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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
制御系の設定値を変更調節する設定器が人為的に調節操作されると、変更調節された設定
値のデジタル化した信号値に基づいてその設定状態を表示するよう構成した表示装置の信
号判別方法であって、
デジタル化した前記信号値を不感帯に対比させた判別結果に基づいて表示を切換えるとと
もに、前記信号値が変更してゆく方向の不感帯を小さく、逆方向の不感帯を大きく設定し
て信号値の変更を判断することを特徴とする表示装置の信号判別方法。
【請求項２】
請求項１記載の表示装置の信号判別方法であって、
前記設定器を調節操作した場合の設定状態の表示を、所定の表示を行う標準表示モードで
の標準表示に割込ませる優先表示モードを設定し、前記標準表示モードにおいて、前記信
号値が不感帯を越えると優先表示モードを実行することを特徴とする表示装置の信号判別
方法。
【請求項３】
請求項２記載の表示装置の信号判別方法であって、
前記標準表示モードが作業機本体における複数項目の作動状況を切換え表示するものであ
り、前記優先表示モードが、作業機本体に位置姿勢変更可能に連結した作業装置の目標と
する設定位置あるいは設定姿勢を表示することを特徴とする表示装置の信号判別方法。
【請求項４】
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請求項２また３記載の表示装置の信号判別方法であって、
前記設定器の人為的な調節操作が終了した時点から設定時間経過するまでは前記優先表示
モードを持続し、設定時間経過後に元の標準表示モードに復帰させることを特徴とする表
示装置の信号判別方法。
【発明の詳細な説明】
【０００１】
【発明の属する技術分野】
本発明は、農用トラクタをはじめとする各種作業機や各種の制御装置に用いる表示装置の
信号判別方法に関する。
【０００２】
【従来の技術】
作業機の一例である農用トラクタにおいては、自走可能なトラクタ本機に装着したロータ
リ耕耘装置などの作業装置を位置あるいは姿勢変更する制御手段を備えるとともに、複数
項目の作動状況を切換え表示可能な表示装置を備えたものが知られている（特許文献１参
照）。
【０００３】
【特許文献１】
特開２０００－３５６１６４号公報
【０００４】
【発明が解決しようとする課題】
各種の表示を行うことができる表示装置としては液晶式のものが利用され、マイクロコン
ピュータを用いて表示処理を行うために、センサや設定器の電圧はデジタル変換して整数
の値として取り扱われる。この場合、このデジタル信号値が微少ノイズ等の影響で変動す
ることは制御システムにとって不都合であり、このために、平均化処理や不感帯処理が導
入される。
【０００５】
平均化処理や不感帯処理が導入されると、制御システムへの悪影響は回避できるものの、
制御系の応答性が低下したり、応答時間が長くなる、といった不具合が生じやすくなる。
【０００６】
例えば、設定値をバーグラフ等で表示する場合、不感帯を大きく設定すると、デジタル信
号値がノイズ等の影響で変動しても表示が変化しないようにことができるのであるが、そ
の反面、設定具合を目視確認しながら設定値を徐々に変更調節してゆく場合、不感帯が大
きいためにバーグラフの変更応答が緩慢となり、バーグラフで示された設定値が所望の値
になるまで操作すると、その後、所望の設定値を調節方向に越えた設定値の表示が現れる
ことになることがあり、表示が遅れるのを見越した調節操作が必要となるものであり、経
験の浅い作業者には難しい操作となる。
【０００７】
本発明は、このような点に着目してなされたものであって、設定値の変更調節操作を容易
かつ正確に行えるようにすることを主たる目的とする。
【０００８】
【課題を解決するための手段】
〔第１の発明の構成、作用、および効果〕
【０００９】
第１の発明は、　制御系の設定値を変更調節する設定器が人為的に調節操作されると、変
更調節された設定値のデジタル化した信号値に基づいてその設定状態を表示するよう構成
した表示装置の信号判別方法であって、
デジタル化した前記信号値を不感帯に対比させた判別結果に基づいて表示を切換えるとと
もに、前記信号値が変更してゆく方向の不感帯を小さく、逆方向の不感帯を大きく設定し
て信号値の変更を判断することを特徴とする。
【００１０】



(3) JP 4179935 B2 2008.11.12

10

20

30

40

50

これによると、デジタル化した信号値を、例えば増大調節するとした場合、信号値の増大
する方向の不感帯は小さいために、その信号値の変化量が少なくても不感帯を越え、直ち
にその変化が検知されて表示が変更されることになる。ここで、信号値がノイズや設定器
への操作力のかけ具合の変化、等によって信号値が不用意に減少方向に変化しても、この
方向への不感帯は大きいので、信号値が変更されたとの判断はなされず、現在の表示状態
が維持される。
【００１１】
従って、第１の発明によると、設定器を操作する際には、応答遅れ少なく設定状態を表示
することができるとともに、設定値が変更される方向とその逆方向に亘る全体的な不感帯
幅は必要な幅を確保して表示状態の安定化を図ることができ、設定値の変更調節操作を容
易かつ正確に行うことが可能となる。
【００１２】
〔第２の発明の構成、作用、および効果〕
【００１３】
第２の発明は、第１の発明において、前記設定器を調節操作した場合の設定状態の表示を
、所定の表示を行う標準表示モードでの標準表示に割込ませる優先表示モードを設定し、
前記標準表示モードにおいて、前記信号値が不感帯を越えると優先表示モードを実行する
ことを特徴とする。
【００１４】
これによると、通常、表示装置では標準表示モードでの表示が行われるが、設定器を操作
して制御系の目標設定を変更調節すると、その設定状態が標準表示に優先して表示される
。
かつ、この目標の設定値の表示は、上記したように、調節方向の信号値変化には敏感に対
応するとともに、調節方向と逆方向の信号値変化に対しては鈍感となる。
【００１５】
従って、第２の発明によると、共通の表示部位を用いて通常の標準表示と、制御系の設定
変更操作を行った場合のみの優先表示を行うことができ、表示箇所を集中することで各種
の目視確認を容易に行うことができる。
しかも、設定器を操作して制御系の設定変更を行う際には、応答遅れ少なく設定状態を表
示することができるとともに、設定値が変更される方向とその逆方向に亘る全体的な不感
帯幅は必要な幅を確保して表示状態の安定化を図ることができ、設定値の変更調節操作を
容易かつ正確に行うことが可能となる。
【００１６】
〔第３の発明の構成、作用、および効果〕
【００１７】
第３の発明は、第２の発明において、前記標準表示モードが作業機本体における複数項目
の作動状況を切換え表示するものであり、前記優先表示モードが、作業機本体に位置姿勢
変更可能に連結した作業装置の目標とする設定位置あるいは設定姿勢を表示することを特
徴とする。
【００１８】
これによると、通常、表示装置では作業機本体に係わる複数項目の作動状況の表示が実行
され、例えば、燃料残量、エンジン冷却水の水温、積算稼働時間、走行速度、などを切換
え表示することができ、運転しながら作業機本体の作動状況を容易に目視認識することが
できる。また、設定器を操作して作業装置の高さ位置やローリング姿勢の目標設定を変更
調節すると、調節対象となる項目の設定状態が標準表示に優先して表示される。
かつ、この目標の設定値の表示は、上記したように、調節方向の信号値変化には敏感に対
応するとともに、調節方向と逆方向の信号値変化に対しては鈍感となる。
【００１９】
従って、第３の発明によると、通常は作業機本体に係わる複数項目の作動状況を切換え表
示する表示箇所に、制御系の設定変更操作を行った場合の設定状態を優先表示することが
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でき、表示箇所を集中することで各種の目視確認を容易に行うことができる。
しかも、設定器を操作する際には、応答遅れ少なく設定状態を表示することができるとと
もに、設定値が変更される方向とその逆方向に亘る全体的な不感帯幅は必要な幅を確保し
て表示状態の安定化を図ることができ、設定値の変更調節操作を容易かつ正確に行うこと
が可能となる。
【００２０】
〔第４の発明の構成、作用、および効果〕
【００２１】
第４の発明は、第２または第３の発明において、
前記設定器の人為的な調節操作が終了した時点から設定時間経過するまでは前記優先表示
モードを持続し、設定時間経過後に元の標準表示モードに復帰させることを特徴とする。
【００２２】
これによると、作業装置の位置あるいは姿勢の目標設定を変更調節すれば、その時点から
正面の表示装置には調節対象の設定状態が自動的に表示されるとともに、調節を終えてか
ら設定時間は表示が残されるので、調節後の確認を行う上で有効となる。また、表示装置
の表示モードを元の標準表示に切換え操作する必要なく、取扱い性の向上に寄与する。
【００２３】
【発明の実施の形態】
図１に、表示装置を備えた作業機の一例であるロータリ耕耘仕様の農用トラクタの全体が
、また、図２にその後部がそれぞれ示されている。この農用トラクタは四輪駆動仕様に構
成されたのトラクタ本機１の後部にロータリ耕耘装置２が、三点リンク機構３を介して昇
降およびローリング可能に連結された構造となっている。ここで、前記三点リンク機構３
は、トップリンク３ａと左右一対のロアーリンク３ｂとからなり、単動型油圧シリンダか
らなるリフトシリンダ４によって駆動される左右のリフトアーム５と左右の各ロアーリン
ク３ｂがリフトロッド６とローリングシリンダ７を介してそれぞれ連結されている。
【００２４】
この農用トラクタには、ロータリ耕耘装置２の作業位置姿勢を制御する機能が備えられて
おり、これらの制御を実行するための制御ブロックが図５に示されている。
【００２５】
ロータリ耕耘装置２の作業位置姿勢を制御する制御機能の制御要素としては、ロータリ耕
耘装置２をリフトシリンダ４によって昇降する昇降制御系、ロータリ耕耘装置２をローリ
ングシリンダ７によって左右傾斜させるローリング制御系が含まれており、さらに、昇降
制御系には、ロータリ耕耘装置２を運転者が設定した任意の高さに昇降させるポジション
制御系、ロータリ耕耘装置２を耕深検出結果に基づいて昇降させて耕深を設定耕深に安定
維持する自動耕深制御系と、ポジション制御系並び自動耕深制御系に優先してロータリ耕
耘装置２を任意に昇降させることのできる優先昇降制御系とが含まれている。また、ロー
リング制御系には、平地圃場においてロータリ耕耘装置２を本機１の左右傾斜にかかわら
ず設定された左右傾斜角度に維持する標準のローリング制御系と、傾斜圃場においてロー
タリ耕耘装置２を設定された左右傾斜角度に維持する傾斜地ローリング制御系とが含まれ
ている。そして、リフトシリンダ４の作動を司る電磁制御弁１１、およびローリングシリ
ンダ７の作動を司る電磁制御弁１２は、マイクロコンピュータを使用した制御装置１０に
接続されており、以下に、これら昇降用の電磁制御弁１１およびローリング用の電磁制御
弁１２を作動させる前記各制御系についてその概略を説明する。
【００２６】
〔ポジション制御系〕
ポジション制御系の入力機器として、運転座席１３の右横側に配備された昇降用操作用の
油圧レバー１４の操作に基づいて目標高さが設定されるポテンショメー利用のポジション
設定器１５と、リフトアーム５の揺動角度からロータリ耕耘装置２の高さを検出するポテ
ンショメータ利用のリフトアームセンサ１６が制御装置１０に接続されており、ポジショ
ン設定器１５からの設定値とリフトアームセンサ１６からの検出値とが均衡するように、
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昇降用の電磁制御弁１１を介してリフトシリンダ４を伸縮制御することで、ロータリ耕耘
装置２を油圧レバー１４の操作位置に対応した位置にまで昇降させてその位置に保持する
ことができる。
【００２７】
〔自動耕深制御系〕
この自動耕深制御系の入力機器として、目標耕深を設定する回転ポテンショメータを利用
したダイヤル式の耕深設定器（調節操作機構）１７と、ロータリ耕耘装置２における後カ
バー１８の揺動変位量を実耕深として検出する回転ポテンショメータ利用のカバーセンサ
１９とが制御装置１０に接続されており、耕深設定器１７からの耕深設定値とカバーセン
サ１９からの耕深検出信号とが均衡するように、昇降用電磁制御弁１１を介してリフトシ
リンダ４を伸縮制御することで、本機１の前後傾斜や圃場への沈下具合にかかわらず設定
された所定の耕深でのロータリ耕耘を行うことができる。なお、前記耕深設定器１７は、
運転座席１３の右横側に配備された操作パネル２０に組み込まれている。
【００２８】
〔優先昇降制御系〕
優先昇降制御系の入力機器としては、ステアリングハンドル２１の右側脇に設けた優先昇
降レバー２２によって操作される優先昇降スイッチ２３が制御装置１０に接続されている
。この優先昇降レバー２２は中立復帰付勢された上下揺動自在なレバーとして構成さてお
り、上方へのワンショット操作で、選択されている昇降制御系に優先してロータリ耕耘装
置２が上限まで上昇され、下方へのワンショット揺動操作でロータリ耕耘装置２が選択さ
れている昇降制御系で設定された目標耕深まで下降制御されるようになっている。
【００２９】
〔ローリング制御系〕
ローリング制御系の入力機器としては、トラクタ本機１の左右傾斜角度を重力式の傾斜セ
ンサや角速度センサを利用して検出する傾斜検出機構２５と、ロータリ耕耘装置２の左右
方向での目標傾斜角度（例えば左右水平）に設定するポテンショメータ利用の傾斜設定器
（調節操作機構）２６と、ローリングシリンダ７の長さを検出するストロークセンサ２７
とが制御装置１０に接続されている。このローリング制御系によれば、本機１が左または
右に傾斜すると、傾斜検出機構２５の検出値に基づいて、本機傾斜に伴うロータリ耕耘装
置２の傾斜を修正して目標傾斜角度にする目標シリンダ長さが演算され、この目標長さに
一致するようにローリングシリンダ７が電磁制御弁１２を介して伸縮制御されることで、
ロータリ耕耘装置２の傾斜角度が目標傾斜角度に安定維持されるのである。なお、前記傾
斜設定器２４も前記操作パネル２０に組み込まれている。
【００３０】
また、運転座席１３の正面にはフロントパネル３０が配備されており、このフロントパネ
ル３０の中央に、エンジン回転速数を表示するタコメータ３１が配備されるとともに、そ
の左右に各種のモニタランプ３２が配備され、また、タコメータ３１の上方に、横長に形
成された液晶式の表示装置３３が配備されている。
【００３１】
この表示装置３３は、トラクタ本機１に係わる複数の項目を切換え表示することができる
ようになっており、メインスイッチ（キースイッチ）を入れると標準表示モードになり、
燃料残量とエンジン冷却水温度がバーグラフ表示されるとともに、アワーメータ、作業時
間、および、走行速度が、表示切換えスイッチ３４の押し操作によって順次切換え表示さ
れる（図６参照）。
【００３２】
また、メインスイッチをエンジン始動位置に操作すると、機体後端のＰＴ０軸３５への伝
動系に備えられたＰＴ０変速機構を変速操作するＰＴＯレバー３６が中立から外れた変速
位置にあると、また、ステアリングハンドル２１の左脇に配備された前後進切換え用のシ
ャトルレバー３７が中立から外れていると、これらを中立に操作することを促すよう前記
表示装置３３での表示が自動的に切換えられるようになっている（図７参照）。
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【００３３】
また、エンジン始動後に、シートベルトが装着されていないと、装着を促すよう前記表示
装置３３での表示が自動的に切換わるとともに、油圧レバー１４とリフトアーム５との位
置がずれてポジション制御が均衡状態から外れていると、これを均衡状態に戻すことを促
すよう前記表示装置３３での表示が行われる（図８参照）。
【００３４】
また、道路走行中に走行速度が所定の速度以上になった時、左右後輪９を独立的に制動操
作する一対のサイドブレーキペダル３８が連結されていないと、その連結操作を促す表示
が出され、また、ＰＴＯレバー３６が変速位置にあるとそれを中立に戻す操作を促す表示
が出される（図９参照）。
【００３５】
また、走行中あるいは作業中に異常が発生すると警報モードに切換わり、燃料残量が所定
量以下になると燃料補給を促す表示が出され、充電系やエンジン潤滑系にに異常があると
異常発生を知らせる表示が出され、また、冷却水が設定温度異常に昇温すると、オーバー
ヒートの発生が表示されるとともに、エンジン回転数をアイドリングに落とす操作を促す
表示が出される（図１０参照）。
【００３６】
前記表示装置３３は、上記した標準的な表示を実行する他に、耕耘作業状態で自動耕深制
御における目標耕深を調節操作すると、以下の表示を優先的に実行するよう構成されてい
る。ここで、耕耘作業状態であるか否かは、走行速度が耕耘作業用の速度に設定され、リ
フトアーム５が耕耘作業用のレベルに下降されており、かつ、ＰＴＯ軸３５が駆動されて
いるかどうかで認識されるようになっている。
【００３７】
上記条件よって耕耘作業状態であることが認識されている状態で、耕深設定器１７を操作
して自動耕深制御における目標耕深を調節操作すると、耕深設定器１７を操作した時点か
ら表示装置３３は上記した標準表示モードから優先表示モードに切換わり、その時の目標
耕深Ｄが、図１１に示すように、直列に並べられたブロック数を変更する仕様のバーグラ
フで表示される。そして、耕深設定器１７の操作を終了しても、操作終了時点から所定の
時間（例えば数秒）に亘って上記表示が維持され、その後、自動的に元の標準表示モード
に復帰する（図１２のフロー図参照）。
【００３８】
ここで、標準表示モード中に優先表示モードを割込ませるか否かの判断がデジタル信号処
理によって以下のようにして行われる。つまり、回転ポテンショメータからなる耕深設定
器１７から出力されるアナログ信号（電圧値）はデジタル信号に変換され、このデジタル
信号の変化量が不感帯内にあれば耕深設定器１７が調節操作されていないものと判断して
標準表示モードが続行され、デジタル信号の変化量が不感帯を越えると耕深設定器１７が
調節操作されたものと判断して優先表示モードを割込ませることになる。
【００３９】
この場合、前記判別に用いられる不感帯は常に一定値に維持されるのではなく、表示モー
ドによって変更されることになる。例えば、標準表示モードが実行されている状態での耕
深設定器１７における現在の設定値に対するデジタル信号がＮであるとすると、この時の
不感帯は信号増大方向には（＋１）、信号減少方向には（－１）に設定され、デジタル信
号の変化量が外乱等の影響で正あるいは逆方向に（１）変動しても、不感帯内と判断され
て標準表示モードが続行される。また、デジタル信号値が、例えば８０～９０まで徐々に
変更調節される場合、デジタル信号が元の信号値８０から２だけ増大して８２となると、
その変化量（＋２）が不感帯（＋１）を越えるために優先表示モードの割込みが開始され
、これと同時に不感帯が信号増大方向に（＋０）、信号減少方向に（－１）に設定変更さ
れる。従って、増大変更されつつあるデジタル信号値の変化量は全て不感帯（＋１）を越
えたものと判断されて優先表示モードの割込みが続行される。そして、この間、もしも外
乱等の影響でデジタル信号が減少方向に（１）変動しても、例えば信号値が９０から１だ
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け減少して８９になっても、これは不感帯内とみなされて優先表示モードの割込みが続行
される。
【００４０】
また、耕深設定器１７で設定値を減少する方向に調節する場合も上記と同様な不感帯自動
補正がなされる。
【００４１】
〔別実施形態〕
本発明は、以下のような形態で実施することもできる。
【００４２】
（１）図１３に示すように、調節操作機構としての前記耕深設定器１７を操作すると、目
標耕深Ｄと現在の実耕深を示すマークｍとを上下に並べて表示して、両者を対比できるよ
うにしておくと、後を振り返ることなく作業状況を凡そ認識することができて便利である
。
【００４３】
（２）他の調節操作機構であるローリング制御の傾斜角設定器２６を操作した際にも同様
に優先的に目標傾斜角、あるいは、目標傾斜角と実傾斜角をバーグラフ表示等で表示する
こともできる。
【００４４】
（３）グラフ表示の他に数値表示を行う仕様で実施することもできる。
【図面の簡単な説明】
【図１】農用トラクタの全体側面図
【図２】機体後部の斜視図
【図３】機体後半部の平面図
【図４】フロントパネルの正面図
【図５】制御ブロック図
【図６】標準表示モードにおける表示例を示す正面図
【図７】エンジン始動時の表示例を示す正面図
【図８】エンジン始動後の表示例を示す正面図
【図９】道路走行時の表示例を示す正面図
【図１０】異常発生時の表示例を示す正面図
【図１１】目標耕深が変更調節された場合の表示例を示す正面図
【図１２】表示制御の概略を示すフロー図
【図１３】目標耕深が変更調節された場合の他の表示例を示す正面図
【符号の説明】
１　　　　　　　作業機本体
２　　　　　　　作業装置（ロータリ耕耘装置）
３３　　　　　　表示装置
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