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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　記憶手段に記憶したエンジン回転数の読み出しを指令する人為操作式の指令手段と、前
記指令手段の操作に基づいて、前記記憶手段に記憶したエンジン回転数がエンジンの出力
回転数として得られるように前記出力回転数を制御する定回転制御を実行する制御手段と
を備えた作業車のエンジン回転数制御構造であって、
　前記指令手段に前記操作とは異なる別の操作を行なうと、その別の操作に基づいて、前
記制御手段が、前記記憶手段に記憶したエンジン回転数の設定変更を可能にする記憶回転
数変更制御を実行するように構成してあり、
　前記記憶回転数変更制御では、前記制御手段が、前記指令手段の操作に基づいて、前記
記憶手段に記憶したエンジン回転数を変更すると、その変更後のエンジン回転数を新たに
前記記憶手段に記憶させるように構成してあることを特徴とする作業車のエンジン回転数
設定構造。
【請求項２】
　前記指令手段を２つのモーメンタリスイッチで構成し、
　前記記憶手段に、一方のモーメンタリスイッチに対応するエンジン回転数と、他方のモ
ーメンタリスイッチに対応するエンジン回転数とを記憶し、
　前記操作を前記モーメンタリスイッチの設定時間以内の短押し操作とし、前記別の操作
を前記モーメンタリスイッチの前記設定時間を超える長押し操作とし、
　前記制御手段が、
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前記一方のモーメンタリスイッチの前記短押し操作に基づいて、前記一方のモーメンタリ
スイッチに対応するエンジン回転数がエンジンの出力回転数として得られるように前記出
力回転数を制御する第１定回転制御を前記定回転制御として実行し、
前記他方のモーメンタリスイッチの前記短押し操作に基づいて、前記他方のモーメンタリ
スイッチに対応するエンジン回転数がエンジンの出力回転数として得られるように前記出
力回転数を制御する第２定回転制御を前記定回転制御として実行し、
前記一方のモーメンタリスイッチの前記長押し操作に基づいて、前記記憶手段に記憶した
前記一方のモーメンタリスイッチに対応するエンジン回転数の設定変更を可能にする第１
記憶回転数変更制御を前記記憶回転数変更制御として実行し、
前記他方のモーメンタリスイッチの前記長押し操作に基づいて、前記記憶手段に記憶した
前記他方のモーメンタリスイッチに対応するエンジン回転数の設定変更を可能にする第２
記憶回転数変更制御を前記記憶回転数変更制御として実行し、
前記第１記憶回転数変更制御と前記第２記憶回転数変更制御のいずれにおいても、そのと
きの制御対象となるエンジン回転数を、前記一方のモーメンタリスイッチの操作に基づい
て上昇する方向に変更し、前記他方のモーメンタリスイッチの操作に基づいて低下する方
向に変更するように構成してあることを特徴とする請求項１に記載の作業車のエンジン回
転数設定構造。
【請求項３】
　前記制御手段が、前記第１記憶回転数変更制御と前記第２記憶回転数変更制御のいずれ
においても、
前記一方のモーメンタリスイッチの前記短押し操作が行われると、そのときの制御対象と
なるエンジン回転数を所定回転数だけ上昇する方向に変更し、
前記他方のモーメンタリスイッチの前記短押し操作が行われると、そのときの制御対象と
なるエンジン回転数を所定回転数だけ低下する方向に変更し、
前記一方のモーメンタリスイッチの前記長押し操作が行われると、その操作が継続されて
いる間、そのときの制御対象となるエンジン回転数を連続して上昇する方向に変更し、
前記他方のモーメンタリスイッチの前記長押し操作が行われると、その操作が継続されて
いる間、そのときの制御対象となるエンジン回転数を連続して低下する方向に変更するよ
うに構成してあることを特徴とする請求項２に記載の作業車のエンジン回転数設定構造。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、記憶手段に記憶したエンジン回転数の読み出しを指令する人為操作式の指令
手段と、前記指令手段の操作に基づいて、前記記憶手段に記憶したエンジン回転数がエン
ジンの出力回転数として得られるように前記出力回転数を制御する定回転制御を実行する
制御手段とを備えた作業車のエンジン回転数制御構造に関する。
【背景技術】
【０００２】
　上記のような作業車のエンジン回転数制御構造としては、記憶手段に記憶したエンジン
回転数の設定変更を可能にするプリセットアクセル設定器を装備するものがある（例えば
特許文献１参照）。
【特許文献１】特開平１－１９５９３３号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００３】
　上記の構成によると、プリセットアクセル設定器の出力に基づいて、制御手段が、記憶
手段に記憶したエンジン回転数の設定変更を可能にする記憶回転数変更制御を実行するこ
とになる。
【０００４】
　つまり、上記の従来構成では、記憶手段に記憶したエンジン回転数の読み出しを指令す
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る指令手段とは別に、記憶手段に記憶したエンジン回転数の設定変更を制御手段に指令す
る指令手段を備えることから、操作構造の簡素化などを図る上において改善の余地があっ
た。
【０００５】
　本発明の目的は、操作構造の簡素化などを図りながら、記憶手段に記憶したエンジン回
転数の設定変更を行なえるようにすることにある。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　上記の目的を達成するため、本発明のうちの請求項１に記載の発明では、
　記憶手段に記憶したエンジン回転数の読み出しを指令する人為操作式の指令手段と、前
記指令手段の操作に基づいて、前記記憶手段に記憶したエンジン回転数がエンジンの出力
回転数として得られるように前記出力回転数を制御する定回転制御を実行する制御手段と
を備えた作業車のエンジン回転数制御構造であって、
　前記指令手段に前記操作とは異なる別の操作を行なうと、その別の操作に基づいて、前
記制御手段が、前記記憶手段に記憶したエンジン回転数の設定変更を可能にする記憶回転
数変更制御を実行するように構成してあり、
　前記記憶回転数変更制御では、前記制御手段が、前記指令手段の操作に基づいて、前記
記憶手段に記憶したエンジン回転数を変更すると、その変更後のエンジン回転数を新たに
前記記憶手段に記憶させるように構成してあることを特徴とする。
【０００７】
　この特徴構成によると、指令手段が、定回転制御の実行を制御手段に指令する機能と、
記憶回転数変更制御の実行を制御手段に指令する機能とを有することになる。
【０００８】
　また、指令手段に、関連性のある２つの機能を持たせることから操作が行ないやすくな
る。
【０００９】
　従って、操作構造の簡素化および操作性の向上を図りながら、記憶手段に記憶したエン
ジン回転数の設定変更を行なうことができる。
【００１１】
　しかも、この特徴構成によると、指令手段が、定回転制御の実行を制御手段に指令する
機能と、記憶回転数変更制御の実行を制御手段に指令する機能と、記憶回転数変更制御に
おいて記憶手段に記憶したエンジン回転数を変更する操作具としての機能とを有すること
になる。
【００１２】
　また、指令手段に、関連性のある３つの機能を持たせることから操作がさらに行ないや
すくなる。
【００１３】
　従って、操作構造の簡素化および操作性の向上をさらに図りながら、記憶手段に記憶し
たエンジン回転数の設定変更を行なうことができる。
【００１４】
　本発明のうちの請求項２に記載の発明では、上記請求項１に記載の発明において、
　前記指令手段を２つのモーメンタリスイッチで構成し、
　前記記憶手段に、一方のモーメンタリスイッチに対応するエンジン回転数と、他方のモ
ーメンタリスイッチに対応するエンジン回転数とを記憶し、
　前記操作を前記モーメンタリスイッチの設定時間以内の短押し操作とし、前記別の操作
を前記モーメンタリスイッチの前記設定時間を超える長押し操作とし、
　前記制御手段が、
前記一方のモーメンタリスイッチの前記短押し操作に基づいて、前記一方のモーメンタリ
スイッチに対応するエンジン回転数がエンジンの出力回転数として得られるように前記出
力回転数を制御する第１定回転制御を前記定回転制御として実行し、
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前記他方のモーメンタリスイッチの前記短押し操作に基づいて、前記他方のモーメンタリ
スイッチに対応するエンジン回転数がエンジンの出力回転数として得られるように前記出
力回転数を制御する第２定回転制御を前記定回転制御として実行し、
前記一方のモーメンタリスイッチの前記長押し操作に基づいて、前記記憶手段に記憶した
前記一方のモーメンタリスイッチに対応するエンジン回転数の設定変更を可能にする第１
記憶回転数変更制御を前記記憶回転数変更制御として実行し、
前記他方のモーメンタリスイッチの前記長押し操作に基づいて、前記記憶手段に記憶した
前記他方のモーメンタリスイッチに対応するエンジン回転数の設定変更を可能にする第２
記憶回転数変更制御を前記記憶回転数変更制御として実行し、
前記第１記憶回転数変更制御と前記第２記憶回転数変更制御のいずれにおいても、そのと
きの制御対象となるエンジン回転数を、前記一方のモーメンタリスイッチの操作に基づい
て上昇する方向に変更し、前記他方のモーメンタリスイッチの操作に基づいて低下する方
向に変更するように構成してあることを特徴とする。
【００１５】
　この特徴構成によると、一方のモーメンタリスイッチを操作することにより、記憶手段
に記憶した一方のモーメンタリスイッチに対応するエンジン回転数（以下、第１記憶回転
数と称する）による定速状態（以下、第１記憶定速状態と称する）で車体を走行させるこ
とができる。
【００１６】
　また、他方のモーメンタリスイッチを操作することにより、記憶手段に記憶した他方の
モーメンタリスイッチに対応するエンジン回転数（以下、第２記憶回転数と称する）によ
る定速状態（以下、第２記憶定速状態と称する）で車体を走行させることができる。
【００１７】
　つまり、第１記憶定速状態と第２記憶定速状態との２種類の定速状態を得ることができ
る。そのため、例えば、第１記憶定速状態を代掻き作業用とし、第２記憶定速状態を耕耘
作業用とすれば、代掻き作業用の定速状態と耕耘作業用の定速状態とを各モーメンタリス
イッチの操作によって簡単に得ることができる。また、第１記憶定速状態を作業用とし、
第２記憶定速状態を枕地旋回用とすれば、作業用の定速状態と枕地旋回用の定速状態とを
各モーメンタリスイッチの操作によって簡単に得ることができる。
【００１８】
　しかも、一方のモーメンタリスイッチが、第１定回転制御の実行を制御手段に指令する
機能と、第１記憶回転数変更制御の実行を制御手段に指令する機能と、第１記憶回転数変
更制御または第２記憶回転数変更制御において記憶手段に記憶したエンジン回転数を上昇
する方向に変更する操作具としての機能とを有することになる。また、他方のモーメンタ
リスイッチが、第２定回転制御の実行を制御手段に指令する機能と、第２記憶回転数変更
制御の実行を制御手段に指令する機能と、第１記憶回転数変更制御または第２記憶回転数
変更制御において記憶手段に記憶したエンジン回転数を低下する方向に変更する操作具と
しての機能とを有することになる。
【００１９】
　つまり、専用の操作具を備えることなく、記憶手段に記憶したエンジン回転数を上昇す
る方向に変更する専用の操作具と低下する方向に変更する専用の操作具とを備えることが
できる。これにより、例えば、第１記憶回転数を、一方のモーメンタリスイッチの短押し
操作で上昇する方向に変更し、かつ、長押し操作で低下する方向に変更し、また、第２記
憶回転数を、他方のモーメンタリスイッチの短押し操作で上昇する方向に変更し、かつ、
長押し操作で低下する方向に変更する場合に比較して、第１記憶回転数および第２記憶回
転数の設定変更が行いやすくなる。
【００２０】
　従って、行う作業などに応じた第１記憶定速状態と第２記憶定速状態との切り替えを可
能にしながら、操作構造の簡素化および操作性の向上を図ることができる。
【００２１】
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　本発明のうちの請求項３に記載の発明では、上記請求項２に記載の発明において、
　前記制御手段が、前記第１記憶回転数変更制御と前記第２記憶回転数変更制御のいずれ
においても、
前記一方のモーメンタリスイッチの前記短押し操作が行われると、そのときの制御対象と
なるエンジン回転数を所定回転数だけ上昇する方向に変更し、
前記他方のモーメンタリスイッチの前記短押し操作が行われると、そのときの制御対象と
なるエンジン回転数を所定回転数だけ低下する方向に変更し、
前記一方のモーメンタリスイッチの前記長押し操作が行われると、その操作が継続されて
いる間、そのときの制御対象となるエンジン回転数を連続して上昇する方向に変更し、
前記他方のモーメンタリスイッチの前記長押し操作が行われると、その操作が継続されて
いる間、そのときの制御対象となるエンジン回転数を連続して低下する方向に変更するよ
うに構成してあることを特徴とする。
【００２２】
　この特徴構成によると、記憶手段に記憶したエンジン回転数を小さく変更する場合と大
きく変更する場合とで、各モーメンタリスイッチの操作方法を使い分けることができる。
【００２３】
　従って、記憶手段に記憶したエンジン回転数を変更する際の操作性の向上を図ることが
できる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００２４】
　以下、本発明を実施するための最良の形態の一例として、本発明に係る作業車のエンジ
ン回転数設定構造を、作業車の一例であるトラクタに適用した実施形態を図面に基づいて
説明する。
【００２５】
　図１はトラクタの全体側面図である。このトラクタは、その前部にエンジン１を搭載し
てある。エンジン１が出力する回転動力は、その回転動力を断続するクラッチ（図示せず
）や、フレーム兼用のトランスミッションケース２に内蔵した変速装置（図示せず）など
を介して左右一対の前輪３と後輪４、および、トランスミッションケース２の後部から後
方に向けて突設した動力取出軸５に伝達する。トラクタの後部には、前輪操舵用のステア
リングホイール６や運転座席７などを配備して搭乗運転部８を形成し、搭乗運転部８を覆
うキャビン９を装備してある。
【００２６】
　図２に示すように、エンジン１には、燃料の噴射量や噴射タイミングを電子制御するコ
モンレール式の燃料噴射装置１０を備えている。燃料噴射装置１０は、燃料タンク１１に
貯留した燃料を圧送するサプライポンプ１２、圧送した燃料を蓄圧するコモンレール１３
、蓄圧した燃料を燃料室（図示せず）に噴射する複数のインジェクタ１４、コモンレール
１３の内圧を検出する圧力センサ１５、および、圧力センサ１５などの出力に基づいてサ
プライポンプ１２や各インジェクタ１４などの作動を制御するエンジンコントロールユニ
ット（以下、ＥＣＵと略称する）１６、などを備えて構成してある。
【００２７】
　図１に示すように、トランスミッションケース２の後部には、左右一対のリフトアーム
１７と作業装置連結用のリンク機構１８、および、左右のリフトアーム１７を上下方向に
揺動駆動する左右一対のリフトシリンダ１９、などを装備してある。これにより、ロータ
リ耕耘装置やプラウなどの各種の作業装置（図示せず）を、作業内容に応じて、昇降可能
または昇降可能かつローリング可能に付け替え装備することができる。
【００２８】
　左右のリフトシリンダ１９には単動型の油圧シリンダを採用してある。左右のリフトシ
リンダ１９は、それらに対する作動油の流れが電磁制御弁２０の作動で制御されることに
より伸縮作動する。
【００２９】
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　図２に示すように、このトラクタにはマイクロコンピュータからなる制御装置２１を搭
載してある。制御装置２１には、作業装置の昇降を制御する昇降制御手段２１Ａを制御プ
ログラムとして備えてある。
【００３０】
　昇降制御手段２１Ａは、作業装置を任意の高さ位置に位置させるポジション制御や、作
業装置を上限位置まで強制上昇させる強制上昇制御、などを実行するように構成してある
。
【００３１】
　ポジション制御では、第１昇降レバー２２の操作位置を検出する第１レバーセンサ２３
の出力と、リフトアーム１７の上下揺動角度を検出するリフトアームセンサ２４の出力と
、それらの出力を対応させた昇降用のマップデータとに基づいて、リフトアームセンサ２
４の出力が第１レバーセンサ２３の出力に対応する（第１レバーセンサ２３の出力の不感
帯幅内に収まる）ように、電磁制御弁２０の作動を制御して左右のリフトシリンダ１９を
伸縮作動させる。
【００３２】
　強制上昇制御は、第２昇降レバー２５の操作を検出する第２レバーセンサ２６が、第２
昇降レバー２５の中立位置から上方への操作を検出した場合に、他の昇降制御に優先して
実行する。強制上昇制御では、リフトアームセンサ２４の出力と予め設定した昇降上限値
とに基づいて、リフトアームセンサ２４の出力が昇降上限値に対応する（昇降上限値の不
感帯幅内に収まる）ように、電磁制御弁２０の作動を制御して左右のリフトシリンダ１９
を伸長作動させる。この強制上昇後に第２レバーセンサ２６が第２昇降レバー２５の中立
位置から下方への操作を検出すると、第１レバーセンサ２３の出力と、リフトアームセン
サ２４の出力と、昇降用のマップデータとに基づいて、リフトアームセンサ２４の出力が
第１レバーセンサ２３の出力に対応する（第１レバーセンサ２３の出力の不感帯幅内に収
まる）ように、電磁制御弁２０の作動を制御して左右のリフトシリンダ１９を収縮作動さ
せ、その後、強制上昇制御を終了する。
【００３３】
　昇降用のマップデータは、第１レバーセンサ２３の出力を作業装置の目標高さ位置とし
、リフトアームセンサ２４の出力を作業装置の実高さ位置として、それらの出力を対応さ
せてある。
【００３４】
　つまり、第１昇降レバー２２の操作に基づいて昇降制御手段２１Ａが任意昇降制御を実
行することにより、第１昇降レバー２２の操作位置に対応する任意の高さ位置まで作業装
置を昇降させることができる。
【００３５】
　また、第２昇降レバー２５の操作に基づいて昇降制御手段２１Ａが強制上昇制御を実行
することにより、予め設定した昇降上限値に対応する昇降上限位置まで作業装置を自動上
昇させることができるとともに、第１昇降レバー２２の操作位置に対応する任意の高さ位
置まで作業装置を自動下降させることができる。
【００３６】
　これにより、例えば、トラクタの後部にロータリ耕耘装置などの作業装置を連結して耕
耘作業を行う場合には、第１昇降レバー２２の操作により、所望の耕深が得られるように
作業装置の高さ位置を任意に設定して耕耘作業を行い、この耕耘作業中に畦際で車体を方
向転換させる枕地旋回を開始する際には、第２昇降レバー２５を上方に向けて操作するこ
とにより、作業装置を上限位置まで簡単に上昇させることができる。その結果、作業装置
が接地しながら旋回することに起因して旋回内側が掘れる、といった不都合の発生を容易
に回避することができる。また、枕地旋回の終了直前に第２昇降レバー２５を下方に向け
て操作することにより、第１昇降レバー２２の操作で設定した任意の作業高さ位置まで作
業装置を簡単に下降させることができる。その結果、枕地旋回の終了とともに耕耘作業を
再開させることができる。
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【００３７】
　第１昇降レバー２２は、前後揺動式の位置保持型で運転座席７の右側方に配備してある
。第２昇降レバー２５は、上下揺動式の中立復帰型でステアリングホイール６の右下方に
配備してある。第１レバーセンサ２３およびリフトアームセンサ２４には回転式のポテン
ショメータを採用してある。第２レバーセンサ２６には、第２昇降レバー２５の上方への
操作に連動して閉操作される第１接点と、第２昇降レバー２５の下方への操作に連動して
閉操作される第２接点とを備えたスイッチを採用してある。
【００３８】
　制御装置２１には、エンジン１の出力回転数を検出する電磁ピックアップ式の回転セン
サ２７などの出力に基づいて、エンジン１の出力回転数などの情報を、搭乗運転部８に備
えた表示パネル２８のタコメータ（図示せず）などにより表示させる表示制御手段２１Ｂ
を制御プログラムとして備えてある。表示制御手段２１Ｂは、表示パネル２８の近傍に配
備した表示切替スイッチ２９の操作などに基づいて、表示パネル２８に備えた液晶表示部
３０の表示状態を、アワーメータや燃料の残量などを表示する状態や、変速段数や車速な
どの車速に関する情報を表示する状態、などに切り替える。
【００３９】
　制御装置２１には、エンジン１の目標回転数を設定する目標回転数設定手段２１Ｃを制
御プログラムとして備えてある。また、アクセルペダル３１の操作位置を検出するペダル
センサ３２の出力とエンジン回転数とを対応させた第１マップデータ、アクセルレバー３
３の操作位置を検出するレバーセンサ３４の出力とエンジン回転数とを対応させた第２マ
ップデータ、および、エンジン回転数の上限を設定する上限設定器３５の出力とエンジン
回転数とを対応させた第３マップデータ、などを備えてある。
【００４０】
　目標回転数設定手段２１Ｃは、ペダルセンサ３２の出力と第１マップデータとに基づい
てペダルセンサ３２の出力に対応するエンジン回転数（以下、ペダル設定回転数と称する
）を選定する。レバーセンサ３４の出力と第２マップデータとに基づいてレバーセンサ３
４の出力に対応するエンジン回転数（以下、レバー設定回転数と称する）を選定する。上
限設定器３５の出力と第３マップデータとに基づいて上限設定器３５の出力に対応するエ
ンジン回転数（以下、上限回転数と称する）を選定する。
【００４１】
　そして、選定したそれらの回転数を比較し、ペダル設定回転数およびレバー設定回転数
が上限回転数よりも低い場合には、ペダル設定回転数とレバー設定回転数のうちの高い側
の回転数を目標回転数に設定する。ペダル設定回転数およびレバー設定回転数のうちのい
ずれか一方が上限回転数よりも高い場合には、上限回転数を目標回転数に設定する。
【００４２】
　アクセルペダル３１は、踏み込み操作式の初期位置復帰型で搭乗運転部８の右足元部に
配備してある。アクセルレバー３３は、前後揺動式の位置保持型で運転座席７の右側方に
配備してある。上限設定器３５は、回転式のポテンショメータなどによりダイヤル式に構
成してある。
【００４３】
　ＥＣＵ１６には、制御装置２１の目標回転数設定手段２１Ｃにより設定した目標回転数
や、制御装置２１を経由して入力された回転センサ２７の出力などに基づいて、目標回転
数がエンジン１の出力回転数として得られるようにサプライポンプ１２や各インジェクタ
１４などの作動を制御する燃料噴射制御手段１６Ａを制御プログラムとして備えてある。
【００４４】
　そして、制御装置２１の目標回転数設定手段２１ＣとＥＣＵ１６の燃料噴射制御手段１
６Ａにより、エンジン１の出力回転数を制御するエンジン回転数制御手段（制御手段の一
例）３６を構成してある。
【００４５】
　エンジン回転数制御手段３６は、ペダル設定回転数およびレバー設定回転数が上限回転
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数よりも低い状態において、ペダル設定回転数がレバー設定回転数よりも高い場合には、
ペダル設定回転数を目標回転数に設定し、そのペダル設定回転数がエンジン１の出力回転
数として得られるようにエンジン１の出力回転数を制御するフットアクセル制御を実行す
る。逆に、レバー設定回転数がペダル設定回転数よりも高い場合には、レバー設定回転数
を目標回転数に設定し、そのレバー設定回転数がエンジン１の出力回転数として得られる
ようにエンジン１の出力回転数を制御するハンドアクセル制御を実行する。また、ペダル
設定回転数およびレバー設定回転数のうちのいずれか一方が上限回転数よりも高い場合に
は、上限回転数を目標回転数に設定し、その上限回転数がエンジン１の出力回転数として
得られるようにエンジン１の出力回転数を制御する上限回転制御を実行する。
【００４６】
　この構成により、例えば、アクセルレバー３３を任意の操作位置に操作し、かつ、レバ
ー設定回転数よりも上限回転数が低くならないように上限設定器３５を操作することによ
り、エンジン１の出力回転数をレバー設定回転数に維持するレバー定速状態で車体を走行
させることができる。このレバー定速状態において、ペダル設定回転数がレバー設定回転
数よりも高くなるようにアクセルペダル３１を操作することにより、その操作を行なって
いる間、エンジン１の出力回転数をレバー設定回転数からペダル設定回転数に上昇させた
ペダル増速状態で車体を走行させることができる。このペダル増速状態において、ペダル
設定回転数が上限回転数よりも高くなると、エンジン１の出力回転数を上限回転数に制限
する上限定速状態で車体を走行させることができる。そして、アクセルペダル３１の操作
を解除することによりレバー定速状態に簡単に復帰させることができる。
【００４７】
　つまり、レバー定速状態と上限定速状態との高低２段の定速状態を得ることができると
ともに、レバー定速状態と上限定速状態とにわたる任意の変速操作を行うことができる。
【００４８】
　また、レバー定速状態において、レバー設定回転数よりも上限回転数が低くなるように
上限設定器３５を操作することにより、レバー定速状態よりも回転数の低い上限定速状態
で車体を走行させることができる。そして、この上限定速状態において、レバー設定回転
数よりも上限回転数が高くなるように上限設定器３５を操作することにより、レバー定速
状態に簡単に復帰させることができる。
【００４９】
　つまり、レバー設定回転数を基準にした上限設定器３５の操作による定速回転数の微調
整を行うことができる。その結果、圃場の状況などに応じた定速回転数の設定変更を容易
に行える。
【００５０】
　さらに、例えば、アクセルレバー３３をアイドリング位置に操作し、かつ、上限回転数
が作業に適したエンジン回転数になるように上限設定器３５を操作すれば、アクセルペダ
ル３１を操作限界位置まで操作することにより、エンジン１の出力回転数を作業に適した
上限回転数に維持する上限定速状態で車体を走行させることができる。この上限定速状態
において、ペダル設定回転数が上限回転数よりも低くなるようにアクセルペダル３１の操
作を緩めることにより、エンジン１の出力回転数を上限回転数よりも低くしたペダル減速
状態で車体を走行させることができる。このペダル減速状態において、再びアクセルペダ
ル３１を操作限界位置まで操作することにより上限定速状態に復帰させることができる。
【００５１】
　このように、上限回転数が作業に適したエンジン回転数になるように上限設定器３５を
操作すれば、作業中の直進走行時には、アクセルペダル３１を操作限界位置まで操作する
ことにより、圃場の荒れ具合などに起因した車体の揺れに関係なく、アクセルペダル３１
の操作による作業に適した定速状態を安定して得ることができる。そして、枕地旋回を行
なう場合には、枕地旋回を開始する前にアクセルペダル３１の操作を緩めることにより、
枕地旋回に適した減速状態を容易に得ることができる。また、定速状態においてスリップ
が発生した場合には、アクセルペダル３１の操作を緩めてエンジン回転数を低下させるこ



(9) JP 4972033 B2 2012.7.11

10

20

30

40

50

とにより、スリップの度合いを弱めてグリップ力を上げることができ、スリップ状態から
容易に脱出することができる。そして、枕地旋回後またはスリップ状態からの脱出後にア
クセルペダル３１を操作限界位置まで操作することにより、作業に適した定速状態を容易
に再現することができる。
【００５２】
　つまり、直進走行と枕地旋回とを繰り返す往復作業に適した走行状態や、スリップが発
生しやすいプラウやサブソイラなどの作業装置を連結した重牽引作業に適した走行状態を
簡単に得ることができる。
【００５３】
　制御装置２１には、運転座席７の右側方に配備したモーメンタリスイッチからなる第１
スイッチ３７の操作に基づいて読み出される第１記憶回転数と、第１スイッチ３７に隣接
配備したモーメンタリスイッチからなる第２スイッチ３８の操作に基づいて読み出される
第２記憶回転数とを備えてある。
【００５４】
　目標回転数設定手段２１Ｃは、基本的には、エンジン１の出力回転数がアイドリング回
転数よりも高くなる操作位置にアクセルレバー３３を操作したレバー定速状態において、
第１スイッチ３７が操作されると、第１スイッチ３７の出力に基づいて第１記憶回転数を
目標回転数に設定する。第１記憶回転数を目標回転数に設定した状態において、第１スイ
ッチ３７が操作されると、第１スイッチ３７が初期位置に復帰するまでの時間を計測し、
その計測時間が設定時間以内（例えば３秒以内）であれば、そのときの第１スイッチ３７
の出力に基づいて、ペダル設定回転数とレバー設定回転数と上限回転数とを比較し、ペダ
ル設定回転数およびレバー設定回転数が上限回転数よりも低い場合には、ペダル設定回転
数とレバー設定回転数のうちの高い側の回転数を目標回転数に設定する。ペダル設定回転
数およびレバー設定回転数のうちのいずれか一方が上限回転数よりも高い場合には、上限
回転数を目標回転数に設定する。
【００５５】
　また、エンジン１の出力回転数がアイドリング回転数よりも高くなる操作位置にアクセ
ルレバー３３を操作したレバー定速状態において、第２スイッチ３８が操作されると、第
２スイッチ３８の出力に基づいて第２記憶回転数を目標回転数に設定する。第２記憶回転
数を目標回転数に設定した状態において、第２スイッチ３８が操作されると、第２スイッ
チ３８が初期位置に復帰するまでの時間を計測し、その計測時間が設定時間以内（例えば
３秒以内）であれば、そのときの第２スイッチ３８の出力に基づいて、ペダル設定回転数
とレバー設定回転数と上限回転数とを比較し、ペダル設定回転数およびレバー設定回転数
が上限回転数よりも低い場合には、ペダル設定回転数とレバー設定回転数のうちの高い側
の回転数を目標回転数に設定する。ペダル設定回転数およびレバー設定回転数のうちのい
ずれか一方が上限回転数よりも高い場合には、上限回転数を目標回転数に設定する。
【００５６】
　つまり、エンジン回転数制御手段３６は、レバー定速状態において第１スイッチ３７が
操作されると、第１記憶回転数を目標回転数に設定し、その第１記憶回転数がエンジン１
の出力回転数として得られるようにエンジン１の出力回転数を制御する第１定回転制御を
実行する。レバー定速状態において第２スイッチ３８が操作されると、第２記憶回転数を
目標回転数に設定し、その第２記憶回転数がエンジン１の出力回転数として得られるよう
にエンジン１の出力回転数を制御する第２定回転制御を実行する。
【００５７】
　また、第１定回転制御の実行中に、第１スイッチ３７が初期位置に復帰するまでの計測
時間が設定時間以内となる第１スイッチ３７の短押し操作が行われた場合には、第１定回
転制御を終了するとともに、そのときの操作状態に応じて設定した目標回転数に基づいて
フットアクセル制御とハンドアクセル制御と上限回転制御のいずれかを実行する。第２定
回転制御の実行中に、第２スイッチ３８が初期位置に復帰するまでの計測時間が設定時間
以内となる第２スイッチ３８の短押し操作が行われた場合には、第２定回転制御を終了す
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るとともに、そのときの操作状態に応じて設定した目標回転数に基づいてフットアクセル
制御とハンドアクセル制御と上限回転制御のいずれかを実行する。
【００５８】
　この構成により、例えば、第１記憶回転数を耕耘作業に適したエンジン回転数に設定し
、第２記憶回転数を代掻き作業に適したエンジン回転数に設定すれば、エンジン１の出力
回転数がアイドリング回転数よりも高くなる操作位置にアクセルレバー３３を操作した後
に、第１スイッチ３７を操作することにより、エンジン１の出力回転数を耕耘作業に適し
た第１記憶回転数に維持する定速状態（以下、第１記憶定速状態と称する）で車体を走行
させることができる。また、エンジン１の出力回転数がアイドリング回転数よりも高くな
る操作位置にアクセルレバー３３を操作した後に、第２スイッチ３８を操作することによ
り、エンジン１の出力回転数を代掻き作業に適した第２記憶回転数に維持する定速状態（
以下、第２記憶定速状態と称する）で車体を走行させることができる。
【００５９】
　そして、レバー設定回転数が枕地旋回に適したエンジン回転数になるようにアクセルレ
バー３３を操作しておけば、第１記憶定速状態においては、枕地旋回を開始する前に第１
スイッチ３７を短押し操作することにより、枕地旋回に適したアクセルレバー３３による
減速状態（以下、レバー減速状態と称する）を容易に得ることができ、枕地旋回の終了直
前または枕地旋回の終了後に第１スイッチ３７を操作することにより、耕耘作業に適した
第１記憶定速状態を容易に再現することができる。また、第２記憶定速状態においては、
枕地旋回を開始する前に第２スイッチ３８を短押し操作することにより、レバー減速状態
を容易に得ることができ、枕地旋回の終了直前または枕地旋回の終了後に第２スイッチ３
８を操作することにより、代掻き作業に適した第２記憶定速状態を容易に再現することが
できる。
【００６０】
　エンジン回転数制御手段３６は、第１定回転制御の実行中に第２スイッチ３８が操作さ
れると、第１定回転制御から第２定回転制御に移行する。また、第２定回転制御の実行中
に第１スイッチ３７が操作されると、第２定回転制御から第１定回転制御に移行する。
【００６１】
　この構成により、例えば、第１記憶回転数を作業に適したエンジン回転数に設定し、第
２記憶回転数を枕地旋回に適したエンジン回転数に設定すれば、エンジン１の出力回転数
がアイドリング回転数よりも高くなる操作位置にアクセルレバー３３を操作した後に、第
１スイッチ３７を操作することにより、作業に適した第１記憶定速状態で車体を走行させ
ることができる。そして、枕地旋回を開始する前に第２スイッチ３８を操作することによ
り、枕地旋回に適した第２記憶定速状態を容易に得ることができ、枕地旋回の終了直前ま
たは枕地旋回の終了後に第１スイッチ３７を操作することにより、作業に適した第１記憶
定速状態を容易に再現することができる。
【００６２】
　エンジン回転数制御手段３６は、第１定回転制御の実行中にペダル設定回転数が第１記
憶回転数よりも高くなると、第１定回転制御に優先してフットアクセル制御を実行する。
そのフットアクセル制御の優先実行中に、ペダル設定回転数が第１記憶回転数よりも低く
なると、フットアクセル制御を終了して第１定回転制御を再開する。また、第２定回転制
御の実行中に、ペダル設定回転数が第２記憶回転数よりも高くなると、第２定回転制御に
優先してフットアクセル制御を実行する。そのフットアクセル制御の優先実行中に、ペダ
ル設定回転数が第２記憶回転数よりも低くなると、フットアクセル制御を終了して第２定
回転制御を再開する。
【００６３】
　この構成により、第１記憶定速状態において、ペダル設定回転数が第１記憶回転数より
も高くなるようにアクセルペダル３１を操作することにより、その操作を行なっている間
、エンジン１の出力回転数を第１記憶回転数からペダル設定回転数に上昇させたペダル増
速状態で車体を走行させることができる。このペダル増速状態において、ペダル設定回転
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数が上限回転数よりも高くなると、エンジン１の出力回転数を上限回転数に制限する上限
定速状態で車体を走行させることができる。そして、アクセルペダル３１の操作を解除す
ることにより第１記憶定速状態に復帰させることができる。
【００６４】
　また、第２記憶定速状態において、ペダル設定回転数が第２記憶回転数よりも高くなる
ようにアクセルペダル３１を操作することにより、その操作を行なっている間、エンジン
１の出力回転数を第２記憶回転数からペダル設定回転数に上昇させたペダル増速状態で車
体を走行させることができる。このペダル増速状態において、ペダル設定回転数が上限回
転数よりも高くなると、エンジン１の出力回転数を上限回転数に制限する上限定速状態で
車体を走行させることができる。そして、アクセルペダル３１の操作を解除することによ
り第２記憶定速状態に復帰させることができる。
【００６５】
　エンジン回転数制御手段３６は、第１定回転制御の実行中にレバー設定回転数がアイド
リング回転数以下に低下すると、第１定回転制御を終了するとともに、そのときの操作状
態に応じて設定した目標回転数に基づいてフットアクセル制御とハンドアクセル制御と上
限回転制御のいずれかを実行する。また、第２定回転制御の実行中にレバー設定回転数が
アイドリング回転数以下に低下すると、第２定回転制御を終了するとともに、そのときの
操作状態に応じて設定した目標回転数に基づいてフットアクセル制御とハンドアクセル制
御と上限回転制御のいずれかを実行する。
【００６６】
　この構成により、エンジン１の出力回転数を第１記憶回転数または第２記憶回転数に維
持する定速状態においては、レバー設定回転数がアイドリング回転数以下になるようにア
クセルレバー３３を操作することにより、アクセルペダル３１を操作していない限り、エ
ンジン１の出力回転数をアイドリング回転数以下に低下させた減速状態を得ることができ
る。
【００６７】
　つまり、エンジン１の出力回転数を第１記憶回転数または第２記憶回転数に維持する記
憶定速状態において、減速する必要が生じた場合には、レバー定速状態での減速操作と同
様に、アクセルレバー３３を減速方向に操作する、といった慣れた操作で車速を低下させ
ることができる。
【００６８】
　エンジン回転数制御手段３６は、第１定回転制御の実行中にレバー設定回転数が第１記
憶回転数よりも高くなると、第１定回転制御を終了するとともに、そのときの操作状態に
応じて設定した目標回転数に基づいてフットアクセル制御とハンドアクセル制御と上限回
転制御のいずれかを実行する。また、第２定回転制御の実行中にレバー設定回転数が第２
記憶回転数よりも高くなると、第２定回転制御を終了するとともに、そのときの操作状態
に応じて設定した目標回転数に基づいてフットアクセル制御とハンドアクセル制御と上限
回転制御のいずれかを実行する。
【００６９】
　この構成により、第１記憶定速状態において、レバー設定回転数が第１記憶回転数以下
である場合には、レバー設定回転数が第１記憶回転数よりも高くなるようにアクセルレバ
ー３３を操作することにより、エンジン１の出力回転数を第１記憶回転数よりも高いレバ
ー設定回転数または上限回転数まで上昇させた増速状態で車体を走行させることができる
とともに、その増速後の速度で車体を定速走行させることができる。
【００７０】
　また、第２記憶定速状態において、レバー設定回転数が第２記憶回転数以下である場合
には、レバー設定回転数が第２記憶回転数よりも高くなるようにアクセルレバー３３を操
作することにより、エンジン１の出力回転数を第２記憶回転数よりも高いレバー設定回転
数または上限回転数まで上昇させた増速状態で車体を走行させることができるとともに、
その増速後の速度で車体を定速走行させることができる。
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【００７１】
　つまり、エンジン１の出力回転数を第１記憶回転数または第２記憶回転数に維持する定
速状態において、増速する必要が生じた場合には、レバー定速状態での増速操作と同様に
、アクセルレバー３３を増速方向に操作する、といった慣れた操作で車速を上昇させて維
持することができる。
【００７２】
　エンジン回転数制御手段３６は、第１定回転制御の実行中に上限回転数が第１記憶回転
数よりも低くなると、第１定回転制御に優先して上限回転制御を実行する。その上限回転
制御の優先実行中に、上限回転数が第１記憶回転数よりも高くなると、上限回転制御を終
了して第１定回転制御を再開する。また、第２定回転制御の実行中に上限回転数が第２記
憶回転数よりも低くなると、第２定回転制御に優先して上限回転制御を実行する。その上
限回転制御の優先実行中に、上限回転数が第２記憶回転数よりも高くなると、上限回転制
御を終了して第２定回転制御を再開する。
【００７３】
　つまり、第１記憶定速状態において、第１記憶回転数よりも上限回転数が低くなるよう
に上限設定器３５を操作することにより、第１記憶定速状態よりも回転数の低い上限定速
状態で車体を走行させることができる。そして、この上限定速状態において、第１記憶回
転数よりも上限回転数が高くなるように上限設定器３５を操作することにより、第１記憶
定速状態に簡単に復帰させることができる。
【００７４】
　また、第２記憶定速状態において、第２記憶回転数よりも上限回転数が低くなるように
上限設定器３５を操作することにより、第２記憶定速状態よりも回転数の低い上限定速状
態で車体を走行させることができる。そして、この上限定速状態において、第２記憶回転
数よりも上限回転数が高くなるように上限設定器３５を操作することにより、第２記憶定
速状態に簡単に復帰させることができる。
【００７５】
　この構成により、第１記憶回転数または第２記憶回転数を基準にした上限設定器３５の
操作による定速回転数の微調整を行うことができる。その結果、圃場の状況などに応じた
第１記憶回転数または第２記憶回転数の設定変更を容易に行える。
【００７６】
　しかも、第１記憶定速状態においてスリップが発生した場合には、上限回転数が第１記
憶回転数よりも低くなるように上限設定器３５を操作することにより、また、第２記憶定
速状態においてスリップが発生した場合には、上限回転数が第２記憶回転数よりも低くな
るように上限設定器３５を操作することにより、スリップの度合いを弱めてグリップ力を
上げることができ、スリップ状態から容易に脱出することができる。そして、スリップ状
態からの脱出後に、第１記憶定速状態においては上限回転数が第１記憶回転数よりも高く
なるように、また、第２記憶定速状態においては上限回転数が第２記憶回転数よりも高く
なるように、上限設定器３５を操作することにより、エンジン１の出力回転数を第１記憶
回転数または第２記憶回転数に維持する第１記憶定速状態または第２記憶定速状態に復帰
させることができる。
【００７７】
　エンジン回転数制御手段３６は、第１スイッチ３７または第２スイッチ３８の操作に基
づいて、第１定回転制御または第２定回転制御からフットアクセル制御とハンドアクセル
制御と上限回転制御のいずれかに移行することにより、エンジン１の出力回転数が上昇す
る場合には、第１スイッチ３７または第２スイッチ３８の操作に基づいてエンジン１の出
力回転数を低下させる場合よりも、エンジン回転数の変化速度が小さくなるようにエンジ
ン１の出力回転数を制御する。
【００７８】
　これにより、エンジン１の出力回転数が上昇する場合の出力回転数の変化が、エンジン
１の出力回転数が低下する場合よりも穏やかになる。その結果、エンジンの出力回転数を
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上昇させる増速走行時の速度の変化を、エンジンの出力回転数を低下させる減速走行時よ
りも滑らかにすることができ、増速走行時の乗り心地をさらに向上させることができる。
【００７９】
　エンジン回転数制御手段３６は、第１定回転制御の実行中に、第１スイッチ３７が初期
位置に復帰するまでの計測時間が設定時間を超える第１スイッチ３７の長押し操作が行わ
れた場合には、そのときの第１スイッチ３７の出力に基づいて、第１定回転制御から第１
記憶回転数の設定変更を可能にする第１記憶回転数変更制御に移行する。また、第２定回
転制御の実行中に、第２スイッチ３８が初期位置に復帰するまでの計測時間が設定時間を
超える第２スイッチ３８の長押し操作が行われた場合には、そのときの第２スイッチ３８
の出力に基づいて、第２定回転制御から第２記憶回転数の設定変更を可能にする第２記憶
回転数変更制御に移行する。
【００８０】
　第１記憶回転数変更制御においては、第１スイッチ３７の短押し操作が行われると、そ
のときの第１スイッチ３７の出力に基づいて第１記憶回転数を一定回転数（例えば１０ｒ
ｐｍ）だけ上昇させる。第２スイッチ３８の短押し操作が行われると、そのときの第２ス
イッチ３８の出力に基づいて第１記憶回転数を一定回転数（例えば１０ｒｐｍ）だけ低下
させる。第１スイッチ３７の長押し操作が行われると、そのときの第１スイッチ３７の出
力に基づいて、その出力が継続されている間（第１スイッチ３７の長押し操作が行われて
いる間）、第１記憶回転数を連続して上昇させる。第２スイッチ３８の長押し操作が行わ
れると、そのときの第２スイッチ１７の出力に基づいて、その出力が継続されている間（
第２スイッチ３８の長押し操作が行われている間）、第１記憶回転数を連続して低下させ
る。そして、設定時間（例えば３秒間）の間、第１スイッチ３７の操作と第２スイッチ３
８の操作のいずれも行われなかった場合には、その段階での回転数を第１記憶回転数とし
て確定し、第１記憶回転数変更制御から第１定回転制御に移行する。
【００８１】
　第２記憶回転数変更制御においては、第１スイッチ３７の短押し操作が行われると、そ
のときの第１スイッチ３７の出力に基づいて第２記憶回転数を一定回転数（例えば１０ｒ
ｐｍ）だけ上昇させる。第２スイッチ３８の短押し操作が行われると、そのときの第２ス
イッチ３８の出力に基づいて第２記憶回転数を一定回転数（例えば１０ｒｐｍ）だけ低下
させる。第１スイッチ３７の長押し操作が行われると、そのときの第１スイッチ３７の出
力に基づいて、その出力が継続されている間（第１スイッチ３７の長押し操作が行われて
いる間）、第２記憶回転数を連続して上昇させる。第２スイッチ３８の長押し操作が行わ
れると、そのときの第２スイッチ１７の出力に基づいて、その出力が継続されている間（
第２スイッチ３８の長押し操作が行われている間）、第２記憶回転数を連続して低下させ
る。そして、設定時間（例えば３秒間）の間、第１スイッチ３７の操作と第２スイッチ３
８の操作のいずれも行われなかった場合には、その段階での回転数を第２記憶回転数とし
て確定し、第２記憶回転数変更制御から第２定回転制御に移行する。
【００８２】
　つまり、第１スイッチ３７および第２スイッチ３８を、第１定回転制御または第２定回
転制御の実行を指令する指令手段、第１定回転制御から第１記憶回転数変更制御への移行
、または、第２定回転制御から第２記憶回転数変更制御への移行を指令する指令手段、お
よび、第１記憶回転数または第２記憶回転数を設定変更する設定器として機能させること
ができる。これにより、それぞれに対応する操作具を設ける場合に比較して、コストの削
減や設置スペースの縮小を図ることができる。
【００８３】
　エンジン回転数制御手段３６は、キースイッチ３９をオン位置に操作した電源投入段階
において、第１スイッチ３７の長押し操作が行われた場合には第１記憶回転数変更制御を
実行し、第２スイッチ３８の長押し操作が行われた場合には第２記憶回転数変更制御を実
行する。これにより、作業の開始前に第１記憶回転数および第２記憶回転数を作業などに
応じて変更することができる。
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【００８４】
　図２および図３に示すように、エンジン回転数制御手段３６は、第１定回転制御の実行
が可能な状態において第１スイッチ３７が操作されると、そのときの押し操作に伴って、
表示制御手段２１Ｂに表示情報を送信し、液晶表示部３０において、第１記憶回転数（こ
こでは「１８００」を例示してある）と、第１記憶回転数であることを示す第１識別記号
４０（ここでは「Ａ」を例示してある）と、第１定回転制御または第２定回転制御の実行
を示す第２識別記号４１（ここでは「ＡＵＴＯ」を例示してある）とを連続表示させる〔
図３の（Ａ）参照〕。そして、第１スイッチ３７の初期位置への復帰に伴って第１定回転
制御を開始する。
【００８５】
　また、第２定回転制御の実行が可能な状態において第２スイッチ３８が操作されると、
そのときの押し操作に伴って、表示制御手段２１Ｂに表示情報を送信し、液晶表示部３０
において、第２記憶回転数（ここでは「１０００」を例示してある）と、第２記憶回転数
であることを示す第１識別記号４０（ここでは「Ｂ」を例示してある）と、第１定回転制
御または第２定回転制御の実行を示す第２識別記号４１（ここでは「ＡＵＴＯ」）とを連
続表示させる〔図３の（Ｂ）参照〕。そして、第２スイッチ３８の初期位置への復帰に伴
って第２定回転制御を開始する。
【００８６】
　つまり、第１記憶回転数や第２記憶回転数などを表示する専用の表示部を設けることな
く、第１定回転制御または第２定回転制御の開始に伴ってエンジン１の出力回転数が変更
される前の段階で、それらの定回転制御での目標回転数などを液晶表示部３０に表示して
運転者に視認させることができる。また、第１スイッチ３７または第２スイッチ３８の操
作に伴って、液晶表示部３０の表示状態が、第１定回転制御または第２定回転制御での目
標回転数などを表示する状態に切り替わることから、第１定回転制御または第２定回転制
御での目標回転数などを常時表示する場合に比較して、運転者に視認させやすくすること
ができる。
【００８７】
　エンジン回転数制御手段３６は、エンジン１の出力回転数がアイドリング回転数以下に
なる操作位置にアクセルレバー３３が位置する状態において、第１スイッチ３７が操作さ
れると、液晶表示部３０において、第１記憶回転数（ここでは「１８００」）と第１識別
記号４０（ここでは「Ａ」）と第２識別記号４１（ここでは「ＡＵＴＯ」）とを間歇表示
させる〔図３の（Ｃ）参照〕。
【００８８】
　また、エンジン１の出力回転数がアイドリング回転数以下になる操作位置にアクセルレ
バー３３が位置する状態において、第２スイッチ３８が操作されると、液晶表示部３０に
おいて、第２記憶回転数（ここでは「１０００」）と第１識別記号４０（ここでは「Ｂ」
）と第２識別記号４１（ここでは「ＡＵＴＯ」）とを間歇表示させる〔図３の（Ｄ）参照
〕。
【００８９】
　これにより、エンジン１の出力回転数がアイドリング回転数以下になる操作位置にアク
セルレバー３３が位置することにより、第１スイッチ３７または第２スイッチ３８の操作
にかかわらず、第１定回転制御または第２定回転制御が実行されないことを運転者に視認
させることができる。
【００９０】
　エンジン回転数制御手段３６は、第１記憶回転数を目標回転数に設定した第１定回転制
御の実行中に第１スイッチ３７が短押し操作されると、そのときの押し操作に伴って、表
示制御手段２１Ｂに表示情報を送信し、液晶表示部３０において、第１記憶回転数に代え
て、第１定回転制御終了後の操作状態に応じて設定する目標回転数（ここでは「１５００
」を例示してある）を連続表示させるとともに、第１識別記号４０の表示を終了させる〔
図３の（Ａ）および（Ｅ）参照〕。そして、第１スイッチ３７の初期位置への復帰に伴っ
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て第１定回転制御を終了し、そのときの操作状態に応じたフットアクセル制御とハンドア
クセル制御と上限回転制御のうちのいずれかを開始する。
【００９１】
　また、第２記憶回転数を目標回転数に設定した第２定回転制御の実行中に第２スイッチ
３８が短押し操作されると、そのときの押し操作に伴って、表示制御手段２１Ｂに表示情
報を送信し、液晶表示部３０において、第２記憶回転数に代えて、第２定回転制御終了後
の操作状態に応じて設定する目標回転数（ここでは「１５００」）を連続表示させるとと
もに、第１識別記号４０の表示を終了させる〔図３の（Ｂ）および（Ｅ）参照〕。そして
、第２スイッチ３７の初期位置への復帰に伴って第２定回転制御を終了し、そのときの操
作状態に応じたフットアクセル制御とハンドアクセル制御と上限回転制御のうちのいずれ
かを開始する。
【００９２】
　つまり、第１定回転制御または第２定回転制御からフットアクセル制御とハンドアクセ
ル制御と上限回転制御とのいずれかへの移行に伴ってエンジン１の出力回転数が変更され
る前の段階で、第１定回転制御または第２定回転制御の終了後の目標回転数を液晶表示部
３０に表示して運転者に視認させることができる。
【００９３】
　エンジン回転数制御手段３６は、第１定回転制御の実行中に第２スイッチ３８が操作さ
れると、そのときの押し操作に伴って、表示制御手段２１Ｂに表示情報を送信し、液晶表
示部３０において、第１記憶回転数（ここでは「１８００」）に代えて第２記憶回転数（
ここでは「１０００」）を連続表示させ、第１識別記号４０を、第１記憶回転数を示すも
の（ここでは「Ａ」）から第２記憶回転数を示すもの（ここでは「Ｂ」）に変更させる〔
図３の（Ａ）および（Ｂ）参照〕。そして、第２スイッチ３８の初期位置への復帰に伴っ
て第１定回転制御から第２定回転制御に移行する。
【００９４】
　また、第２定回転制御の実行中に第１スイッチ３７が操作されると、そのときの押し操
作に伴って、表示制御手段２１Ｂに表示情報を送信し、液晶表示部３０において、第２記
憶回転数（ここでは「１０００」）に代えて第１記憶回転数（ここでは「１８００」）を
連続表示させ、第１識別記号４０を、第２記憶回転数を示すもの（ここでは「Ｂ」）から
第１記憶回転数を示すもの（ここでは「Ａ」）に変更させる〔図３の（Ｂ）および（Ａ）
参照〕。そして、第１スイッチ３７の初期位置への復帰に伴って第２定回転制御から第１
定回転制御に移行する。
【００９５】
　つまり、第１定回転制御から第２定回転制御または第２定回転制御から第１定回転制御
への移行に伴ってエンジン１の出力回転数が変更される前の段階で、移行後の第１定回転
制御または第２定回転制御での目標回転数を液晶表示部３０に表示して運転者に視認させ
ることができる。
【００９６】
　エンジン回転数制御手段３６は、第１定回転制御の実行中にペダル設定回転数が第１記
憶回転数よりも高くなると、第１定回転制御に優先してフットアクセル制御を実行すると
ともに、表示制御手段２１Ｂに表示情報を送信し、液晶表示部３０における第２識別記号
４１（ここでは「ＡＵＴＯ」）の表示を連続表示から間歇表示に変更させる〔図３の（Ａ
）および（Ｆ）参照〕。
【００９７】
　このフットアクセル制御の優先実行中にペダル設定回転数が第１記憶回転数よりも低く
なると、フットアクセル制御を終了して第１定回転制御を再開するとともに、表示制御手
段２１Ｂに表示情報を送信し、液晶表示部３０における第２識別記号４１（ここでは「Ａ
ＵＴＯ」）の表示を間歇表示から連続表示に変更させる〔図３の（Ｆ）および（Ａ）参照
〕。
【００９８】
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　また、第２定回転制御の実行中にペダル設定回転数が第２記憶回転数よりも高くなると
、第２定回転制御に優先してフットアクセル制御を実行するとともに、表示制御手段２１
Ｂに表示情報を送信し、液晶表示部３０における第２識別記号４１（ここでは「ＡＵＴＯ
」）の表示を連続表示から間歇表示に変更させる〔図３の（Ｂ）および（Ｇ）参照〕。
【００９９】
　このフットアクセル制御の優先実行中にペダル設定回転数が第２記憶回転数よりも低く
なると、フットアクセル制御を終了して第２定回転制御を再開するとともに、表示制御手
段２１Ｂに表示情報を送信し、液晶表示部３０における第２識別記号４１（ここでは「Ａ
ＵＴＯ」）の表示を間歇表示から連続表示に変更させる〔図３の（Ｇ）および（Ｂ）参照
〕。
【０１００】
　つまり、第１定回転制御または第２定回転制御の実行中におけるアクセルペダル３１の
操作により第１定回転制御または第２定回転制御からフットアクセル制御に移行する場合
には、液晶表示部３０において、第１記憶回転数または第２記憶回転数とそれを示す第１
識別記号４０とを連続表示させながら、第２識別記号４１を間歇表示させることにより、
第１定回転制御または第２定回転制御からフットアクセル制御への移行を運転者に視認さ
せることができる。また、フットアクセル制御の優先実行中におけるアクセルペダル３１
の操作により第１定回転制御または第２定回転制御を再開する場合には、液晶表示部３０
において、第１記憶回転数または第２記憶回転数とそれらに対応する第１識別記号４０と
第２識別記号４１とを連続表示させることにより、第１定回転制御または第２定回転制御
の再開と、再開する第１定回転制御または第２定回転制御での目標回転数とを運転者に視
認させることができる。
【０１０１】
　なお、フットアクセル制御への移行後のエンジン回転数はタコメータによって視認する
ことができる。
【０１０２】
　エンジン回転数制御手段３６は、第１定回転制御の実行中に上限回転数が第１記憶回転
数よりも低くなると、第１定回転制御に優先して上限回転制御を実行するとともに、表示
制御手段２１Ｂに表示情報を送信し、液晶表示部３０において、第１記憶回転数（ここで
は「１８００」）に代えて上限回転数（ここでは「１７００」を例示してある）を連続表
示させ、第１識別記号４０を、第１記憶回転数を示すもの（ここでは「Ａ」）から上限回
転数を示すもの（ここでは「Ｌ」を例示してある）に変更させ、第２識別記号４１を、第
１定回転制御または第２定回転制御の実行を示すもの（ここでは「ＡＵＴＯ」）から上限
回転制御の優先実行を示すもの（ここでは「↑ＡＵＴＯ」を例示してある）に変更させる
〔図３の（Ａ）および（Ｈ）参照〕。
【０１０３】
　この上限回転制御の優先実行中に上限回転数が第１記憶回転数よりも高くなると、上限
回転制御を終了して第１定回転制御を再開するとともに、表示制御手段２１Ｂに表示情報
を送信し、液晶表示部３０において、上限回転数（ここでは「１７００」）に代えて第１
記憶回転数（ここでは「１８００」）を連続表示させ、第１識別記号４０を、上限回転数
を示すもの（ここでは「Ｌ」）から第１記憶回転数を示すもの（ここでは「Ａ」）に変更
させ、第２識別記号４１を、上限回転制御の優先実行を示すもの（ここでは「↑ＡＵＴＯ
」）から第１定回転制御または第２定回転制御の実行を示すもの（ここでは「ＡＵＴＯ」
）に変更させる〔図３の（Ｈ）および（Ａ）参照〕。
【０１０４】
　また、第２定回転制御の実行中に上限回転数が第２記憶回転数よりも低くなると、第２
定回転制御に優先して上限回転制御を実行するとともに、表示制御手段２１Ｂに表示情報
を送信し、液晶表示部３０において、第２記憶回転数（ここでは「１０００」）に代えて
上限回転数（ここでは「９００」を例示してある）を連続表示させ、第１識別記号４０を
、第２記憶回転数を示すもの（ここでは「Ｂ」）から上限回転数を示すもの（ここでは「
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Ｌ」）に変更させ、第２識別記号４１を、第１定回転制御または第２定回転制御の実行を
示すもの（ここでは「ＡＵＴＯ」）から上限回転制御の優先実行を示すもの（ここでは「
↑ＡＵＴＯ」）に変更させる〔図３の（Ｂ）および（Ｉ）参照〕。
【０１０５】
　この上限回転制御の優先実行中に上限回転数が第２記憶回転数よりも高くなると、上限
回転制御を終了して第２定回転制御を再開するとともに、表示制御手段２１Ｂに表示情報
を送信し、液晶表示部３０において、上限回転数（ここでは「９００」）に代えて第２記
憶回転数（ここでは「１０００」）を連続表示させ、第１識別記号４０を、上限回転数を
示すもの（ここでは「Ｌ」）から第２記憶回転数を示すもの（ここでは「Ｂ」）に変更さ
せ、第２識別記号４１を、上限回転制御の優先実行を示すもの（ここでは「↑ＡＵＴＯ」
）から第１定回転制御または第２定回転制御の実行を示すもの（ここでは「ＡＵＴＯ」）
に変更させる〔図３の（Ｉ）および（Ｂ）参照〕。
【０１０６】
　つまり、第１定回転制御または第２定回転制御の実行中における上限設定器３５の操作
により第１定回転制御または第２定回転制御から上限回転制御に移行する場合には、液晶
表示部３０において、上限回転数とそれを示す第１識別記号４０と上限回転制御の優先実
行を示す第２識別記号４１とを連続表示することにより、上限回転制御への移行と、その
ときのエンジン１の出力回転数とを運転者に視認させることができる。また、上限回転制
御の優先実行中における上限設定器３５の操作により第１定回転制御または第２定回転制
御を再開する場合には、液晶表示部３０において、第１記憶回転数または第２記憶回転数
とそれを示す第１識別記号４０と第１定回転制御または第２定回転制御の実行を示す第２
識別記号４１とを連続表示することにより、第１定回転制御または第２定回転制御の再開
と、再開する第１定回転制御または第２定回転制御での目標回転数とを運転者に視認させ
ることができる。
【０１０７】
　エンジン回転数制御手段３６は、上限回転数が第１記憶回転数よりも低い場合やペダル
設定回転数が第１記憶回転数よりも高い場合に第１スイッチ３７が操作されると、その操
作に伴って、表示制御手段２１Ｂに表示情報を送信し、液晶表示部３０において、第１記
憶回転数（ここでは「１８００」）を間歇表示させ、第１識別記号４０（ここでは「Ａ」
）と第２識別記号４１（ここでは「ＡＵＴＯ」）とを連続表示させる〔図３の（Ｊ）参照
〕。
【０１０８】
　また、上限回転数が第２記憶回転数よりも低い場合やペダル設定回転数が第２記憶回転
数よりも高い場合に第２スイッチ３８が操作されると、その操作に伴って、表示制御手段
２１Ｂに表示情報を送信し、液晶表示部３０において、第２記憶回転数（ここでは「１０
００」）を間歇表示させ、第１識別記号４０（ここでは「Ｂ」）と第２識別記号４１（こ
こでは「ＡＵＴＯ」）とを連続表示させる〔図３の（Ｋ）参照〕。
【０１０９】
　これにより、アクセルペダル３１や上限設定器３５の操作位置に起因して、第１スイッ
チ３７または第２スイッチ３８の操作にかかわらず、第１定回転制御または第２定回転制
御が実行されていないことを運転者に視認させることができる。
【０１１０】
　エンジン回転数制御手段３６は、第１定回転制御の実行中に第１スイッチ３７が長押し
操作されると、第１定回転制御から第１記憶回転数変更制御に移行するとともに、表示制
御手段２１Ｂに表示情報を送信し、液晶表示部３０における第１識別記号４０（ここでは
「Ａ」）および第２識別記号４１（ここでは「ＡＵＴＯ」）の表示を連続表示から間歇表
示に変更させる〔図３の（Ａ）および（Ｌ）参照〕。
【０１１１】
　また、第２定回転制御の実行中に第２スイッチ３８が長押し操作されると、第２定回転
制御から第２記憶回転数変更制御に移行するとともに、表示制御手段２１Ｂに表示情報を
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送信し、液晶表示部３０における第１識別記号４０（ここでは「Ｂ」）および第２識別記
号４１（ここでは「ＡＵＴＯ」）の表示を連続表示から間歇表示に変更させる〔図３の（
Ｂ）および（Ｍ）参照〕。
【０１１２】
　これにより、第１スイッチ３７または第２スイッチ３８の操作により、第１定回転制御
または第２定回転制御から第１記憶回転数変更制御または第２記憶回転数変更制御に移行
して、第１記憶回転数または第２記憶回転数の設定変更が可能になっていることを運転者
に視認させることができる。
【０１１３】
　エンジン回転数制御手段３６は、第１記憶回転数変更制御または第２記憶回転数変更制
御の実行中に第１スイッチ３７または第２スイッチ３８が操作されると、そのときの操作
に基づいて、第１記憶回転数または第２記憶回転数を変更するとともに、表示制御手段２
１Ｂに表示情報を送信し、液晶表示部３０において変更後の第１記憶回転数または第２記
憶回転数を連続表示させる。
【０１１４】
　これにより、第１スイッチ３７または第２スイッチ３８の操作による第１記憶回転数ま
たは第２記憶回転数の設定変更を視認しながら行なうことができる。
【０１１５】
　エンジン回転数制御手段３６は、搭乗運転部８に配備した表示スイッチ４２が操作され
ると、表示制御手段２１Ｂに表示情報を送信し、液晶表示部３０での表示を、第１記憶回
転数（ここでは「１８００」）と第１識別記号４０（ここでは「Ａ」）と第２識別記号４
１（ここでは「ＡＵＴＯ」）とを連続表示する状態と、第２記憶回転数（ここでは「１０
００」）と第１識別記号４０（ここでは「Ｂ」）と第２識別記号４１（ここでは「ＡＵＴ
Ｏ」）とを連続表示する状態とに、設定時間（例えば１秒）ごとに切り替える。
【０１１６】
　なお、各種の制御プログラムやマップデータ、第１記憶回転数、および第２記憶回転数
などは、制御装置２１に備えたＥＥＰＲＯＭやフラッシュメモリなどの不揮発性メモリか
らなる記憶手段２１Ｄに記憶させてある。
【０１１７】
　　〔別実施形態〕
【０１１８】
〔１〕作業車としては、乗用草刈機、乗用田植機、コンバイン、またはホイールドーザ、
などであってもよい。
【０１１９】
〔２〕トラクタに装備する作業装置としては、フロントローダ、溝切り装置、または畦塗
り装置、などであってもよい。
【０１２０】
〔３〕エンジン１としては、ディーゼルエンジンであってもよく、また、ガソリンエンジ
ンであってもよい。
【０１２１】
〔４〕制御手段３６を、制御装置２１に備えるようにしてもよく、また、ＥＣＵ１６に備
えるようにしてもよい。制御装置２１とＥＣＵ１６とを一体構成するようにしてもよい。
【０１２２】
〔５〕指令手段３７，３８を、第１接点と第２接点とを備えた中立復帰型の単一のスイッ
チで構成してもよい。この構成においては、スイッチの第１接点の閉操作を定回転制御の
実行を指令する操作とし、第２接点の閉操作を記憶回転数変更制御の実行を指令する別の
操作としてもよい。また、設定時間以内での第１接点の短閉操作を第１定回転制御の実行
を指令する操作とし、設定時間以内での第２接点の短閉操作を第２定回転制御の実行を指
令する操作とし、設定時間を超える第１接点の長閉操作を第１記憶回転数変更制御の実行
を指令する別の操作とし、設定時間を超える第２接点の長閉操作を第２記憶回転数変更制
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御の実行を指令する別の操作としてもよい。
【０１２３】
〔６〕記憶手段２１Ｄに、単一の記憶回転数を記憶するようにしてもよく、また、３種類
以上の記憶回転数を記憶するようにしてもよい。なお、記憶手段２１Ｄに単一の記憶回転
数を記憶する場合には、単一の指令手段３７を備えるだけでよい。そして、単一の指令手
段３７としてモーメンタリスイッチを備える場合には、制御手段３６が、記憶回転数変更
制御の実行中に、モーメンタリスイッチの短押し操作が行われると、記憶手段２１Ｄに記
憶したエンジン回転数を所定回転数だけ上昇する方向に変更し、モーメンタリスイッチの
長押し操作が行われると、記憶手段２１Ｄに記憶したエンジン回転数を所定回転数だけ低
下する方向に変更するように構成してもよい。
【図面の簡単な説明】
【０１２５】
【図１】トラクタの全体側面図
【図２】制御構成を示すブロック図
【図３】液晶表示部での表示内容の切り替えを示す図
【符号の説明】
【０１２６】
　１　　　エンジン
　２１Ｄ　記憶手段
　３６　　制御手段
　３７　　指令手段
　３８　　指令手段

【図１】 【図２】
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