転 数 設 定 部 ４ ０ ｃ で 設 定 さ れ た 前 後 目 標 差 動 回 転 数 Δ ω ctrtは 、 前 後 差
動 回 転 数 偏 差 演 算 部 ４ ０ ｄ に 出 力 さ れ る 。
【 ０ ０ ３ ２ 】
　 前 後 差 動 回 転 数 偏 差 演 算 部 ４ ０ ｄ は 、 前 後 軸 実 差 動 回 転 数 演 算 部 ４ ０ ｂ か ら 前 軸 と 後 軸
と の 間 の 実 際 の 差 動 回 転 数 Δ ω ctrが 、 前 後 目 標 差 動 回 転 数 設 定 部 ４ ０ ｃ か ら 前 後 目 標 差
動 回 転 数 Δ ω ctrtが 入 力 さ れ 、 こ れ ら の 偏 差 （ 前 後 差 動 回 転 数 偏 差 ） ε ctrを 以 下 の （ ２
） 式 に よ り 演 算 し 、 前 後 軸 第 １ の 差 動 制 限 ト ル ク 演 算 部 ４ ０ ｇ と 前 後 軸 第 ２ の 差 動 制 限 ト
ル ク 演 算 部 ４ ０ ｈ に 出 力 す る 。 　
　 　 　 　 　 ε ctr＝ ε ctr－ Δ ω ctrt　 　 　 … （ ２ ）
【 ０ ０ ３ ３ 】
　 前 後 制 御 開 始 差 動 回 転 数 設 定 部 ４ ０ ｅ は 、 車 速 演 算 部 ４ ０ ａ か ら 車 速 Ｖ が 入 力 さ れ 、 例
え ば 、 予 め 実 験 や 演 算 等 に よ り 求 め て お い た 車 速 Ｖ と 前 後 制 御 開 始 差 動 回 転 Δ ω ctrsの マ
ッ プ を 参 照 し て 、 車 速 Ｖ に 応 じ た 前 後 制 御 開 始 差 動 回 転 Δ ω ctrsを 設 定 す る 。
【 ０ ０ ３ ４ 】
　 こ の 前 後 制 御 開 始 差 動 回 転 Δ ω ctrsは 、 前 後 目 標 差 動 回 転 数 Δ ω ctrtよ り も 小 さ な 値 で
、 後 述 す る よ う に 前 軸 と 後 軸 と の 間 の 実 際 の 差 動 回 転 数 Δ ω ctrの 下 限 値 と な る も の と し
て 設 定 さ れ る 。 そ し て 、 車 速 Ｖ と 前 後 制 御 開 始 差 動 回 転 Δ ω ctrsの マ ッ プ は 、 例 え ば 図 ３
に 示 す よ う に 設 定 さ れ て お り 、 前 後 制 御 開 始 差 動 回 転 Δ ω ctrsは 、 予 め 車 両 諸 元 等 に 基 づ
き 、 実 際 の 走 行 で 生 じ る 種 々 の 誤 差 を 考 慮 し な が ら 、 車 速 Ｖ が 大 き く な る ほ ど 、 次 第 に 小
さ く な る よ う に 予 め 設 定 さ れ て い る 。
【 ０ ０ ３ ５ 】
　 尚 、 本 実 施 の 形 態 に お い て は 、 前 後 制 御 開 始 差 動 回 転 数 設 定 部 ４ ０ ｅ に は 、 ハ ン ド ル 角
セ ン サ ３ ２ か ら ハ ン ド ル 角 θ Ｈ が 入 力 さ れ る よ う に な っ て お り 、 車 速 Ｖ に 応 じ て 設 定 し た
前 後 制 御 開 始 差 動 回 転 Δ ω ctrsを 、 更 に 舵 角 に よ り 補 正 し て 正 確 に 設 定 可 能 に な っ て い る
。 こ の 舵 角 に よ る 補 正 は 、 例 え ば 図 ４ に 示 す よ う な 特 性 の マ ッ プ で 行 い 、 舵 角 が 大 き い 程
、 前 後 制 御 開 始 差 動 回 転 Δ ω ctrsを 大 き く 補 正 す る 。
【 ０ ０ ３ ６ 】
　 こ う し て 、 前 後 制 御 開 始 差 動 回 転 数 設 定 部 ４ ０ ｅ で 設 定 さ れ た 前 後 制 御 開 始 差 動 回 転 Δ
ω ctrsは 、 前 後 制 御 開 始 条 件 判 定 部 ４ ０ ｆ に 出 力 さ れ る 。
【 ０ ０ ３ ７ 】
　 前 後 制 御 開 始 条 件 判 定 部 ４ ０ ｆ は 、 前 後 軸 実 差 動 回 転 数 演 算 部 ４ ０ ｂ か ら 前 軸 と 後 軸 と
の 間 の 実 際 の 差 動 回 転 数 Δ ω ctrが 、 前 後 制 御 開 始 差 動 回 転 数 設 定 部 ４ ０ ｅ か ら 前 後 制 御
開 始 差 動 回 転 Δ ω ctrsが 入 力 さ れ 、 前 軸 と 後 軸 と の 間 の 実 際 の 差 動 回 転 数 Δ ω ctrと 前 後
制 御 開 始 差 動 回 転 Δ ω ctrsと を 比 較 し て 、 前 後 制 御 開 始 条 件 が 成 立 し て い る か 否 か 判 定 す
る 。
【 ０ ０ ３ ８ 】
　 す な わ ち 、 前 後 制 御 開 始 条 件 判 定 部 ４ ０ ｆ は 、 前 軸 と 後 軸 と の 間 の 実 際 の 差 動 回 転 数 Δ
ω ctrが 前 後 制 御 開 始 差 動 回 転 Δ ω ctrsよ り 大 き い 場 合 に は 、 制 御 開 始 条 件 が 成 立 し て い
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る と 判 定 し 、 こ の 判 定 結 果 を 前 後 軸 第 １ の 差 動 制 限 ト ル ク 演 算 部 ４ ０ ｇ と 前 後 軸 第 ２ の 差
動 制 限 ト ル ク 演 算 部 ４ ０ ｈ に 出 力 す る 。
【 ０ ０ ３ ９ 】
　 前 後 軸 第 １ の 差 動 制 限 ト ル ク 演 算 部 ４ ０ ｇ は 、 前 後 差 動 回 転 数 偏 差 演 算 部 ４ ０ ｄ か ら 前
後 差 動 回 転 数 偏 差 ε ctrが 、 前 後 制 御 開 始 条 件 判 定 部 ４ ０ ｆ か ら 制 御 開 始 条 件 の 判 定 結 果
が 入 力 さ れ 、 例 え ば 、 以 下 の よ う に 前 後 軸 第 １ の 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ smcctrを 演 算 す る 。 　
ｓ ctr＝ ε ctr＋ ｋ ictr・ ∫ （ ε ctr） ｄ ｔ 　 　 　 　 … （ ３ ）
　 　 　 　 　 　 　 　 （ 但 し 、 積 分 範 囲 は ０ か ら ｔ ま で ）
こ こ で 、 ｋ ictrは 積 分 項 ゲ イ ン で あ る 。
【 ０ ０ ４ ０ 】
　 　 ｘ ＝ ｋ wctr・ ｊ wctr・ （ ｄ ε ctr／ ｄ ｔ ）
　 　 　 　 　 　 　 ＋ Ｔ sgctr・ （ ｓ ctr／ （ ｜ ｓ ctr｜ ＋ δ ctr） 　 … （ ４ ）
こ こ で 、 ｋ wctrは 微 分 項 ゲ イ ン 、 ｊ wctrは 慣 性 項 、 Ｔ sgctrは 切 換 ゲ イ ン 、 δ ctrは チ ャ タ
リ ン グ 防 止 の た め 差 動 制 限 力 を 連 続 化 す る 定 数 で あ る 。
【 ０ ０ ４ １ 】
　 そ し て 、 ｘ ＞ ０ の 場 合 は 、 前 後 軸 第 １ の 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ smcctr＝ ｘ と し 、 ｘ ≦ ０ の 場
合 は 、 前 後 軸 第 １ の 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ smcctr＝ ０ と す る 。 ま た 、 前 後 制 御 開 始 条 件 判 定 部
４ ０ ｆ か ら の 制 御 開 始 条 件 の 判 定 結 果 を 参 照 し 、 Δ ω ctr≦ Δ ω ctrsで 制 御 開 始 条 件 が 不
成 立 の 場 合 に は 、 Ｔ smcctr＝ ｘ で あ っ て も 、 Ｔ smcctr＝ ０ と す る と 共 に 、 ∫ （ ε ctr） ｄ
ｔ ＝ ０ （ 但 し 、 積 分 範 囲 は ０ か ら ｔ ま で ） に リ セ ッ ト す る 。
【 ０ ０ ４ ２ 】
　 す な わ ち 、 前 軸 と 後 軸 と の 間 の 実 際 の 差 動 回 転 数 Δ ω ctrが 、 下 限 値 で あ る 前 後 制 御 開
始 差 動 回 転 Δ ω ctrsを 下 回 る 場 合 に は 、 セ ン タ デ フ ク ラ ッ チ ２ １ が 静 止 摩 擦 係 数 で ロ ッ ク
す る 状 態 を 回 避 す べ く 、 前 後 軸 第 １ の 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ smcctr＝ ０ と す る 。 そ し て 、 更 に
、 積 分 項 ∫ （ ε ctr） ｄ ｔ ＝ ０ （ 但 し 、 積 分 範 囲 は ０ か ら ｔ ま で ） を リ セ ッ ト す る こ と に
よ り 、 積 分 項 が 異 常 に 低 い 値 と な り 、 実 際 に セ ン タ デ フ ク ラ ッ チ ２ １ が 再 び 滑 り 始 め た と
き の 制 御 遅 れ が 増 大 し 、 結 果 的 に ク ラ ッ チ の ス テ ィ ッ ク ス リ ッ プ を 助 長 し て し ま う こ と を
有 効 に 防 止 す る 。 こ う し て 、 演 算 さ れ た 前 後 軸 第 １ の 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ smcctrは 、 前 後 軸
差 動 制 限 ト ル ク 演 算 部 ４ ０ ｉ に 出 力 さ れ る 。
【 ０ ０ ４ ３ 】
　 前 後 軸 第 ２ の 差 動 制 限 ト ル ク 演 算 部 ４ ０ ｈ は 、 前 後 差 動 回 転 数 偏 差 演 算 部 ４ ０ ｄ か ら 前
後 差 動 回 転 数 偏 差 ε ctrが 、 前 後 制 御 開 始 条 件 判 定 部 ４ ０ ｆ か ら 制 御 開 始 条 件 の 判 定 結 果
が 入 力 さ れ 、 例 え ば 、 以 下 の よ う に 前 後 軸 第 ２ の 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ pcctrを 演 算 す る 。
【 ０ ０ ４ ４ 】
　 す な わ ち 、 前 後 差 動 回 転 数 偏 差 ε ctrが 、 ０ よ り 大 き い 場 合 は 、 前 後 軸 第 ２ の 差 動 制 限
ト ル ク Ｔ pcctr＝ ｋ pctr・ ε ctrと し 、 前 後 差 動 回 転 数 偏 差 ε ctrが 、 ０ 以 下 の 場 合 は 、 前
後 軸 第 ２ の 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ pcctr＝ ０ と す る 。 こ こ で 、 ｋ pctrは 比 例 項 ゲ イ ン で あ る 。
そ し て 、 前 後 制 御 開 始 条 件 判 定 部 ４ ０ ｆ か ら の 制 御 開 始 条 件 の 判 定 結 果 を 参 照 し 、 Δ ω ct
r≦ Δ ω ctrsで 制 御 開 始 条 件 が 不 成 立 の 場 合 に は 、 Ｔ pcctr＝ ｋ pctr・ ε ctrで あ っ て も 、
Ｔ pcctr＝ ０ と し 、 セ ン タ デ フ ク ラ ッ チ ２ １ が 静 止 摩 擦 係 数 で ロ ッ ク す る 状 態 を 回 避 す る
。 こ う し て 演 算 さ れ た 前 後 軸 第 ２ の 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ pcctrは 、 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク 演
算 部 ４ ０ ｉ に 出 力 さ れ る 。
【 ０ ０ ４ ５ 】
　 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク 演 算 部 ４ ０ ｉ は 、 前 後 軸 第 １ の 差 動 制 限 ト ル ク 演 算 部 ４ ０ ｇ か ら
前 後 軸 第 １ の 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ smcctrが 、 前 後 軸 第 ２ の 差 動 制 限 ト ル ク 演 算 部 ４ ０ ｈ か ら
前 後 軸 第 ２ の 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ pcctrが 入 力 さ れ 、 以 下 の （ ５ ） 式 に よ り 、 前 後 軸 差 動 制
限 ト ル ク Ｔ lsdctrを 演 算 し 、 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク 設 定 部 ４ ０ ｊ に 出 力 す る 。 　
　 　 　 Ｔ lsdctr＝ Ｔ smcctr＋ Ｔ pcctr　 　 　 … （ ５ ）
【 ０ ０ ４ ６ 】
　 尚 、 上 述 の 車 速 演 算 部 ４ ０ ａ ～ 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク 演 算 部 ４ ０ ｉ に よ り 演 算 さ れ る 前
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後 軸 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdctrは 、 後 述 す る 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク 設 定 部 ４ ０ ｋ で 必 要 と さ
れ て か ら 演 算 さ れ る も の で あ っ て も 、 或 い は 、 常 時 演 算 し て お き 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク 設
定 部 ４ ０ ｋ で 必 要 に 応 じ て 読 み 込 ま れ る も の で あ っ て も 良 い 。
【 ０ ０ ４ ７ 】
　 前 軸 ト ル ク 変 換 部 ４ ０ ｊ は 、 前 軸 力 検 出 セ ン サ ３ ４ か ら ベ ア リ ン グ ２ ２ に 作 用 す る ｘ 、
ｙ 、 ｚ 方 向 の 各 力 Ｆ ｘ ， Ｆ ｙ ， Ｆ ｚ が 入 力 さ れ る 。 そ し て 、 こ れ ら の 力 を 基 に 予 め 記 憶 し
て お い た マ ッ プ を 参 照 し 、 或 い は 、 予 め 設 定 し て お い た 実 験 式 等 に 適 用 し て 、 フ ロ ン ト ド
ラ イ ブ 軸 １ ０ の 軸 ト ル ク Ｔ senを 演 算 し 、 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク 設 定 部 ４ ０ ｋ に 出 力 す る
。 こ こ で 、 上 述 の マ ッ プ と は 、 例 え ば 、 軸 ト ル ク Ｔ senと ｘ 、 ｙ 、 ｚ 方 向 の 各 力 Ｆ ｘ ， Ｆ
ｙ ， Ｆ ｚ と の 相 関 を 予 め 実 験 、 計 算 等 に よ り マ ッ ピ ン グ し 、 作 成 し て お い た も の で あ る 。
こ の よ う に 、 前 軸 力 検 出 セ ン サ ３ ４ と 前 軸 ト ル ク 変 換 部 ４ ０ ｊ と で 軸 ト ル ク 検 出 手 段 が 構
成 さ れ て い る 。
【 ０ ０ ４ ８ 】
　 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク 設 定 部 ４ ０ ｋ は 、 ア ク セ ル 開 度 セ ン サ ３ ３ か ら ア ク セ ル 開 度 θ AC
Cが 、 エ ン ジ ン 制 御 部 ３ ５ か ら エ ン ジ ン 回 転 数 Ｎ ｅ 、 エ ン ジ ン 出 力 ト ル ク Ｔ ｅ が 、 ト ラ ン
ス ミ ッ シ ョ ン 制 御 部 ３ ６ か ら ト ル ク コ ン バ ー タ の タ ー ビ ン 回 転 数 Ｎ ｔ と 自 動 変 速 装 置 ２ の
ギ ヤ 比 ｉ が 、 車 速 演 算 部 ４ ０ ａ か ら 車 速 Ｖ が 、 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク 演 算 部 ４ ０ ｉ か ら 前
後 軸 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdctr（ 指 示 値 ） が 、 前 軸 ト ル ク 変 換 部 ４ ０ ｊ か ら 軸 ト ル ク Ｔ sen
が 入 力 さ れ る 。
【 ０ ０ ４ ９ 】
　 そ し て 、 後 述 す る 図 ６ に 示 す フ ロ ー チ ャ ー ト に 示 す よ う に 、 以 下 の （ ６ ） 式 に よ り 、 実
際 の 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク （ 実 差 動 制 限 ト ル ク ） Ｔ lsdrを 演 算 し 、 該 実 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ
lsdrと 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdctr（ 指 示 値 ） と の 偏 差 Δ Ｔ lsd（ ＝ Ｔ lsdctr－ Ｔ lsdr
） を 演 算 し 、 車 速 Ｖ が 設 定 値 Ｖ ｃ よ り も 低 く 、 且 つ 、 ア ク セ ル 開 度 θ ACCが 設 定 値 θ ｃ よ
り も 低 い 時 に 、 以 下 （ ８ ） 式 で 定 義 す る 、 実 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdrの 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル
ク Ｔ lsdctr（ 指 示 値 ） に 対 す る 振 動 状 態 を 示 す 設 定 時 間 以 内 の 積 分 評 価 値 Ｓ ｃ が 大 き い 場
合 に 、 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdctr（ 指 示 値 ） を 予 め 設 定 し て お い た 一 定 値 減 少 補 正 し
て セ ン タ デ フ ク ラ ッ チ 駆 動 部 ４ １ に 出 力 す る 。
【 ０ ０ ５ ０ 】
　 す な わ ち 、 実 際 の 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク （ 実 差 動 制 限 ト ル ク ） Ｔ lsdrは 、
　 　 　 　 Ｔ lsdr＝ Ｔ ｔ ・ Ｄ ｔ － Ｔ sen　 　 　 　 　 　 　 　 　 … （ ６ ）
で 演 算 さ れ る 。 こ こ で 、 Ｔ ｔ は セ ン タ デ フ ァ レ ン シ ャ ル 装 置 ３ へ の 入 力 ト ル ク で 以 下 の （
７ ） 式 に よ り 演 算 さ れ る 。 ま た 、 Ｄ ｔ は セ ン タ デ フ ァ レ ン シ ャ ル 装 置 ３ が 備 え た 前 輪 へ の
駆 動 力 配 分 率 （ セ ン タ デ フ ク ラ ッ チ ２ １ が 無 い 場 合 で の 前 輪 へ の 駆 動 力 配 分 率 ） で あ り 、
本 実 施 形 態 の 場 合 で は 、 ０ ． ３ ５ で あ る 。 尚 、 セ ン タ デ フ ァ レ ン シ ャ ル が な く 、 後 輪 へ の
駆 動 力 配 分 を ク ラ ッ チ 締 結 力 に の み で 制 御 す る 前 輪 ベ ー ス の ４ 輪 駆 動 車 に お い て は 、 こ の
Ｄ ｔ は 、 １ ． ０ と な る 。
【 ０ ０ ５ １ 】
　 　 　 　 Ｔ ｔ ＝ Ｔ ｅ ・ ｔ ・ ｉ 　 　 　 　 　 　 　 　 　 … （ ７ ）
こ こ で 、 ｔ は ト ル ク コ ン バ ー タ の ト ル ク 比 で あ り 、 予 め 設 定 さ れ て い る 、 ト ル ク コ ン バ ー
タ の 回 転 速 度 比 ｅ （ ＝ Ｎ ｔ ／ Ｎ ｅ ） と ト ル ク コ ン バ ー タ の ト ル ク 比 と の マ ッ プ を 参 照 す る
こ と に よ り 求 め ら れ る 。
【 ０ ０ ５ ２ 】
　 ま た 、 実 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdrの 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdctr（ 指 示 値 ） に 対 す る 振
動 状 態 を 示 す 設 定 時 間 以 内 の 積 分 評 価 値 Ｓ ｃ は 、
　 　 　 　 　 Ｓ ｃ ＝ ∫ ｜ Δ Ｔ lsd｜ ｄ ｔ 　 　 　 　 　 　 　 　 　 … （ ８ ）
で 演 算 さ れ る 。
【 ０ ０ ５ ３ 】
　 尚 、 積 分 評 価 値 Ｓ ｃ は 、 よ り 変 化 量 を 大 き く 捉 え る こ と の で き る 、 以 下 （ ９ ） 式 で 示 す
よ う な 、 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdctr（ 指 示 値 ） の ２ 乗 値 と 実 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdrの
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２ 乗 値 と の 差 の 絶 対 値 の 平 方 根 の 積 分 値 で 演 算 す る よ う に し て も 良 い 。 　
　 　 Ｓ ｃ ＝ ∫ （ ｜ Ｔ lsdctr２ － Ｔ lsdr２ ｜ ） １ ／ ２ ｄ ｔ 　 　 　 　 　 … （ ９ ）
【 ０ ０ ５ ４ 】
　 こ の よ う に 、 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク 設 定 部 ４ ０ ｋ は 、 実 差 動 制 限 ト ル ク 演 算 手 段 、 振 動
状 態 検 出 手 段 、 及 び 、 差 動 制 限 ト ル ク 補 正 手 段 と し て の 機 能 を 有 し て 構 成 さ れ て い る 。
【 ０ ０ ５ ５ 】
　 次 に 、 セ ン タ デ フ ァ レ ン シ ャ ル 差 動 制 限 制 御 部 ４ ０ で の 処 理 の 流 れ を 、 図 ５ 及 び 図 ６ の
フ ロ ー チ ャ ー ト で 説 明 す る 。 ま ず 、 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdctr（ 指 示 値 ） を 演 算 す る
車 速 演 算 部 ４ ０ ａ ～ 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク 演 算 部 ４ ０ ｉ に お け る 処 理 を 、 図 ５ に 示 す フ ロ
ー チ ャ ー ト で 説 明 す る 。
【 ０ ０ ５ ６ 】
　 ま ず 、 ス テ ッ プ （ 以 下 、 「 Ｓ 」 と 略 称 ） １ ０ １ で は 、 車 速 演 算 部 ４ ０ ａ で 車 速 Ｖ を 演 算
し 、 Ｓ １ ０ ２ に 進 ん で 、 前 後 目 標 差 動 回 転 数 設 定 部 ４ ０ ｃ で 、 車 速 Ｖ と 前 後 目 標 差 動 回 転
数 Δ ω ctrtの マ ッ プ を 参 照 し て 、 車 速 Ｖ に 応 じ た 前 後 目 標 差 動 回 転 数 Δ ω ctrtを 設 定 す る
。
【 ０ ０ ５ ７ 】
　 次 に 、 Ｓ １ ０ ３ に 進 み 、 前 後 制 御 開 始 差 動 回 転 数 設 定 部 ４ ０ ｅ で 、 車 速 Ｖ と 前 後 制 御 開
始 差 動 回 転 Δ ω ctrsの マ ッ プ を 参 照 し 、 ま た 、 ハ ン ド ル 角 で 補 正 を 加 え て 前 後 制 御 開 始 差
動 回 転 Δ ω ctrsを 設 定 す る 。
【 ０ ０ ５ ８ 】
　 次 い で 、 Ｓ １ ０ ４ に 進 み 、 前 後 軸 実 差 動 回 転 数 演 算 部 ４ ０ ｂ で （ １ ） 式 を 基 に 前 軸 と 後
軸 と の 間 の 実 際 の 差 動 回 転 数 Δ ω ctrを 演 算 す る 。
【 ０ ０ ５ ９ 】
　 そ の 後 、 Ｓ １ ０ ５ に 進 む と 、 前 後 制 御 開 始 条 件 判 定 部 ４ ０ ｆ で 、 前 軸 と 後 軸 と の 間 の 実
際 の 差 動 回 転 数 Δ ω ctrと 前 後 制 御 開 始 差 動 回 転 Δ ω ctrsと の 比 較 を 行 い 、 前 軸 と 後 軸 と
の 間 の 実 際 の 差 動 回 転 数 Δ ω ctrが 前 後 制 御 開 始 差 動 回 転 Δ ω ctrsよ り 大 き い 場 合 は 、 前
後 制 御 開 始 条 件 が 成 立 し て い る と 判 定 し て Ｓ １ ０ ６ に 進 む 。
【 ０ ０ ６ ０ 】
　 こ う し て 、 Ｓ １ ０ ６ に 進 む と 、 前 後 差 動 回 転 数 偏 差 演 算 部 ４ ０ ｄ で （ ２ ） 式 に よ り 前 後
差 動 回 転 数 偏 差 ε ctrの 演 算 が 行 わ れ 、 Ｓ １ ０ ７ に 進 む 。
【 ０ ０ ６ １ 】
　 Ｓ １ ０ ７ で は 、 前 後 軸 第 １ の 差 動 制 限 ト ル ク 演 算 部 ４ ０ ｇ に お い て 、 前 後 差 動 回 転 数 偏
差 ε ctrの 積 分 値 、 す な わ ち 、 ∫ （ ε ctr） ｄ ｔ （ 但 し 、 積 分 範 囲 は ０ か ら ｔ ま で ） の 演 算
が 行 わ れ 、 Ｓ １ ０ ８ に 進 ん で 、 前 後 軸 第 １ の 差 動 制 限 ト ル ク 演 算 部 ４ ０ ｇ で 前 後 軸 第 １ の
差 動 制 限 ト ル ク Ｔ smsstrの 演 算 が 実 行 さ れ る 。 こ の 前 後 軸 第 １ の 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ smsstr
の 演 算 は 、 （ ４ ） 式 で 演 算 さ れ る ｘ の 値 に 依 存 さ れ 、 ｘ ＞ ０ の 場 合 は 、 前 後 軸 第 １ の 差 動
制 限 ト ル ク Ｔ smsstr＝ ｘ に 設 定 さ れ 、 ｘ ≦ ０ の 場 合 は 、 前 後 軸 第 １ の 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ sm
sstr＝ ０ と 設 定 さ れ る 。
【 ０ ０ ６ ２ 】
　 次 い で 、 Ｓ １ ０ ９ に 進 む と 、 前 後 軸 第 ２ の 差 動 制 限 ト ル ク 演 算 部 ４ ０ ｈ に お い て 、 前 後
軸 第 ２ の 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ pcctrの 演 算 が 実 行 さ れ る 。 具 体 的 に は 、 前 後 差 動 回 転 数 偏 差
ε ctrが 、 ０ よ り 大 き い 場 合 は 、 前 後 軸 第 ２ の 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ pcctr＝ ｋ pctr・ ε ctrと
さ れ 、 前 後 差 動 回 転 数 偏 差 ε ctrが 、 ０ 以 下 の 場 合 は 、 前 後 軸 第 ２ の 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ pcc
tr＝ ０ と さ れ る 。
【 ０ ０ ６ ３ 】
　 次 に 、 Ｓ １ １ ０ に 進 み 、 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク 演 算 部 ４ ０ ｉ に お い て 、 前 述 の （ ５ ） 式
、 す な わ ち 、 前 後 軸 第 １ の 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ smsstrと 前 後 軸 第 ２ の 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ pcct
rの 和 を 演 算 し て 、 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdctr（ 指 示 値 ） を 演 算 し 、 プ ロ グ ラ ム を 抜
け る 。
【 ０ ０ ６ ４ 】
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　 一 方 、 上 述 の Ｓ １ ０ ５ の 判 定 で 、 前 軸 と 後 軸 と の 間 の 実 際 の 差 動 回 転 数 Δ ω ctrが 前 後
制 御 開 始 差 動 回 転 Δ ω ctrs以 下 の 場 合 は 、 前 後 制 御 開 始 条 件 は 不 成 立 と し て Ｓ １ １ １ に 進
む 。
【 ０ ０ ６ ５ 】
　 Ｓ １ １ １ で は 、 前 後 軸 第 １ の 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ smsstr、 前 後 軸 第 ２ の 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ
pcctr、 最 終 的 な 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdctr（ 指 示 値 ） を ０ に 設 定 す る 。
【 ０ ０ ６ ６ 】
　 そ の 後 、 Ｓ １ １ ２ に 進 ん で 、 前 後 軸 第 １ の 差 動 制 限 ト ル ク 演 算 部 ４ ０ ｇ に お い て 、 前 後
差 動 回 転 数 偏 差 ε ctrの 積 分 値 を ０ に リ セ ッ ト し て 、 プ ロ グ ラ ム を 抜 け る 。
【 ０ ０ ６ ７ 】
　 次 に 、 上 述 の 図 ５ の フ ロ ー チ ャ ー ト で 演 算 さ れ る 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdctr（ 指 示
値 ） を 補 正 す る 、 前 軸 ト ル ク 変 換 部 ４ ０ ｊ 及 び 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク 設 定 部 ４ ０ ｋ で 実 行
さ れ る 処 理 を 、 図 ６ に 示 す フ ロ ー チ ャ ー ト で 説 明 す る 。
【 ０ ０ ６ ８ 】
　 ま ず 、 Ｓ ２ ０ １ で 、 前 軸 ト ル ク 変 換 部 ４ ０ ｊ は 、 ベ ア リ ン グ ２ ２ に 作 用 す る ｘ 、 ｙ 、 ｚ
方 向 の 各 力 Ｆ ｘ ， Ｆ ｙ ， Ｆ ｚ を 基 に フ ロ ン ト ド ラ イ ブ 軸 １ ０ の 軸 ト ル ク Ｔ senを 演 算 す る
。 以 下 、 Ｓ ２ ０ ２ ～ Ｓ ２ １ ４ の 処 理 は 、 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク 設 定 部 ４ ０ ｋ に お い て 実 行
さ れ る 処 理 で あ る 。
【 ０ ０ ６ ９ 】
　 Ｓ ２ ０ ２ で は 、 前 述 の （ ６ ） 式 に よ り 、 実 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdrを 演 算 す る 。
【 ０ ０ ７ ０ 】
　 次 い で 、 Ｓ ２ ０ ３ に 進 み 、 実 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdrと 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdctr（
指 示 値 ） と の 偏 差 Δ Ｔ lsd（ ＝ Ｔ lsdctr－ Ｔ lsdr） を 演 算 す る 。
【 ０ ０ ７ １ 】
　 そ し て 、 Ｓ ２ ０ ４ に 進 む と 、 車 速 Ｖ が 予 め 設 定 し て お い た 値 Ｖ ｃ よ り も 低 く 、 低 車 速 か
否 か 判 定 し 、 Ｖ ≧ Ｖ ｃ で 低 車 速 で は な い 場 合 は 、 Ｓ ２ ０ ５ に 進 み 、 カ ウ ン ト 値 Ｃ ount、 及
び 、 積 分 評 価 値 Ｓ ｃ を ク リ ア し て Ｓ ２ ０ ６ に 進 み 、 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdctr（ 指 示 値 ） を
出 力 し て プ ロ グ ラ ム を 抜 け る 。 尚 、 こ の カ ウ ン ト 値 Ｃ ountは 、 積 分 評 価 値 Ｓ ｃ の 積 分 時 間
を 規 定 す る カ ウ ン ト 値 と な っ て い る 。
【 ０ ０ ７ ２ 】
　 ま た 、 Ｓ ２ ０ ４ で 、 Ｖ ＜ Ｖ ｃ で あ り 、 低 車 速 と 判 断 し た 場 合 は 、 Ｓ ２ ０ ７ に 進 み 、 ア ク
セ ル 開 度 θ ACCが 予 め 設 定 し て お い た 値 θ ｃ よ り も 低 く 、 低 開 度 か 否 か 判 定 し 、 θ ACC≧ θ
ｃ で 低 開 度 で は な い 場 合 は 、 Ｓ ２ ０ ５ に 進 み 、 カ ウ ン ト 値 Ｃ ount、 及 び 、 積 分 評 価 値 Ｓ ｃ
を ク リ ア し て Ｓ ２ ０ ６ に 進 み 、 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdctr（ 指 示 値 ） を 出 力 し て プ ロ グ ラ ム
を 抜 け る 。
【 ０ ０ ７ ３ 】
　 更 に 、 Ｓ ２ ０ ７ で 、 θ ACC＜ θ ｃ で あ り 、 低 開 度 と 判 断 し た 場 合 は 、 Ｓ ２ ０ ８ へ と 進 む
。 す な わ ち 、 本 願 発 明 が 改 善 の 主 要 タ ー ゲ ッ ト と す る タ イ ト コ ー ナ ブ レ ー キ ン グ 現 象 は 、
高 速 に な る と タ イ ヤ の ス リ ッ プ 率 が 上 が り 、 こ れ に よ っ て カ バ ー す る こ と が 可 能 で あ る 。
ま た 、 ア ク セ ル 開 度 θ ACCが 高 い と き に は 、 ト ラ ク シ ョ ン 性 能 を 重 視 し て 、 ４ 輪 に 駆 動 力
を 伝 達 し ス リ ッ プ の な い 安 定 し た 加 速 走 行 を 行 う こ と を 重 視 す る 。 従 っ て 、 差 動 制 限 ト ル
ク Ｔ lsdctr（ 指 示 値 ） を 減 少 補 正 す る の は 、 低 速 走 行 で 、 且 つ 、 低 開 度 の と き の み に 限 定
す る の で あ る 。
【 ０ ０ ７ ４ 】
　 Ｓ ２ ０ ７ か ら Ｓ ２ ０ ８ に 進 む と 、 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク 偏 差 Δ Ｔ lsdが 予 め 設 定 し て お
い た 値 Ｋ １ を 超 え て い る か 否 か 判 定 し 、 超 え て い な い の で あ れ ば 、 Ｓ ２ ０ ５ に 進 み 、 カ ウ
ン ト 値 Ｃ ount、 及 び 、 積 分 評 価 値 Ｓ ｃ を ク リ ア し て Ｓ ２ ０ ６ に 進 み 、 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ ls
dctr（ 指 示 値 ） を 出 力 し て プ ロ グ ラ ム を 抜 け る 。
【 ０ ０ ７ ５ 】
　 逆 に 、 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク 偏 差 Δ Ｔ lsdが 予 め 設 定 し て お い た 値 Ｋ １ を 超 え て い る 場
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合 は 、 Ｓ ２ ０ ９ に 進 み 、 カ ウ ン ト 値 Ｃ ountを イ ン ク リ メ ン ト し （ Ｃ ount＝ Ｃ ount＋ １ ） 、
Ｓ ２ １ ０ に 進 ん で 、 カ ウ ン ト 値 Ｃ ountが 一 定 値 Ｃ ocに 達 し た か 否 か （ Ｃ ount≧ Ｃ ocか 否 か
、 換 言 す れ ば 一 定 時 間 が 経 過 し た か 否 か ） を 判 定 す る 。
【 ０ ０ ７ ６ 】
　 Ｓ ２ １ ０ の 判 定 の 結 果 、 カ ウ ン ト 値 Ｃ ountが 一 定 値 Ｃ ocに 達 し て い る の で あ れ ば 、 Ｓ ２
０ ５ に 進 み 、 カ ウ ン ト 値 Ｃ ount、 及 び 、 積 分 評 価 値 Ｓ ｃ を ク リ ア し て Ｓ ２ ０ ６ に 進 み 、 差
動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdctr（ 指 示 値 ） を 出 力 し て プ ロ グ ラ ム を 抜 け る 。
【 ０ ０ ７ ７ 】
　 逆 に 、 カ ウ ン ト 値 Ｃ ountが 一 定 値 Ｃ ocに 達 し て い な い の で あ れ ば （ Ｃ ount＜ Ｃ ocの 場 合
は ） 、 Ｓ ２ １ １ に 進 ん で 、 前 述 の Ｓ ２ ０ １ と 同 様 、 フ ロ ン ト ド ラ イ ブ 軸 １ ０ の 軸 ト ル ク Ｔ
senを 演 算 し 、 Ｓ ２ １ ２ に 進 ん で 、 前 述 の Ｓ ２ ０ ２ と 同 様 、 実 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdrを 演
算 し 、 Ｓ ２ １ ３ に 進 ん で 、 前 述 の Ｓ ２ ０ ３ と 同 様 、 実 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdrと 前 後 軸 差 動
制 限 ト ル ク Ｔ lsdctr（ 指 示 値 ） と の 偏 差 Δ Ｔ lsdを 演 算 す る 。
【 ０ ０ ７ ８ 】
　 そ し て 、 Ｓ ２ １ ４ に 進 み 、 前 述 の （ ８ ） 式 に よ り 、 積 分 評 価 値 Ｓ ｃ を 演 算 し 、 Ｓ ２ １ ５
に 進 ん で 、 積 分 評 価 値 Ｓ ｃ が 予 め 設 定 し て お い た 閾 値 Ｓ c1よ り 大 き い か 否 か 判 定 す る 。
【 ０ ０ ７ ９ 】
　 Ｓ ２ １ ５ の 判 定 の 結 果 、 積 分 評 価 値 Ｓ ｃ が 予 め 設 定 し て お い た 閾 値 Ｓ c1よ り 大 き い （ Ｓ
ｃ ＞ Ｓ c1） の 場 合 は 、 タ イ ト コ ー ナ ブ レ ー キ ン グ 現 象 に 特 有 の 振 動 状 態 に あ る と 判 定 し 、
Ｓ ２ １ ６ に 進 ん で 、 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdctr（ 指 示 値 ） を 予 め 設 定 し て お い た 一 定
値 減 少 補 正 し 、 そ の 後 、 Ｓ ２ ０ ５ に 進 み 、 カ ウ ン ト 値 Ｃ ount、 及 び 、 積 分 評 価 値 Ｓ ｃ を ク
リ ア し て Ｓ ２ ０ ６ に 進 み 、 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdctr（ 指 示 値 ） を 出 力 し て プ ロ グ ラ ム を 抜
け る 。
【 ０ ０ ８ ０ 】
　 ま た 、 Ｓ ２ １ ５ の 判 定 の 結 果 、 積 分 評 価 値 Ｓ ｃ が 予 め 設 定 し て お い た 閾 値 Ｓ c1以 下 （ Ｓ
ｃ ≦ Ｓ c1） の 場 合 は 、 再 び Ｓ ２ ０ ９ に 戻 り 、 カ ウ ン ト 値 Ｃ ountを イ ン ク リ メ ン ト し て 、 Ｓ
２ １ ０ ～ Ｓ ２ １ ５ の 処 理 を 繰 り 返 す 。
【 ０ ０ ８ １ 】
　 こ の よ う に 本 実 施 の 形 態 に よ れ ば 、 前 軸 力 検 出 セ ン サ ３ ４ に よ り ベ ア リ ン グ ２ ２ に 作 用
す る ｘ 、 ｙ 、 ｚ 方 向 の 各 力 Ｆ ｘ ， Ｆ ｙ ， Ｆ ｚ を 直 接 検 出 し 、 こ の 力 を 基 に 実 差 動 制 限 ト ル
ク Ｔ lsdrを 演 算 し 、 該 実 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdrと 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdctr（ 指 示 値
） と の 偏 差 Δ Ｔ lsdを 演 算 し 、 低 車 速 で 、 ア ク セ ル 開 度 が 低 開 度 の 際 に 、 実 差 動 制 限 ト ル
ク Ｔ lsdrの 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdctr（ 指 示 値 ） に 対 す る 振 動 状 態 を 示 す 設 定 時 間 以
内 の 積 分 評 価 値 Ｓ ｃ が 大 き い 場 合 に 、 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdctr（ 指 示 値 ） を 予 め 設
定 し て お い た 一 定 値 減 少 補 正 す る 。 こ の た め 、 タ イ ト コ ー ナ ブ レ ー キ ン グ 現 象 等 を 生 じ る
際 の 駆 動 系 に 生 じ る 内 部 循 環 ト ル ク の 変 動 （ 振 動 ） 状 態 を 直 接 検 出 し て 、 タ イ ト コ ー ナ ブ
レ ー キ ン グ 現 象 等 が 生 じ る こ と を 精 度 良 く 防 止 す る こ と が で き る 。 ま た 、 他 の 走 行 領 域 で
は 、 差 動 制 限 機 構 の 機 能 を 十 分 に 発 揮 さ せ る こ と が で き る の で 、 安 定 し た 制 御 が 行 え る 。
【 ０ ０ ８ ２ 】
　 尚 、 本 実 施 の 形 態 で は 、 前 軸 力 検 出 セ ン サ ３ ４ に よ り ベ ア リ ン グ ２ ２ に 作 用 す る ｘ 、 ｙ
、 ｚ 方 向 の 各 力 Ｆ ｘ ， Ｆ ｙ ， Ｆ ｚ を 直 接 検 出 し 、 こ の 力 を 基 に 実 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdrを
演 算 す る よ う に し て い る が 、 こ れ に 限 る こ と な く 、 後 軸 側 に 作 用 す る ｘ 、 ｙ 、 ｚ 方 向 の 各
力 Ｆ ｘ ， Ｆ ｙ ， Ｆ ｚ を 直 接 検 出 し 、 こ の 力 を 基 に 実 差 動 制 限 ト ル ク Ｔ lsdrを 演 算 す る よ う
に し て も 良 い 。
【 ０ ０ ８ ３ 】
　 ま た 、 本 実 施 の 形 態 で は 、 リ ン グ ギ ヤ の 無 い 複 合 プ ラ ネ タ リ ギ ヤ で 構 成 し た セ ン タ デ フ
ァ レ ン シ ャ ル 装 置 ３ を 例 に 説 明 し た が 、 他 の リ ン グ ギ ヤ を 用 い た 複 合 プ ラ ネ タ リ ギ ヤ で 構
成 し た セ ン タ デ フ ァ レ ン シ ャ ル 装 置 や 、 ベ ベ ル ギ ヤ で 構 成 し た セ ン タ デ フ ァ レ ン シ ャ ル 装
置 に も 本 発 明 が 適 用 で き る こ と は 云 う ま で も な い 。 更 に 、 セ ン タ デ フ ァ レ ン シ ャ ル 装 置 が
無 く 、 単 に ク ラ ッ チ 手 段 で 前 後 の 駆 動 力 配 分 を 制 御 す る ４ 輪 駆 動 車 に お い て も 本 発 明 は 適
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用 可 能 で あ る 。
【 図 面 の 簡 単 な 説 明 】
【 ０ ０ ８ ４ 】
【 図 １ 】 ４ 輪 駆 動 車 全 体 の 概 略 構 成 を 示 す 説 明 図
【 図 ２ 】 セ ン タ デ フ ァ レ ン シ ャ ル 差 動 制 限 制 御 部 の 機 能 ブ ロ ッ ク 図
【 図 ３ 】 目 標 作 動 回 転 数 と 制 御 開 始 差 動 回 転 数 の 車 速 と の 関 係 を 示 す 説 明 図
【 図 ４ 】 制 御 開 始 差 動 回 転 数 の 舵 角 と の 関 係 を 示 す 説 明 図
【 図 ５ 】 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク 演 算 プ ロ グ ラ ム の フ ロ ー チ ャ ー ト
【 図 ６ 】 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク 補 正 プ ロ グ ラ ム の フ ロ ー チ ャ ー ト
【 符 号 の 説 明 】
【 ０ ０ ８ ５ 】
　 　 １ 　 　 エ ン ジ ン
　 　 ３ 　 　 セ ン タ デ フ ァ レ ン シ ャ ル 装 置
　 １ ０ 　 　 フ ロ ン ト ド ラ イ ブ 軸
　 １ ４ fl， １ ４ fr， １ ４ rl， １ ４ rr　 車 輪
　 ２ １ 　 　 セ ン タ デ フ ク ラ ッ チ （ 差 動 制 限 手 段 ）
　 ２ ２ 　 　 ベ ア リ ン グ
　 ３ １ fl， ３ １ fr， ３ １ rl， ３ １ rr　 車 輪 速 セ ン サ
　 ３ ２ 　 　 ハ ン ド ル 角 セ ン サ
　 ３ ３ 　 　 ア ク セ ル 開 度 セ ン サ
　 ３ ４ 　 　 前 軸 力 検 出 セ ン サ （ 軸 ト ル ク 検 出 手 段 ）
　 ３ ５ 　 　 エ ン ジ ン 制 御 部
　 ３ ６ 　 　 ト ラ ン ス ミ ッ シ ョ ン 制 御 部
　 ４ ０ 　 　 セ ン タ デ フ ァ レ ン シ ャ ル 差 動 制 限 制 御 部
　 ４ ０ ａ 　 車 速 演 算 部 （ 差 動 制 限 制 御 手 段 ）
　 ４ ０ ｂ 　 前 後 軸 実 差 動 回 転 数 演 算 部 （ 差 動 制 限 制 御 手 段 ）
　 ４ ０ ｃ 　 前 後 目 標 差 動 回 転 数 設 定 部 （ 差 動 制 限 制 御 手 段 ）
　 ４ ０ ｄ 　 前 後 差 動 回 転 数 偏 差 演 算 部 （ 差 動 制 限 制 御 手 段 ）
　 ４ ０ ｅ 　 前 後 制 御 開 始 差 動 回 転 数 設 定 部 （ 差 動 制 限 制 御 手 段 ）
　 ４ ０ ｆ 　 前 後 制 御 開 始 条 件 判 定 部 （ 差 動 制 限 制 御 手 段 ）
　 ４ ０ ｇ 　 前 後 軸 第 １ の 差 動 制 限 ト ル ク 演 算 部 （ 差 動 制 限 制 御 手 段 ）
　 ４ ０ ｈ 　 前 後 軸 第 ２ の 差 動 制 限 ト ル ク 演 算 部 （ 差 動 制 限 制 御 手 段 ）
　 ４ ０ ｉ 　 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク 演 算 部 （ 差 動 制 限 制 御 手 段 ）
　 ４ ０ ｊ 　 前 軸 ト ル ク 変 換 部 （ 軸 ト ル ク 検 出 手 段 ）
　 ４ ０ ｋ 　 前 後 軸 差 動 制 限 ト ル ク 設 定 部 （ 実 差 動 制 限 ト ル ク 演 算 手 段 、 振 動 状 態 検 出 手 段
、 差 動 制 限 ト ル ク 補 正 手 段 ）
　 ４ １ 　 　 セ ン タ デ フ ク ラ ッ チ 駆 動 部
　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 代 理 人 　 　 弁 理 士 　 　 伊 　 藤 　 　 進
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【 図 １ 】 【 図 ２ 】

【 図 ３ 】

【 図 ４ 】

【 図 ５ 】
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