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(57)【要約】
【課題】二輪駆動の車両を試験するシャシダイナモメー
タ装置において実路走行を精度良く再現する。
【解決手段】二輪駆動の車両１０を試験するシャシダイ
ナモメータ装置１００であって、車両１０の駆動輪１１
が載置される駆動輪側ローラ２と、車両１０の従動輪１
２が載置される従動輪側ローラ３と、駆動輪側ローラ２
に接続される駆動輪側動力吸収部４と、従動輪側ローラ
３に接続される従動輪側動力吸収部５と、従動輪側ロー
ラ３に加わる制動力を従動輪側動力吸収部５を介して計
測する制動力計測部８と、制動力計測部８により計測さ
れた制動力を用いて、駆動輪側動力吸収部５の動力吸収
力の制御目標値を設定し、駆動輪側動力吸収部４を制御
する制御部６とを備える。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　二輪駆動の車両を試験するシャシダイナモメータ装置であって、
　前記車両の駆動輪が載置される駆動輪側ローラと、
　前記車両の従動輪が載置される従動輪側ローラと、
　前記駆動輪側ローラに接続される駆動輪側動力吸収部と、
　前記従動輪側ローラに加わる制動力を計測する制動力計測部と、
　前記制動力計測部により計測された制動力を用いて、前記駆動輪側動力吸収部の動力吸
収力の制御目標値を設定し、前記駆動輪側動力吸収部を制御する制御部とを備える、シャ
シダイナモメータ装置。
【請求項２】
　前記制御部は、走行抵抗に基づいて前記制御目標値を設定する、請求項１記載のシャシ
ダイナモメータ装置。
【請求項３】
　前記従動輪側ローラに接続される従動輪側動力吸収部を更に備え、
　前記ブレーキ制動力計測部は、前記従動輪側動力吸収部に加わるトルクを計測するもの
である、請求項１又は２記載のシャシダイナモメータ装置。
【請求項４】
　前記制御部は、前記制動力計測部により計測された制動力とともに、前記従動輪の転が
り抵抗を用いて、前記制御目標値を設定する、請求項１乃至３の何れか一項に記載のシャ
シダイナモメータ装置。
【請求項５】
　前記制御部は、前記制動力計測部により計測された制動力とともに、前記従動輪側ロー
ラの機械慣性を用いて、前記制御目標値を設定する、請求項１乃至４の何れか一項に記載
のシャシダイナモメータ装置。
【請求項６】
　二輪駆動の車両を試験するシャシダイナモメータ装置の制御方法であって、
　前記シャシダイナモメータ装置は、前記車両の駆動輪が載置される駆動輪側ローラと、
前記車両の従動輪が載置される従動輪側ローラと、前記駆動輪側ローラに接続される駆動
輪側動力吸収部と、前記従動輪側ローラに加わる制動力を計測する制動力計測部とを有し
ており、
　前記制動力計測部により計測された制動力を用いて、前記駆動輪側動力吸収部の動力吸
収力の制御目標値を設定し、前記駆動輪側動力吸収部を制御する、シャシダイナモメータ
装置の制御方法。
【請求項７】
　二輪駆動の車両を試験するシャシダイナモメータ装置に用いられるプログラムであって
、
　前記シャシダイナモメータ装置は、前記車両の駆動輪が載置される駆動輪側ローラと、
前記車両の従動輪が載置される従動輪側ローラと、前記駆動輪側ローラに接続される駆動
輪側動力吸収部と、前記従動輪側ローラに加わる制動力を計測する制動力計測部とを有し
ており、
　前記制動力計測部により計測された制動力を用いて、前記駆動輪側動力吸収部の動力吸
収力の制御目標値を設定し、前記駆動輪側動力吸収部を制御する機能を前記シャシダイナ
モメータ装置に発揮させる、シャシダイナモメータ装置用制御プログラム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、二輪駆動の車両を試験するためのシャシダイナモメータ装置等に関するもの
である。
【背景技術】
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【０００２】
　近年、車両制御技術が進み、二輪駆動の車両であっても四輪とも回っていないと不安定
な走行状態である検知して、保護制御状態になる車両が増加している。
【０００３】
　このような二輪駆動の車両をシャシダイナモメータ装置を用いて試験する場合には、特
許文献１に示すように、駆動輪を駆動輪側ローラに載置するだけでなく、従動輪も従動輪
側ローラに載置する。そして、駆動輪側ローラに走行抵抗となる負荷をかけるとともに、
従動輪側ローラは駆動輪側ローラの回転速度と等速度で追従するように制御する。
【０００４】
　このシャシダイナモメータ装置を用いた模擬走行試験において、二輪駆動の車両を減速
するのは、駆動輪側ブレーキだけである。このため、車両全体で実路走行と同じ制動力を
働かせて所望の減速モードを行う場合には、駆動輪側ブレーキに大きな操作力を与えて、
駆動輪側及び従動輪側の両方のブレーキで発生するのと同様の制動力を駆動輪側ブレーキ
により発生させる必要がある。
【０００５】
　ところが、上記のようにブレーキの操作力を大きくすると、駆動輪側だけでなく、従動
輪側のブレーキにかかる操作力が大きくなり、発熱量が増加してしまう。特に後輪駆動の
車両の場合、後輪側ブレーキが前輪側ブレーキの半分以下の制動能力しかないような場合
が多く、駆動輪側の制動力が不足するだけでなく、制動力を効かせるべく更にブレーキを
踏み込むと、駆動輪側ブレーキが過熱してしまう。さらに、制動能力の高い従動輪側ブレ
ーキにはもっと大きな操作力が発生し、過熱だけでなく、ブレーキロックによるタイヤ破
損や、従動輪側の速度維持不能などの大きなトラブルを生じることになる。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００６】
【特許文献１】特開２０１６－８０６３６号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００７】
　上記のシャシダイナモメータ装置においてブレーキの操作力を軽減するために、本願発
明者は、従動輪側ブレーキの制動力を予め設定し、この従動輪側ブレーキの制動力を、駆
動輪側ローラに接続された駆動輪側動力吸収部により補助的に吸収させることを考えてい
る。つまり、予め設定した従動輪側ブレーキの制動力を駆動輪側動力吸収部の吸収力の制
御目標値に加算することを考えている。これにより、駆動輪側ブレーキの過大な操作を防
ぐことができる。
【０００８】
　しかしながら、従動輪側ブレーキの制動力は車種だけでなく、同一車種であっても車両
毎に異なることから、それぞれの試験車両について予め設定しておく必要がある。また、
その設定は極めて煩雑であり、作業者の大きな負担を避けることができない。
【０００９】
　そこで本発明は上記問題点を解決すべくなされたものであり、二輪駆動の車両を試験す
るシャシダイナモメータ装置において、作業者の負担を軽減しつつ、ブレーキの操作力を
軽減することをその主たる課題とするものである。
【課題を解決するための手段】
【００１０】
　すなわち本発明に係るシャシダイナモメータ装置は、二輪駆動の車両を試験するシャシ
ダイナモメータ装置であって、前記車両の駆動輪が載置される駆動輪側ローラと、前記車
両の従動輪が載置される従動輪側ローラと、前記駆動輪側ローラに接続される駆動輪側動
力吸収部と、前記従動輪側ローラに加わる制動力を計測する制動力計測部と、前記制動力
計測部により計測された制動力を用いて、前記駆動輪側動力吸収部の動力吸収力の制御目
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標値を設定し、前記駆動輪側動力吸収部を制御する制御部とを備えることを特徴とする。
【００１１】
　このようなものであれば、制動力計測部により計測された制動力を用いて、駆動輪側動
力吸収部の動力吸収力の制御目標値を設定し、駆動輪側動力吸収部を制御するので、補助
的に減速が行われることになり、ブレーキの操作力を軽減することができる。従来のシャ
シダイナモメータ装置により模擬走行する場合に比べて、少ないブレーキ操作力で車両を
減速することができるので、実路走行を精度良く模擬することができる。また、駆動輪側
ブレーキ、従動輪側ブレーキ両方の操作力も軽減でき、発熱も抑えることができる。さら
に、作業者は試験車両毎に従動輪側ブレーキの制動力を予め設定する必要がなく、作業者
の負担を軽減することができる。
【００１２】
　シャシダイナモメータ装置が、前記従動輪側ローラに接続される従動輪側動力吸収部を
更に備えている場合には、前記制動力計測部は、前記従動輪側動力吸収部に加わるトルク
を計測するものであることが望ましい。
【００１３】
　実路走行をより精度良く再現するためには、前記制御部は、前記制動力計測部により計
測された制動力とともに、前記従動輪の転がり抵抗を用いて、前記制御目標値を設定する
ことが望ましい。
【００１４】
　また、実路走行をより精度良く再現するためには、前記制御部は、前記制動力計測部に
より計測された制動力とともに、前記従動輪側ローラの機械慣性を用いて、前記制御目標
値を設定することが望ましい。
【００１５】
　また、本発明に係るシャシダイナモメータ装置の制御方法は、二輪駆動の車両を試験す
るシャシダイナモメータ装置の制御方法であって、前記シャシダイナモメータ装置は、前
記車両の駆動輪が載置される駆動輪側ローラと、前記車両の従動輪が載置される従動輪側
ローラと、前記駆動輪側ローラに接続される駆動輪側動力吸収部と、前記従動輪側ローラ
に加わる制動力を計測する制動力計測部とを有しており、前記制動力計測部により計測さ
れた制動力を用いて、前記駆動輪側動力吸収部の動力吸収力の制御目標値を設定し、前記
駆動輪側動力吸収部を制御することを特徴とする。
【００１６】
　さらに、本発明に係るシャシダイナモメータ装置用プログラムは、二輪駆動の車両を試
験するシャシダイナモメータ装置に用いられるプログラムであって、前記シャシダイナモ
メータ装置は、前記車両の駆動輪が載置される駆動輪側ローラと、前記車両の従動輪が載
置される従動輪側ローラと、前記駆動輪側ローラに接続される駆動輪側動力吸収部と、前
記従動輪側ローラに加わる制動力を計測する制動力計測部とを有しており、前記制動力計
測部により計測された制動力を用いて、前記駆動輪側動力吸収部の動力吸収量の制御目標
値を設定し、前記駆動輪側動力吸収部を制御する機能を前記シャシダイナモメータ装置に
発揮させることを特徴とする。
【発明の効果】
【００１７】
　以上に述べた本発明によれば、輪駆動の車両を試験するシャシダイナモメータ装置にお
いて、作業者の負担を軽減しつつ、実路走行を精度良く再現することができる。
【図面の簡単な説明】
【００１８】
【図１】本実施形態のシャシダイナモメータ装置の構成を模式的に示す図である。
【発明を実施するための形態】
【００１９】
　以下、本発明の一実施形態に係るシャシダイナモメータ装置について、図面を参照しな
がら説明する。
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【００２０】
　本実施形態のシャシダイナモメータ装置１００は、二輪駆動の車両１０の路上走行を模
擬して車両１０の試験を行うものであり、図１に示すように、車両１０の駆動輪１１が載
置される駆動輪側ローラ２と、車両１０の従動輪１２が載置される従動輪側ローラ３と、
駆動輪側ローラ２に接続される駆動輪側動力吸収部４と、従動輪側ローラ３に接続される
従動輪側動力吸収部５と、駆動輪側動力吸収部４及び従動輪側動力吸収部５を制御する制
御部６とを備えている。なお、図１では、後輪が駆動輪１１であり、前輪が従動輪１２で
ある場合を示しているが、逆であっても良い。
【００２１】
　そして、制御部６は、駆動輪側ローラ２の回転速度と従動輪側ローラ３の回転速度とが
同じとなるように各動力吸収部４、５を同期制御するとともに、所定の走行モードにおい
て定められた走行抵抗となるように駆動輪側動力吸収部４をトルク制御する。なお、本実
施形態の各動力吸収部４、５は、電気慣性制御式のものである。また、駆動輪側ローラ２
と駆動輪側動力吸収部４との間又は駆動輪側動力吸収部４にはとトルクメータ７が設けら
れており、当該トルクメータ７のトルク検出信号により、駆動輪側動力吸収部４がトルク
制御される。
【００２２】
　しかして、本実施形態のシャシダイナモメータ装置１００は、従動輪１２から従動輪側
ローラ３に加わる制動力を従動輪側動力吸収部５を介して計測する制動力計測部８を備え
ている。
【００２３】
　本実施形態の制動力計測部８は、従動輪側ローラ３と従動輪側動力吸収部５との間又は
従動輪側動力吸収部５に設けられたトルクメータであり、従動輪側動力吸収部５に加わる
トルクを検出する。
【００２４】
　そして、制御部６は、制動力計測部８により計測された従動輪側ローラ３に加わる制動
力（トルク）を用いて、駆動輪側動力吸収部４の動力吸収力の制御目標値を設定し、駆動
輪側動力吸収部４の動力吸収力（トルク）を制御するものである。
【００２５】
　具体的に制御部６は、以下の方法により、制御目標値を設定する。
【００２６】
（１）従動輪１２側の駆動力の測定
　従動輪側ローラ３の表面に加わる従動輪１２の駆動力Ｆｖｅｈ２は、以下の式により示
される。
【００２７】
　Ｆｖｅｈ２　＝　Ｉｍ２×ｄＶ／ｄｔ　＋　Ｆｄｙｎｏ２
【００２８】
　ここで、Ｉｍ２は、従動輪側ローラ３の機械慣性であり、Ｖは、従動輪側ローラ３の回
転速度であり、Ｆｄｙｎｏ２は、従動輪側動力吸収部５の吸収力（トルク）である。なお
、－Ｆｖｅｈ２は、従動輪１２側の制動力である。
【００２９】
　なお、従動輪側ローラ３の回転速度Ｖは、従動輪側ローラ３、従動輪側ローラに接続さ
れた接続軸、又は従動輪側動力吸収部５に設けられた回転センサにより検出される。その
他、従動輪側ローラ３は駆動輪側ローラ２と同期制御されているので、駆動輪側ローラ２
の回転速度を用いても良い。また、従動輪側動力吸収部５の吸収力Ｆｄｙｎｏ２は、制動
力計測部８により計測される値である。
【００３０】
（２）従動輪側ブレーキ（Ｂｒａｋｅ２）の制動力
　従動輪１２側の制動力には、従動輪側ブレーキが発生する制動力に加えて、従動輪の転
がり抵抗が含まれる。
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　したがって、従動輪側ブレーキ（Ｂｒａｋｅ２）の制動力Ｆｂｒｋ２は、以下の式によ
り示される。
【００３１】
　Ｆｂｒｋ２　＝　従動輪側の制動力　－　ブレーキ以外の制動力最大値推定値
　　　　　　　＝　－Ｆｖｅｈ２　－　Ｏｆｆｓｅｔ
【００３２】
　ここで、ブレーキ以外の制動力最大値推定値Ｏｆｆｓｅｔは、タイヤの転がり抵抗によ
り発生しうる最大制動力以上の値である。具体的にＯｆｆｓｅｔは、目標走行抵抗のＡ項
の１．５倍から２倍程度であることが望ましい。
【００３３】
　ここで、目標走行抵抗（ＲＬ［Ｎ］）は、以下の式（１）により表現される。
　ＲＬ＝Ａ＋Ｂ×Ｖ＋Ｃ×Ｖ２＋Ｍ×ｇ×ｓｉｎθ
　ここで、Ｖ：車速［ｍ／ｓ］
　　　　　Ａ、Ｂ、Ｃ：走行抵抗定数
　　　　　θ：道路の勾配［ｄｅｇ］
　　　　　Ｍ：車体の質量（運転車と燃料を含む）［ｋｇ］
　　　　　ｇ：重力加速度
　なお、Ａ項、Ｂ項、Ｃ項の値は車種、路面状態、タイヤ種別などにより変化し、個々の
車両毎に異なる。　Ｃ項は空気抵抗係数、Ａ、Ｂ項は転がり抵抗と、その他の抵抗を示す
係数である。
【００３４】
（３）制御目標値Ｆｐａｕの設定
　駆動輪側動力吸収部４の動力吸収量の制御目標値Ｆｐａｕは、従来方式では次式で示さ
れる。
【００３５】
　Ｆｐａｕ　＝　Ｉｅ×ｄＶ／ｄｔ　＋　ＲＬｄｙｎｏ
【００３６】
　ここで、Ｉｅは電気慣性量であり、ＲＬｄｙｎｏはダイナモメータによる目標走行抵抗
である。
【００３７】
　本実施形態の制御部６は、制御目標値Ｆｐａｕを、従動輪側ブレーキの制動力Ｆｂｒｋ
２を用いて設定する。具体的に制御部６は、以下の式により制御目標値Ｆｐａｕを設定す
る。
【００３８】
　Ｆｐａｕ　＝　Ｉｅ×ｄＶ／ｄｔ　＋　ＲＬｄｙｎｏ　＋　Ｆｂｒｋ２
　　　　　　＝　Ｉｅ×ｄＶ／ｄｔ　＋　ＲＬｄｙｎｏ　－　Ｆｖｅｈ２　－　Ｏｆｆｓ
ｅｔ
　　　　　　＝　Ｉｅ×ｄＶ／ｄｔ　＋　ＲＬｄｙｎｏ　－　Ｉｍ２×ｄＶ／ｄｔ　－　
Ｆｄｙｎｏ２　－　Ｏｆｆｓｅｔ
【００３９】
　本実施形態のシャシダイナモメータ装置１００によれば、制動力計測部８により計測さ
れた制動力（－Ｆｖｅｈ２）を用いて、駆動輪側動力吸収部４の動力吸収量の制御目標値
を設定し、駆動輪側動力吸収部４を制御するので、ブレーキの操作力を軽減することがで
きる。従来のシャシダイナモメータ装置により模擬走行する場合に比べて、少ないブレー
キ操作力で車両１０を減速することができるので、実路走行を精度良く模擬することがで
きる。また、駆動輪側ブレーキ、従動輪側ブレーキ両方の負荷も軽減でき、発熱も抑える
ことができる。さらに、作業者は試験車両毎に従動輪側ブレーキの制動力を予め設定する
必要がなく、作業者の負担を軽減することができる。
【００４０】
　特に本実施形態では、ブレーキ以外の制動力最大値推定値Ｏｆｆｓｅｔを用いて制御目
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標値を設定しているので、Ｏｆｆｓｅｔ以上の制動減速状態において、少ないブレーキ操
作力で車両を減速することができる。Ｏｆｆｓｅｔは、低温時の転がり抵抗の増加分を見
込んだ程度であるので、実路走行と比べた場合でもブレーキに対する負荷の増加は非常に
少なくなる。
【００４１】
＜その他の変形実施形態＞
　なお、本発明は前記実施形態に限られるものではない。
【００４２】
　前記実施形態の制御目標値Ｆｐａｕにおいて、従動輪側ローラの機械慣性Ｉｍ２を用い
なくても良いし、Ｏｆｆｓｅｔを用いなくても良い。
【００４３】
　前記Ｏｆｆｓｅｔの値は、従動輪１２の温度によって変更するようにしてもよいし、従
動輪側ローラ３の回転速度に応じて変更するようにしても良い。
【００４４】
　前記実施形態のシャシダイナモメータ装置は、四輪駆動の車両を二輪駆動制御したもの
にも適用することができる。
【００４５】
　前記実施形態のシャシダイナモメータ装置は、前輪が載置されるローラに動力吸収部が
接続され、後輪が載置されるローラに動力吸収部が接続されているので、四輪駆動の車両
用のシャシダイナモメータ装置としても用いることができる。このように前記実施形態の
シャシダイナモメータ装置は、二輪駆動車用と四輪駆動車用とに切り替えて使用すること
ができる。
【００４６】
　その他、本発明の趣旨に反しない限りにおいて様々な実施形態の変形や組み合わせを行
っても構わない。
【符号の説明】
【００４７】
１００・・・シャシダイナモメータ装置
１０　・・・車両
１１　・・・駆動輪
１２　・・・従動輪
２　　・・・駆動輪側ローラ
３　　・・・従動輪側ローラ
４　　・・・駆動輪側動力吸収部
５　　・・・従動輪側動力吸収部
６　　・・・制御部
８　　・・・制動力計測部
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