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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　電動機と、回転する出力軸を有する外燃機関と、該外燃機関が出力する動力及び前記電
動機が出力する動力の一方を選択的に車輪へ伝達する動力伝達部とを備えるハイブリッド
車両用駆動装置であって、
　前記動力伝達部は、
　前記車輪へ伝達すべき動力の多寡に応じて、前記外燃機関が出力すべき出力値を演算す
る出力演算装置と、
　該出力演算装置の演算結果と前記外燃機関が出力している出力値とを比較する出力比較
装置と、
　該出力比較装置の比較結果に応じて、前記車輪へ伝達すべき動力を選択する動力選択装
置と、
　前記電動機が出力する動力が伝達される第１の歯車、前記外燃機関が出力する動力が伝
達される第２の歯車、及び、回転停止又は回転移動停止している場合、前記第２の歯車へ
伝達された動力を前記第１の歯車へ伝達する第３の歯車を用いてなる遊星歯車機構と、前
記第３の歯車の回転又は回転移動の可否を切り替える切替部とを含み、
　前記第１の歯車へ伝達された動力が前記車輪へ伝達され、
　前記切替部は、
　前記第３の歯車若しくは該第３の歯車に連動する連動部に対して断／続することによっ
て前記第３の歯車の回転又は回転移動の可／否を切り替えるクラッチ板と、
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　該クラッチ板の断／続を切り替えるためのアクチュエータとを有し、
　前記外燃機関を始動させる場合、
　前記出力演算装置は、前記外燃機関が出力すべき出力値として、前記外燃機関が有する
出力軸の回転数を用い、
　前記出力比較装置は、前記出力演算装置の演算結果と前記外燃機関が有する出力軸の回
転数とを用いた演算の結果を所定閾値と比較し、
　前記動力選択装置は、
　前記出力比較装置の比較結果が、前記出力演算装置の演算結果と前記外燃機関が有する
出力軸の回転数との差の絶対値が所定閾値以下であることを示す場合、前記車輪へ伝達す
べき動力として、前記外燃機関が出力する動力を選択し、
　前記出力比較装置の比較結果が、前記出力演算装置の演算結果から前記外燃機関が有す
る出力軸の回転数を減算した減算結果が所定閾値よりも大きいことを示す場合、前記車輪
へ伝達すべき動力として、前記電動機が出力する動力を選択し、
　前記車輪へ伝達すべき動力として前記外燃機関が出力する動力を選択する場合、前記第
３の歯車の回転又は回転移動が停止するよう前記切替部を制御し、且つ、動力の出力を停
止するよう前記電動機を制御し、
　前記車輪へ伝達すべき動力として前記電動機が出力する動力を選択する場合、前記第３
の歯車が回転又は回転移動するよう前記切替部を制御し、且つ、動力を出力するよう前記
電動機を制御する、ハイブリッド車両用駆動装置。
【請求項２】
　電動機と、回転する出力軸を有するスターリングエンジンと、該スターリングエンジン
が出力する動力及び前記電動機が出力する動力の一方を選択的に車輪へ伝達する動力伝達
部とを備えるハイブリッド車両用駆動装置であって、
　前記動力伝達部は、
　前記車輪へ伝達すべき動力の多寡に応じて、前記スターリングエンジンが出力すべき出
力値を演算する出力演算装置と、
　該出力演算装置の演算結果と前記スターリングエンジンが出力している出力値とを比較
する出力比較装置と、
　該出力比較装置の比較結果に応じて、前記車輪へ伝達すべき動力を選択する動力選択装
置と、
　前記電動機が出力する動力が伝達されるリングギヤ、前記スターリングエンジンが出力
する動力が伝達される太陽ギヤ、回転移動停止している場合、前記太陽ギヤへ伝達された
動力を前記リングギヤへ伝達する遊星ギヤ、及び、該遊星ギヤの回転移動に連動して回転
する遊星キャリヤを用いてなる遊星歯車機構と、
　前記遊星ギヤの回転移動の可否を切り替える切替部とを含み、
　前記リングギヤへ伝達された動力が前記車輪へ伝達され、
　前記切替部は、
　前記遊星キャリヤに対して断／続することによって前記遊星ギヤの回転移動の可／否を
切り替えるクラッチ板と、
　該クラッチ板の断／続を切り替えるためのアクチュエータとを有し、
　前記スターリングエンジンを始動させる場合、
　前記出力演算装置は、前記スターリングエンジンが出力すべき出力値として、前記スタ
ーリングエンジンが有する出力軸の回転数を用い、
　前記出力比較装置は、前記出力演算装置の演算結果と前記スターリングエンジンが有す
る出力軸の回転数とを用いた演算の結果を所定閾値と比較し、
　前記動力選択装置は、
　前記出力比較装置の比較結果が、前記出力演算装置の演算結果と前記スターリングエン
ジンが有する出力軸の回転数との差の絶対値が所定閾値以下であることを示す場合、前記
車輪へ伝達すべき動力として、前記スターリングエンジンが出力する動力を選択し、
　前記出力比較装置の比較結果が、前記出力演算装置の演算結果から前記スターリングエ



(3) JP 4726966 B2 2011.7.20

10

20

30

40

50

ンジンが有する出力軸の回転数を減算した減算結果が所定閾値よりも大きいことを示す場
合、前記車輪へ伝達すべき動力として、前記電動機が出力する動力を選択し、
　前記車輪へ伝達すべき動力として前記スターリングエンジンが出力する動力を選択する
場合、前記遊星ギヤの回転移動が停止するよう前記切替部を制御し、且つ、動力の出力を
停止するよう前記電動機を制御し、
　前記車輪へ伝達すべき動力として前記電動機が出力する動力を選択する場合、前記遊星
ギヤが回転移動するよう前記切替部を制御し、且つ、動力を出力するよう前記電動機を制
御する、ハイブリッド車両用駆動装置。
【請求項３】
　前記出力比較装置は、前記出力演算装置の演算結果と前記外燃機関が出力している出力
値とを用いた演算の結果を所定閾値と比較し、
　前記動力選択装置は、
　前記出力比較装置の比較結果が、前記出力演算装置の演算結果と前記外燃機関が出力し
ている出力値との差の絶対値が所定閾値以下であることを示す場合、前記車輪へ伝達すべ
き動力として、前記外燃機関が出力する動力を選択し、
　前記出力比較装置の比較結果が、前記出力演算装置の演算結果から前記外燃機関が出力
している出力値を減算した減算結果が所定閾値よりも大きいことを示す場合、前記車輪へ
伝達すべき動力として、前記電動機が出力する動力を選択する、請求項１に記載のハイブ
リッド車両用駆動装置。
【請求項４】
　前記動力選択装置は、
　前記車輪へ伝達すべき動力として、前記電動機が出力する動力を選択した場合、該電動
機が発電機として作動するよう前記電動機を制御する、請求項３に記載のハイブリッド車
両用駆動装置。
【請求項５】
　前記外燃機関に連動して、前記電動機へ供給するための電力を発生させる発電機を更に
備える、請求項１に記載のハイブリッド車両用駆動装置。
【請求項６】
　請求項１又は２に記載のハイブリッド車両用駆動装置と、
　該ハイブリッド車両用駆動装置によって駆動される車輪と
　を備える、ハイブリッド車両。
【請求項７】
　電動機と、回転する出力軸を有する外燃機関と、該外燃機関が出力する動力及び前記電
動機が出力する動力の一方を選択的に車輪へ伝達する動力伝達部と
　を備え、
　前記動力伝達部は、
　前記電動機が出力する動力が伝達される第１の歯車、前記外燃機関が出力する動力が伝
達される第２の歯車、及び、回転停止又は回転移動停止している場合、前記第２の歯車へ
伝達された動力を前記第１の歯車へ伝達する第３の歯車を用いてなる遊星歯車機構と、
　前記第３の歯車の回転又は回転移動の可否を切り替える切替部とを含み、
　前記第１の歯車へ伝達された動力が前記車輪へ伝達され、
　前記切替部は、
　前記第３の歯車若しくは該第３の歯車に連動する連動部に対して断／続することによっ
て前記第３の歯車の回転又は回転移動の可／否を切り替えるクラッチ板と、該クラッチ板
の断／続を切り替えるためのアクチュエータと
　を有する駆動装置において、
　前記車輪へ伝達すべき動力の多寡に応じて、前記外燃機関が出力すべき出力値を演算し
、演算した結果と前記外燃機関が出力している出力値とを比較し、
　比較した結果に応じて、前記車輪へ伝達すべき動力を選択すべく、
　前記外燃機関を始動させる場合、前記外燃機関が出力すべき出力値として、前記外燃機
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関が有する出力軸の回転数を用い、
　前記比較した結果を求めるために、前記演算した結果と前記外燃機関が有する出力軸の
回転数とを用いた演算の結果を所定閾値と比較し、
　前記比較した結果が、前記演算した結果と前記外燃機関が有する出力軸の回転数との差
の絶対値が所定閾値以下であることを示す場合、前記車輪へ伝達すべき動力として、前記
外燃機関が出力する動力を選択し、
　前記比較した結果が、前記演算した結果から前記外燃機関が有する出力軸の回転数を減
算した減算結果が所定閾値よりも大きいことを示す場合、前記車輪へ伝達すべき動力とし
て、前記電動機が出力する動力を選択し、
　前記車輪へ伝達すべき動力として前記外燃機関が出力する動力を選択する場合、前記第
３の歯車の回転又は回転移動が停止するよう前記切替部を制御し、且つ、動力の出力を停
止するよう前記電動機を制御し、
　前記車輪へ伝達すべき動力として前記電動機が出力する動力を選択する場合、前記第３
の歯車が回転又は回転移動するよう前記切替部を制御し、且つ、動力を出力するよう前記
電動機を制御する
　ことを含む、駆動方法。
【請求項８】
　電動機と、回転する出力軸を有するスターリングエンジンと、該スターリングエンジン
が出力する動力及び前記電動機が出力する動力の一方を選択的に車輪へ伝達する動力伝達
部とを備え、
　前記動力伝達部は、
　前記電動機が出力する動力が伝達されるリングギヤ、前記スターリングエンジンが出力
する動力が伝達される太陽ギヤ、回転移動停止している場合、前記太陽ギヤへ伝達された
動力を前記リングギヤへ伝達する遊星ギヤ、及び、該遊星ギヤの回転移動に連動して回転
する遊星キャリアを用いてなる遊星歯車機構と、
　前記遊星ギヤの回転移動の可否を切り替える切替部とを含み、
　前記リングギヤへ伝達された動力が前記車輪へ伝達され、
　前記切替部は、
　前記遊星キャリアに対して断／続することによって前記遊星ギヤの回転又は回転移動の
可／否を切り替えるクラッチ板と、該クラッチ板の断／続を切り替えるためのアクチュエ
ータと
　を有する駆動装置において、
　前記車輪へ伝達すべき動力の多寡に応じて、前記スターリングエンジンが出力すべき出
力値を演算し、
　演算した結果と前記スターリングエンジンが出力している出力値とを比較し、
　比較した結果に応じて、前記車輪へ伝達すべき動力を選択すべく、
　前記スターリングエンジンを始動させる場合、前記スターリングエンジンが出力すべき
出力値として、前記スターリングエンジンが有する出力軸の回転数を用い、
　前記比較した結果を求めるために、前記演算した結果と前記スターリングエンジンが有
する出力軸の回転数とを用いた演算の結果を所定閾値と比較し、
　前記比較した結果が、前記演算した結果と前記スターリングエンジンが有する出力軸の
回転数との差の絶対値が所定閾値以下であることを示す場合、前記車輪へ伝達すべき動力
として、前記スターリングエンジンが出力する動力を選択し、
　前記比較した結果が、前記演算した結果から前記スターリングエンジンが有する出力軸
の回転数を減算した減算結果が所定閾値よりも大きいことを示す場合、前記車輪へ伝達す
べき動力として、前記電動機が出力する動力を選択し、
　前記車輪へ伝達すべき動力として前記スターリングエンジンが出力する動力を選択する
場合、前記遊星ギヤの回転移動が停止するよう前記切替部を制御し、且つ、動力の出力を
停止するよう前記電動機を制御し、
　前記車輪へ伝達すべき動力として前記電動機が出力する動力を選択する場合、前記遊星
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ギヤが回転移動するよう前記切替部を制御し、且つ、動力を出力するよう前記電動機を制
御する
　ことを含む、駆動方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本開示は、特性が異なる２種類の動力源が出力する動力を車輪へ伝達するハイブリッド
車両用駆動装置、ハイブリッド車両及び駆動方法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　近年、特性が異なる２種類の動力源を備えているハイブリッド車両が実用化されている
。ハイブリッド車両は、各動力源の長所を活かし、短所を補うように、２種類の動力源が
出力する動力を、状況に応じて最適に組み合わせて走行するよう構成されている。
　従来のハイブリッド車両は、内燃機関と電動機とを備えている。このため、例えば低速
域又は軽負荷領域では効率が低い内燃機関を停止させ、電動機で車輪を駆動することによ
って、燃費を改善することができる。
　しかしながら、従来のハイブリッド車両には、燃料の燃焼爆発による騒音が大きいこと
、燃料の種類が限定されること、大気汚染物質を含む排気を抑制し難いこと等の内燃機関
の欠点を克服することができないという問題がある。
【０００３】
　ところで、外燃機関は、内燃機関とは異なり、燃焼に伴う騒音が小さい上に、燃料の種
類及び形態（気体、液体、又は固体）による選択肢が多く、最適な条件で燃焼させること
ができるため、大気汚染物質の排出を抑制し易いという長所を有する。
　しかしながら、外燃機関は、内燃機関に比べて出力調整の反応速度が遅いという短所を
有する。
【０００４】
　そこで、外燃機関と電動機とを備える電気自動車が提案されている（特許文献１参照）
。
　特許文献１に記載の電気自動車は、外燃機関に連動する発電機が発生させた電力が電動
機に与えられ、電動機が出力する動力が車輪へ伝達されるよう構成されている。このよう
な電気自動車では、出力調整の反応速度が速い電動機が車輪を駆動し、外燃機関は定常的
に発電機を駆動する。従って、外燃機関の急激な出力調整を行なう必要がない。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００５】
【特許文献１】特開２００３－２３９８０４号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　しかしながら、特許文献１に記載の電気自動車では、外燃機関が出力する動力が車輪へ
伝達されることはない。従って、外燃機関が出力した動力を一旦電力に変換する分のロス
が生じるという問題がある。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　第１実施形態に係るハイブリッド車両用駆動装置は、電動機と、回転する出力軸を有す
る外燃機関と、該外燃機関が出力する動力及び前記電動機が出力する動力の一方を選択的
に車輪へ伝達する動力伝達部とを備えるハイブリッド車両用駆動装置であって、前記動力
伝達部は、前記車輪へ伝達すべき動力の多寡に応じて、前記外燃機関が出力すべき出力値
を演算する出力演算装置と、該出力演算装置の演算結果と前記外燃機関が出力している出
力値とを比較する出力比較装置と、該出力比較装置の比較結果に応じて、前記車輪へ伝達
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すべき動力を選択する動力選択装置と、前記電動機が出力する動力が伝達される第１の歯
車、前記外燃機関が出力する動力が伝達される第２の歯車、及び、回転停止又は回転移動
停止している場合、前記第２の歯車へ伝達された動力を前記第１の歯車へ伝達する第３の
歯車を用いてなる遊星歯車機構と、前記第３の歯車の回転又は回転移動の可否を切り替え
る切替部とを含み、前記第１の歯車へ伝達された動力が前記車輪へ伝達され、前記切替部
は、前記第３の歯車若しくは該第３の歯車に連動する連動部に対して断／続することによ
って前記第３の歯車の回転又は回転移動の可／否を切り替えるクラッチ板と、該クラッチ
板の断／続を切り替えるためのアクチュエータとを有し、前記外燃機関を始動させる場合
、前記出力演算装置は、前記外燃機関が出力すべき出力値として、前記外燃機関が有する
出力軸の回転数を用い、前記出力比較装置は、前記出力演算装置の演算結果と前記外燃機
関が有する出力軸の回転数とを用いた演算の結果を所定閾値と比較し、前記動力選択装置
は、前記出力比較装置の比較結果が、前記出力演算装置の演算結果と前記外燃機関が有す
る出力軸の回転数との差の絶対値が所定閾値以下であることを示す場合、前記車輪へ伝達
すべき動力として、前記外燃機関が出力する動力を選択し、前記出力比較装置の比較結果
が、前記出力演算装置の演算結果から前記外燃機関が有する出力軸の回転数を減算した減
算結果が所定閾値よりも大きいことを示す場合、前記車輪へ伝達すべき動力として、前記
電動機が出力する動力を選択し、前記車輪へ伝達すべき動力として前記外燃機関が出力す
る動力を選択する場合、前記第３の歯車の回転又は回転移動が停止するよう前記切替部を
制御し、且つ、動力の出力を停止するよう前記電動機を制御し、前記車輪へ伝達すべき動
力として前記電動機が出力する動力を選択する場合、前記第３の歯車が回転又は回転移動
するよう前記切替部を制御し、且つ、動力を出力するよう前記電動機を制御する。
　第２実施形態に係るハイブリッド車両用駆動装置は、電動機と、回転する出力軸を有す
るスターリングエンジンと、該スターリングエンジンが出力する動力及び前記電動機が出
力する動力の一方を選択的に車輪へ伝達する動力伝達部とを備えるハイブリッド車両用駆
動装置であって、前記動力伝達部は、前記車輪へ伝達すべき動力の多寡に応じて、前記ス
ターリングエンジンが出力すべき出力値を演算する出力演算装置と、該出力演算装置の演
算結果と前記スターリングエンジンが出力している出力値とを比較する出力比較装置と、
該出力比較装置の比較結果に応じて、前記車輪へ伝達すべき動力を選択する動力選択装置
と、前記電動機が出力する動力が伝達されるリングギヤ、前記スターリングエンジンが出
力する動力が伝達される太陽ギヤ、回転移動停止している場合、前記太陽ギヤへ伝達され
た動力を前記リングギヤへ伝達する遊星ギヤ、及び、該遊星ギヤの回転移動に連動して回
転する遊星キャリヤを用いてなる遊星歯車機構と、前記遊星ギヤの回転移動の可否を切り
替える切替部とを含み、前記リングギヤへ伝達された動力が前記車輪へ伝達され、前記切
替部は、前記遊星キャリヤに対して断／続することによって前記遊星ギヤの回転移動の可
／否を切り替えるクラッチ板と、該クラッチ板の断／続を切り替えるためのアクチュエー
タとを有し、前記スターリングエンジンを始動させる場合、前記出力演算装置は、前記ス
ターリングエンジンが出力すべき出力値として、前記スターリングエンジンが有する出力
軸の回転数を用い、前記出力比較装置は、前記出力演算装置の演算結果と前記スターリン
グエンジンが有する出力軸の回転数とを用いた演算の結果を所定閾値と比較し、前記動力
選択装置は、前記出力比較装置の比較結果が、前記出力演算装置の演算結果と前記スター
リングエンジンが有する出力軸の回転数との差の絶対値が所定閾値以下であることを示す
場合、前記車輪へ伝達すべき動力として、前記スターリングエンジンが出力する動力を選
択し、前記出力比較装置の比較結果が、前記出力演算装置の演算結果から前記スターリン
グエンジンが有する出力軸の回転数を減算した減算結果が所定閾値よりも大きいことを示
す場合、前記車輪へ伝達すべき動力として、前記電動機が出力する動力を選択し、前記車
輪へ伝達すべき動力として前記スターリングエンジンが出力する動力を選択する場合、前
記遊星ギヤの回転移動が停止するよう前記切替部を制御し、且つ、動力の出力を停止する
よう前記電動機を制御し、前記車輪へ伝達すべき動力として前記電動機が出力する動力を
選択する場合、前記遊星ギヤが回転移動するよう前記切替部を制御し、且つ、動力を出力
するよう前記電動機を制御する。
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【０００８】
　第３実施形態に係るハイブリッド車両用駆動装置は、前記出力比較装置は、前記出力演
算装置の演算結果と前記外燃機関が出力している出力値とを用いた演算の結果を所定閾値
と比較し、前記動力選択装置は、前記出力比較装置の比較結果が、前記出力演算装置の演
算結果と前記外燃機関が出力している出力値との差の絶対値が所定閾値以下であることを
示す場合、前記車輪へ伝達すべき動力として、前記外燃機関が出力する動力を選択し、前
記出力比較装置の比較結果が、前記出力演算装置の演算結果から前記外燃機関が出力して
いる出力値を減算した減算結果が所定閾値よりも大きいことを示す場合、前記車輪へ伝達
すべき動力として、前記電動機が出力する動力を選択する。
【００１１】
　第４実施形態に係るハイブリッド車両用駆動装置は、前記動力選択装置は、前記車輪へ
伝達すべき動力として、前記電動機が出力する動力を選択した場合、該電動機が発電機と
して作動するよう前記電動機を制御する。
【００１３】
　第５実施形態に係るハイブリッド車両用駆動装置は、前記外燃機関に連動して、前記電
動機へ供給するための電力を発生させる発電機を更に備える。
【００１４】
　第６実施形態に係るハイブリッド車両は、本開示のハイブリッド車両用駆動装置と、該
ハイブリッド車両用駆動装置によって駆動される車輪とを備える。
【００１５】
　第７実施形態に係る駆動方法は、電動機と、回転する出力軸を有する外燃機関と、該外
燃機関が出力する動力及び前記電動機が出力する動力の一方を選択的に車輪へ伝達する動
力伝達部とを備え、前記動力伝達部は、前記電動機が出力する動力が伝達される第１の歯
車、前記外燃機関が出力する動力が伝達される第２の歯車、及び、回転停止又は回転移動
停止している場合、前記第２の歯車へ伝達された動力を前記第１の歯車へ伝達する第３の
歯車を用いてなる遊星歯車機構と、前記第３の歯車の回転又は回転移動の可否を切り替え
る切替部とを含み、前記第１の歯車へ伝達された動力が前記車輪へ伝達され、前記切替部
は、前記第３の歯車若しくは該第３の歯車に連動する連動部に対して断／続することによ
って前記第３の歯車の回転又は回転移動の可／否を切り替えるクラッチ板と、該クラッチ
板の断／続を切り替えるためのアクチュエータとを有する駆動装置において、前記車輪へ
伝達すべき動力の多寡に応じて、前記外燃機関が出力すべき出力値を演算し、演算した結
果と前記外燃機関が出力している出力値とを比較し、比較した結果に応じて、前記車輪へ
伝達すべき動力を選択すべく、前記外燃機関を始動させる場合、前記外燃機関が出力すべ
き出力値として、前記外燃機関が有する出力軸の回転数を用い、前記比較した結果を求め
るために、前記演算した結果と前記外燃機関が有する出力軸の回転数とを用いた演算の結
果を所定閾値と比較し、前記比較した結果が、前記演算した結果と前記外燃機関が有する
出力軸の回転数との差の絶対値が所定閾値以下であることを示す場合、前記車輪へ伝達す
べき動力として、前記外燃機関が出力する動力を選択し、前記比較した結果が、前記演算
した結果から前記外燃機関が有する出力軸の回転数を減算した減算結果が所定閾値よりも
大きいことを示す場合、前記車輪へ伝達すべき動力として、前記電動機が出力する動力を
選択し、前記車輪へ伝達すべき動力として前記外燃機関が出力する動力を選択する場合、
前記第３の歯車の回転又は回転移動が停止するよう前記切替部を制御し、且つ、動力の出
力を停止するよう前記電動機を制御し、前記車輪へ伝達すべき動力として前記電動機が出
力する動力を選択する場合、前記第３の歯車が回転又は回転移動するよう前記切替部を制
御し、且つ、動力を出力するよう前記電動機を制御することを含む。
　第８実施形態に係る駆動方法は、電動機と、回転する出力軸を有するスターリングエン
ジンと、該スターリングエンジンが出力する動力及び前記電動機が出力する動力の一方を
選択的に車輪へ伝達する動力伝達部とを備え、前記動力伝達部は、前記電動機が出力する
動力が伝達されるリングギヤ、前記スターリングエンジンが出力する動力が伝達される太
陽ギヤ、回転移動停止している場合、前記太陽ギヤへ伝達された動力を前記リングギヤへ
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伝達する遊星ギヤ、及び、該遊星ギヤの回転移動に連動して回転する遊星キャリアを用い
てなる遊星歯車機構と、前記遊星ギヤの回転移動の可否を切り替える切替部とを含み、前
記リングギヤへ伝達された動力が前記車輪へ伝達され、前記切替部は、前記遊星キャリア
に対して断／続することによって前記遊星ギヤの回転又は回転移動の可／否を切り替える
クラッチ板と、該クラッチ板の断／続を切り替えるためのアクチュエータとを有する駆動
装置において、前記車輪へ伝達すべき動力の多寡に応じて、前記スターリングエンジンが
出力すべき出力値を演算し、演算した結果と前記スターリングエンジンが出力している出
力値とを比較し、比較した結果に応じて、前記車輪へ伝達すべき動力を選択すべく、前記
スターリングエンジンを始動させる場合、前記スターリングエンジンが出力すべき出力値
として、前記スターリングエンジンが有する出力軸の回転数を用い、前記比較した結果を
求めるために、前記演算した結果と前記スターリングエンジンが有する出力軸の回転数と
を用いた演算の結果を所定閾値と比較し、前記比較した結果が、前記演算した結果と前記
スターリングエンジンが有する出力軸の回転数との差の絶対値が所定閾値以下であること
を示す場合、前記車輪へ伝達すべき動力として、前記スターリングエンジンが出力する動
力を選択し、前記比較した結果が、前記演算した結果から前記スターリングエンジンが有
する出力軸の回転数を減算した減算結果が所定閾値よりも大きいことを示す場合、前記車
輪へ伝達すべき動力として、前記電動機が出力する動力を選択し、前記車輪へ伝達すべき
動力として前記スターリングエンジンが出力する動力を選択する場合、前記遊星ギヤの回
転移動が停止するよう前記切替部を制御し、且つ、動力の出力を停止するよう前記電動機
を制御し、前記車輪へ伝達すべき動力として前記電動機が出力する動力を選択する場合、
前記遊星ギヤが回転移動するよう前記切替部を制御し、且つ、動力を出力するよう前記電
動機を制御することを含む。
【００１６】
　このハイブリッド車両用駆動装置、このハイブリッド車両、及びこの駆動方法にあって
は、車輪を駆動するための２種類の動力源と、出力演算装置、出力比較装置、及び動力選
択装置を有する動力伝達部とを備える。
　出力演算装置は、車輪へ伝達すべき動力の多寡に応じて、外燃機関が出力すべき出力値
を演算する。ここで、外燃機関が出力すべき出力値とは、外燃機関が出力する動力のみを
用いて車輪を駆動する場合に必要な出力値である。
　出力比較装置は、出力演算装置の演算結果（即ち外燃機関が出力すべき出力値）と、外
燃機関が出力している出力値とを比較する。
【００１７】
　例えば、外燃機関が、回転する出力軸を有する場合、出力演算装置は、外燃機関が出力
すべき出力値として、出力軸の回転数及び／又はトルク値を演算し、出力比較装置は、出
力演算装置の演算結果と、出力軸の回転数及び／又はトルク値とを比較する。
【００１８】
　外燃機関は出力調整の反応速度が遅いため、要求される出力値を出力するまでに長時間
を要する。一方、電動機は出力調整の反応速度が速いため、要求される出力値を短時間で
出力することができる。
　従って、例えば、外燃機関が必要十分な出力値を出力していない場合は、電動機が出力
する動力を用いて車輪を駆動することが望ましく、外燃機関が必要十分な出力値を出力し
ている場合は、外燃機関が出力する動力を用いて車輪を駆動することが望ましい。このた
めには、車輪へ伝達すべき動力を適切に選択する必要がある。
【００１９】
　そこで、動力選択装置は、出力比較装置の比較結果に応じて、車輪へ伝達すべき動力を
選択する。この場合、出力比較装置の比較結果は、外燃機関が必要十分な出力値を出力し
ているか否かを判定するために用いられる。
　動力選択装置が、車輪へ伝達すべき動力を選択することによって、外燃機関が出力する
動力のみが車輪へ伝達されるか、又は電動機が出力する動力のみが車輪へ伝達されるか、
或いは外燃機関が出力する動力と電動機が出力する動力とが両方とも車輪へ伝達される。
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換言すれば、外燃機関のみで車輪を駆動する状態、電動機のみで車輪を駆動する状態、及
び、外燃機関と電動機とが協働して車輪を駆動する状態の何れかが選択される。
【００２０】
　このハイブリッド車両用駆動装置にあっては、出力比較装置が、出力演算装置の演算結
果と外燃機関が出力している出力値とを用いた演算の結果を所定閾値と比較する。
　出力比較装置の比較結果が、出力演算装置の演算結果と外燃機関が出力している出力値
との差の絶対値が所定閾値以下であることを示す場合とは、外燃機関が出力すべき出力値
と、外燃機関が出力している出力値とが略等しい場合である。この場合、動力選択装置は
、車輪へ伝達すべき動力として、外燃機関が出力する動力を選択する。
　つまり、外燃機関が必要十分な出力値を出力している場合は、外燃機関が出力する動力
のみを用いて車輪が駆動される。従って、車輪の駆動に必要な出力全部が外燃機関の出力
のみで賄われる。
【００２１】
　一方、出力比較装置の比較結果が、出力演算装置の演算結果から外燃機関が出力してい
る出力値を減算した減算結果が所定閾値よりも大きいことを示す場合とは、外燃機関が出
力すべき出力値に比べて、外燃機関が出力している出力値が大幅に小さい場合である。こ
の場合、動力選択装置は、車輪へ伝達すべき動力として、電動機が出力する動力を選択す
るか、又は、電動機が出力する動力及び外燃機関が出力する動力の両方を選択する。
【００２２】
　つまり、外燃機関が出力する出力値が不足している場合は、外燃機関が必要十分な出力
値を出力するまで、少なくとも電動機が出力する動力を用いて車輪が駆動される。従って
、外燃機関が出力値を増大させている間、車輪の駆動に必要な出力全部が電動機の出力の
みで賄われるか、又は、外燃機関と電動機とが協働し、外燃機関の出力不足分が電動機の
出力で補われる。
【００２３】
　ところで、車輪へ伝達すべき動力として両方を選択した場合、外燃機関が出力している
出力値が、外燃機関が出力すべき出力値よりも非常に小さいときは、動力選択装置は、電
動機が出力する出力値を大きくする。この場合、主として電動機が出力する動力によって
、車輪が駆動される。一方、外燃機関が出力している出力値が、外燃機関が出力すべき出
力値に近いときは、動力選択装置は、電動機が出力する出力値を小さくする。この場合、
主として外燃機関が出力する動力によって、車輪が駆動される。
【００２４】
　このハイブリッド車両用駆動装置にあっては、出力比較装置の比較結果が、出力演算装
置の演算結果から外燃機関が出力している出力値を減算した減算結果が所定閾値よりも大
きいことを示す場合、即ち、外燃機関が出力すべき出力値に比べて、外燃機関が出力して
いる出力値が大幅に小さい場合、動力選択装置は、車輪へ伝達すべき動力として、電動機
が出力する動力を選択する。
　つまり、外燃機関が出力する出力値が不足している場合は、外燃機関が必要十分な出力
値を出力するまで、電動機が出力する動力のみを用いて車輪が駆動される。従って、外燃
機関が出力値を増大させている間、車輪の駆動に必要な出力全部が電動機の出力のみで賄
われる。
【００２５】
　このハイブリッド車両用駆動装置にあっては、出力比較装置の比較結果が、外燃機関が
出力している出力値から出力演算装置の演算結果を減算した減算結果が所定閾値よりも大
きいことを示す場合、即ち、外燃機関が出力すべき出力値に比べて、外燃機関が出力して
いる出力値が大幅に大きい場合、動力選択装置は、車輪へ伝達すべき動力として、電動機
が出力する動力を選択する。
　つまり、外燃機関が出力する出力値が過剰である場合は、外燃機関が必要十分な出力値
を出力するまで、電動機が出力する動力のみを用いて車輪が駆動される。従って、外燃機
関が出力値を減少させている間、車輪の駆動に必要な出力全部が電動機の出力のみで賄わ
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れる。
【００２６】
　このハイブリッド車両用駆動装置にあっては、出力比較装置の比較結果が、外燃機関が
出力している出力値から出力演算装置の演算結果を減算した減算結果が所定閾値よりも大
きいことを示す場合、即ち、外燃機関が出力すべき出力値に比べて、外燃機関が出力して
いる出力値が大幅に大きい場合、動力選択装置は、車輪へ伝達すべき動力として、電動機
が出力する動力を選択する。
【００２７】
　その上で、動力選択装置は、電動機が発電機として作動するよう電動機を制御する。
　通常は電動機が車輪を駆動するが、電動機を発電機として作動させる場合は、車輪が電
動機を駆動するかたちとなる。この結果、発電時の電動機の回転抵抗は、車輪に対する制
動力として作用する。換言すれば、電動機が出力する負の動力によって、車輪が駆動され
る。
　発電機として作動する電動機が発生させた電力は、例えば抵抗器に与えて消費するか（
発電ブレーキ）、又は、蓄電池に与えて回収する（回生ブレーキ）。
【００２８】
　このハイブリッド車両用駆動装置にあっては、動力伝達部が、遊星歯車機構と切替部と
を更に有する。
　遊星歯車機構の第１の歯車（例えば外輪歯車）には、電動機が出力する動力が伝達され
、第１の歯車へ伝達された動力が車輪へ伝達される。
　遊星歯車機構の第２の歯車（例えば太陽歯車）には、外燃機関が出力する動力が伝達さ
れる。
　切替部は、第３の歯車の回転又は回転移動（例えば遊星歯車の回転移動）の可否を切り
替える。
　遊星歯車機構の第３の歯車が回転停止又は回転移動停止している場合、第２の歯車へ伝
達された動力は第１の歯車へ伝達される。
【００２９】
　動力選択装置は、車輪へ伝達すべき動力として外燃機関が出力する動力を選択する場合
、第３の歯車の回転又は回転移動が停止するよう切替部を制御し、且つ、動力の出力を停
止するよう電動機を制御する。この結果、外燃機関が出力する動力が、遊星歯車機構の第
１及び第２の歯車を介して、車輪へ伝達される。
【００３０】
　一方、動力選択装置は、車輪へ伝達すべき動力として電動機が出力する動力を選択する
場合、第３の歯車が回転又は回転移動するよう切替部を制御し、且つ、動力を出力するよ
う電動機を制御する。
　第３の歯車が回転又は回転移動する場合には、第２の歯車へ伝達された動力が第１の歯
車へ伝達されることはない。このため、電動機が出力する動力のみが、遊星歯車機構の第
１の歯車を介して車輪へ伝達される。つまり、電動機で車輪を駆動する場合であっても、
外燃機関の出力を停止させる必要はない。
　以上のような動力伝達部は、第３の歯車の回転若しくは回転移動の可／否を、第３の歯
車又は第３の歯車に連動する連動部に対するクラッチ板の断／続によって切り替えるため
、非常に簡単な構成である。また、第３の歯車又は連動部に対するクラッチ板の断／続を
切り替えるべくアクチュエータに対して実行される制御は簡易である。
【００３１】
　このハイブリッド車両用駆動装置にあっては、外燃機関に連動して、電動機へ供給する
ための電力を発生させる発電機を更に備える。
　発電機が発生させた電力は、直接的に電動機に与えるか、又は、電動機に給電する蓄電
池を介して電動機に与えればよい。
【図面の簡単な説明】
【００３２】
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【図１】本開示の実施の形態に係るハイブリッド車両の要部構成を示すブロック図である
。
【図２】本開示の実施の形態に係るハイブリッド車両用駆動装置の要部構成を示す模式的
説明図である。
【図３】本開示の実施の形態に係るハイブリッド車両が発車する場合を説明する特性図で
ある。
【図４】本開示の実施の形態に係るハイブリッド車両が加速する場合を説明する特性図で
ある。
【図５】本開示の実施の形態に係るハイブリッド車両が減速する場合を説明する特性図で
ある。
【図６】本開示の実施の形態に係るハイブリッド車両が停車する場合を説明する特性図で
ある。
【図７】本開示の実施の形態に係るハイブリッド車両が一時停止してから再発車する場合
を説明する特性図である。
【図８】本開示の実施の形態に係るハイブリッド車両用駆動装置が備える遊星歯車機構の
動作（左方向に公転又は公転禁止）を説明する模式的正面図である。
【図９】本開示の実施の形態に係るハイブリッド車両用駆動装置が備える遊星歯車機構の
動作（右方向に公転）を説明する模式的正面図である。
【図１０】本開示の実施の形態に係るハイブリッド車両用駆動装置で実行される車両駆動
処理の手順を示すフローチャートである。
【図１１】本開示の実施の形態に係るハイブリッド車両用駆動装置で実行される車両駆動
処理の手順を示すフローチャートである。
【図１２】本開示の実施の形態に係るハイブリッド車両用駆動装置で実行される車両駆動
処理の手順を示すフローチャートである。
【図１３】本開示の実施の形態に係るハイブリッド車両用駆動装置で実行される車両駆動
処理の手順を示すフローチャートである。
【発明を実施するための形態】
【００３３】
　以下、本開示を、その実施の形態を示す図面に基づいて詳述する。
　図１は、本開示の実施の形態に係るハイブリッド車両４の要部構成を示すブロック図で
あり、図２は、本開示の実施の形態に係るハイブリッド車両用駆動装置１の要部構成を示
す模式的説明図である。
　本実施の形態におけるハイブリッド車両４は前輪駆動の四輪自動車であるが、これに限
定されるものではない。例えば、ハイブリッド車両４は、二輪～四輪の各種自動車、農業
用車両、鉄道車両、又はゴーカートのような遊戯用車両等であってもよい。
【００３４】
　ハイブリッド車両４は、ＣＰＵ（Ｃｅｎｔｒａｌ　Ｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇ　Ｕｎｉｔ）
２０を有するハイブリッド車両用駆動装置１と、始動スイッチ４０、車輪４１，４１、車
速センサ４２、アクセル４３、及びブレーキ４４とを少なくとも備える。このハイブリッ
ド車両用駆動装置１にて、本開示の実施の形態に係る駆動方法が用いられる。
【００３５】
　ハイブリッド車両４の運転者は、ハイブリッド車両４の運転を開始する場合に始動スイ
ッチ４０をオンにする。また、運転者は、ハイブリッド車両４の運転を終了する場合に始
動スイッチ４０をオフにする。
　オンにされた始動スイッチ４０は、始動スイッチ４０がオンであることを示すオン信号
をＣＰＵ２０へ出力する。オフにされた始動スイッチ４０は、ＣＰＵ２０へのオン信号の
出力を停止する。
【００３６】
　車輪４１，４１は、ハイブリッド車両４の２個の前輪であり、ハイブリッド車両用駆動
装置１によって駆動される。
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　車速センサ４２は、ハイブリッド車両４の車速を時系列的に検出して、検出結果をハイ
ブリッド車両用駆動装置１のＣＰＵ２０に与える。
【００３７】
　アクセル４３は、アクセルペダルと、アクセルペダルの踏み込み量を時系列的に検出す
るポテンショメータとを用いてなり、ポテンショメータの検出結果がＣＰＵ２０に与えら
れる。
　ブレーキ４４は、ブレーキペダルと、ブレーキペダルの踏み込み量を時系列的に検出す
るポテンショメータとを用いてなり、ポテンショメータの検出結果がＣＰＵ２０に与えら
れる。ブレーキ４４が操作された場合、車輪４１，４１の回転数を減少させるべく、ディ
スクブレーキ又はドラムブレーキ等のブレーキ機構が作動するが、本明細書では、このブ
レーキ機構についての説明は省略する。
　なお、アクセル４３又はブレーキ４４は、運転者が手で操作する構成でもよい。
【００３８】
　運転者は、アクセル４３又はブレーキ４４を操作することによって、所望の車速をＣＰ
Ｕ２０に入力する。
　更に詳細には、ハイブリッド車両４の車速を増加させたい場合、運転者は、車速が所望
の車速に達するまで、アクセル４３の踏み込み量を増加させ続けるか、アクセル４３を完
全に踏み込む。この状態を、以下ではアクセル４３をオンにするという。
　ハイブリッド車両４の車速が所望の車速に達した場合、運転者は、アクセル４３を最大
量未満の踏み込み量で一定にする。この状態を、以下ではアクセル４３をオフにするとい
う。
【００３９】
　ハイブリッド車両４の車速を減少させたい場合、運転者は、アクセル４３の踏み込みを
終了した後で、車速が所望の車速に達するまで、ブレーキ４４を踏み込む。この状態を、
以下ではブレーキ４４をオンにするという。
　ハイブリッド車両４の車速が所望の車速に達した場合、運転者は、ブレーキ４４の踏み
込みを終了する。この状態を、以下ではブレーキ４４をオフにするという。
【００４０】
　ハイブリッド車両用駆動装置１は、電動機として機能するモータ１１と、外燃機関とし
て機能するスターリングエンジン１２と、発電機１３と、ギヤセンサ１４１及びエンジン
センサ１４２と、蓄電池１５と、動力伝達部２とを備える。なお、ハイブリッド車両用駆
動装置１は、スターリングエンジン１２に限定されず、他の外燃機関（例えば蒸気機関）
を備える構成でもよい。
【００４１】
　スターリングエンジン１２は、図示しない燃料を燃焼させて作動流体を加熱している間
はオン状態であり、作動流体が加熱されていない場合はオフ状態である。本実施の形態に
おいては、スターリングエンジン１２は、出力軸１２１を右回転させる。ただし、燃料を
燃焼させている場合でも、出力軸１２１を回転させようとする力が、出力軸１２１の回転
抵抗以下である場合は、出力軸１２１は回転しない。
　以下では、スターリングエンジン１２の出力軸１２１の回転数及びトルク値を、スター
リングエンジン１２の回転数及びトルク値という。スターリングエンジン１２の回転数及
びトルク値は、作動流体の温度及び／又は圧力等を調整することによって、調整される。
【００４２】
　本実施の形態におけるモータ１１はＤＣモータを用いてなり、蓄電池１５から給電され
ている間はオン状態であり、給電されていない場合はオフ状態である。本実施の形態にお
いては、モータ１１は、出力軸１１１を右回転させる。
　以下では、モータ１１の出力軸１１１の回転数及びトルク値を、モータ１１の回転数及
びトルク値という。モータ１１の回転数及びトルク値は、モータ１１に与えられる電力の
電流値及び／又は電圧値を調整することによって、調整される。
【００４３】
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　モータ１１がオンにされている場合に、出力軸１１１に対して外部から動力が与えられ
たとき、モータ１１が発生させた逆起電力がモータ１１の外部へ出力されて蓄電池１５に
与えられる。このとき、モータ１１は発電機として作動する。
　モータ１１がオフにされている場合は、外部から出力軸１１１に対して動力が与えられ
たとしても、モータ１１は発電機として作動せず、出力軸１１１は空転する。
【００４４】
　動力伝達部２は、モータ１１が出力する動力及びスターリングエンジン１２が出力する
動力の一方を選択的に車輪４１，４１へ伝達するよう構成されている。このために、動力
伝達部２は、ＣＰＵ２０を含むＥＣＵ（Ｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃ　Ｃｏｎｔｒｏｌ　Ｕｎｉ
ｔ）２００と、遊星歯車機構３と、切替部として機能するクラッチ板２３及びアクチュエ
ータ２４と、減速歯車２５１、トルクコンバータ２５２、及び差動装置２５３とを備える
。
【００４５】
　遊星歯車機構３は、内歯部及び外歯部が形成されているリングギヤ３１と、外歯部が形
成されている太陽ギヤ３２と、夫々に外歯部が形成されている複数個（本実施の形態では
４個）の遊星ギヤ３３，３３，…と、遊星キャリヤ３４とを備える。リングギヤ３１、太
陽ギヤ３２、及び遊星ギヤ３３，３３，…は、第１の歯車、第２の歯車、及び第３の歯車
として機能する。
【００４６】
　図２に示すように、リングギヤ３１、太陽ギヤ３２、及び遊星キャリヤ３４は同軸上で
回転する。
　遊星キャリヤ３４は、遊星キャリヤ３４の回転方向に等間隔に配されている４本の回転
軸３４１，３４１，…を有する。各回転軸３４１は、遊星キャリヤ３４の回転軸に平行に
配されている。
【００４７】
　各遊星ギヤ３３は、遊星キャリヤ３４の各回転軸３４１に回転自在に支持されて、リン
グギヤ３１の内歯部及び太陽ギヤ３２の両方に噛合している。
　遊星ギヤ３３，３３，…は、遊星キャリヤ３４が回転自在になされているときは、リン
グギヤ３１と太陽ギヤ３２との間で自転しつつ公転するが、遊星キャリヤ３４が回転不能
になされているときは、自転するのみで公転はしない。遊星キャリヤ３４の回転方向と、
遊星ギヤ３３，３３，…の公転方向とは等しい。ここで、遊星ギヤ３３，３３，…の自転
とは、各遊星ギヤ３３の回転を意味し、遊星ギヤ３３，３３，…の公転とは、各遊星ギヤ
３３の回転移動を意味する。
【００４８】
　遊星キャリヤ３４の回転を不能にすべく、アクチュエータ２４は、例えば弾性体の弾性
復元力を利用してクラッチ板２３を遊星キャリヤ３４に押し付けることによって、クラッ
チ板２３と遊星キャリヤ３４とを連結させる。また、遊星キャリヤ３４の回転を自在にす
べく、アクチュエータ２４は、例えば弾性体を変形させてクラッチ板２３を遊星キャリヤ
３４から引き離すことによって、クラッチ板２３と遊星キャリヤ３４とを離隔させる。つ
まり、クラッチ板２３及びアクチュエータ２４は、遊星ギヤ３３，３３，…の公転の可否
を切り替えるものである。
【００４９】
　本実施の形態では、遊星キャリヤ３４が全く回転しない状態（回転が不能な状態）と、
遊星キャリヤ３４が自由に回転する状態（回転が自在な状態）との２種類の状態のみを考
慮し、遊星キャリヤ３４がクラッチ板２３に接触しながら回転する状態（回転が不可能で
はない状態。いわゆる半クラッチ）は考慮しない。
　以下では、クラッチ板２３と遊星キャリヤ３４との連結によって遊星ギヤ３３，３３，
…が公転不能になることを、遊星ギヤ３３，３３，…の公転が禁止されるという。また、
クラッチ板２３と遊星キャリヤ３４との離隔によって遊星ギヤ３３，３３，…が公転自在
になることを、遊星ギヤ３３，３３，…の公転が許可されるという。



(14) JP 4726966 B2 2011.7.20

10

20

30

40

50

【００５０】
　このように、本実施の形態の動力伝達部２は、遊星ギヤ３３，３３，…の公転の許／否
を、遊星キャリヤ３４に対するクラッチ板２３の断／続によって切り替えるため、非常に
簡単な構成である。また、遊星キャリヤ３４に対するクラッチ板２３の断／続を切り替え
るべくアクチュエータ２４に対して実行される制御は簡易である。
【００５１】
　リングギヤ３１の内歯部の歯数は、太陽ギヤ３２の歯数のＮ（Ｎは正の実数）倍である
。遊星ギヤ３３，３３，…の公転が禁止されているとき、リングギヤ３１の回転数は、太
陽ギヤ３２の回転数の１／Ｎ倍であり、リングギヤ３１のトルク値は、太陽ギヤ３２のト
ルク値のＮ倍である。ただし、リングギヤ３１の回転方向は、太陽ギヤ３２の回転方向の
逆方向になる。
　以下では、説明を簡単にするために、リングギヤ３１の回転数及びトルク値と太陽ギヤ
３２の回転数及びトルク値とが等しい（即ちＮ＝１である）ものとする。
【００５２】
　リングギヤ３１には、モータ１１が動力伝達可能に連結されている。このために、モー
タ１１の出力軸１１１には、ウォームギヤ１１２が外嵌固定されており、ウォームギヤ１
１２に形成されている外歯部と、リングギヤ３１の外歯部とが噛合している。ここで、リ
ングギヤ３１は、ウォームギヤ１１２のウォームホイールを兼ねている。モータ１１は右
回転するため、リングギヤ３１は左回転する。モータ１１がオフにされている場合にリン
グギヤ３１が回転しているときは、モータ１１は、リングギヤ３１の回転に伴って空転す
る。
【００５３】
　ところで、ウォームギヤ１１２の歯数が、リングギヤ３１の外歯部の歯数のＭ（Ｍは正
の実数）倍であるとすると、リングギヤ３１の回転数は、モータ１１の回転数の１／Ｍ倍
であり、リングギヤ３１のトルク値は、モータ１１のトルク値のＭ倍である。以下では、
説明を簡単にするために、モータ１１の回転数及びトルク値とリングギヤ３１の回転数及
びトルク値とが等しい（即ちＭ＝１である）ものとする。
【００５４】
　太陽ギヤ３２には、スターリングエンジン１２が動力伝達可能に連結されている。この
ために、スターリングエンジン１２の出力軸１２１には、太陽ギヤ３２が外嵌固定されて
いる。スターリングエンジン１２は右回転するため、太陽ギヤ３２も右回転する。スター
リングエンジン１２の回転数及びトルク値と太陽ギヤ３２の回転数及びトルク値とは等し
い。
【００５５】
　リングギヤ３１の左回転及び／又は太陽ギヤ３２の右回転に伴い、各遊星ギヤ３３は左
方向に自転する。
　遊星ギヤ３３，３３，…の公転が禁止されている場合、スターリングエンジン１２から
太陽ギヤ３２へ伝達された動力は、遊星ギヤ３３，３３，…を介して、リングギヤ３１へ
伝達される。
　一方、遊星ギヤ３３，３３，…の公転が許可されている場合、スターリングエンジン１
２から太陽ギヤ３２へ伝達された動力は、リングギヤ３１へは伝達されない。
【００５６】
　また、遊星ギヤ３３，３３，…の公転が許可されている場合、遊星ギヤ３３，３３，…
は、リングギヤ３１及び／又は太陽ギヤ３２の回転に伴って公転する。更に詳細には、リ
ングギヤ３１の回転数が太陽ギヤ３２の回転数より大きいときは、遊星ギヤ３３，３３，
…は、主としてリングギヤ３１の回転に引きずられて、左方向に公転する。一方、リング
ギヤ３１の回転数が太陽ギヤ３２の回転数より小さいときは、遊星ギヤ３３，３３，…は
、主として太陽ギヤ３２の回転に引きずられて、右方向に公転する。
【００５７】
　従って、遊星キャリヤ３４にクラッチ板２３を押し付けることによって遊星ギヤ３３，
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３３，…の公転を禁止することとは、遊星キャリヤ３４に対し、遊星ギヤ３３，３３，…
の公転を制動するトルクを印加することである、と言える。
　リングギヤ３１の回転数と太陽ギヤ３２の回転数とが等しいときは、遊星ギヤ３３，３
３，…は公転しない。
【００５８】
　減速歯車２５１には外歯部が形成されている。
　リングギヤ３１の外歯部には、ウォームギヤ１１２の他に、減速歯車２５１の外歯部が
噛合している。
　モータ１１からリングギヤ３１へ伝達された動力、又は、スターリングエンジン１２か
ら太陽ギヤ３２及び遊星ギヤ３３，３３，…を介してリングギヤ３１へ伝達された動力は
、減速歯車２５１、トルクコンバータ２５２、及び差動装置２５３へ、この順に伝達され
てから、車輪４１，４１へ伝達される。減速歯車２５１は、伝達された動力の回転数を減
少させることによってトルク値を増幅し、トルクコンバータ２５２は、伝達された動力の
回転数及びトルク値を調節し、差動装置２５３は、伝達された動力を、トルク値が等しく
なるように車輪４１，４１に分配する。
【００５９】
　車速の高低は、車輪４１，４１の回転数の多寡に比例し、車輪４１，４１の回転数の多
寡は、リングギヤ３１の回転数の多寡に比例する。つまり、車速の高低は、リングギヤ３
１の回転数の多寡に比例する。
【００６０】
　発電機１３は、スターリングエンジン１２に連動して、モータ１１へ供給するための電
力を発生させる。このために、スターリングエンジン１２の出力軸１２１に外嵌固定され
た外歯歯車１２２と、発電機１３の入力軸１３１に外嵌固定された外歯歯車１３２とが噛
合し、発電機１３の出力端子が蓄電池１５に電気的に接続されている。この結果、発電機
１３が発生させた電力は、蓄電池１５に与えられる。
【００６１】
　蓄電池１５は、モータ１１及び発電機１３夫々から与えられた電力を蓄える。また、蓄
電池１５は、蓄えられている電力を、モータ１１に与える。
　以上の結果、モータ１１及び発電機１３夫々が発生させた電力は、蓄電池１５に一旦蓄
蔵されてから、モータ１１へ供給される。
　なお、発電機１３が発生させた電力は、蓄電池１５を介さず直接的に、モータ１１へ供
給されてもよい。
　また、モータ１１が発生させた電力が、蓄電池１５に与えられずに、図示しない抵抗器
で消費される構成でもよく、蓄電池１５の電圧値に応じて、蓄電池１５の充電と抵抗器で
の消費とが切り替えられる構成でもよい。
　更に、蓄電池１５は、モータ１１以外の電気機器にも給電してよい。
【００６２】
　本実施の形態では、発電機１３は、スターリングエンジン１２が作動している間は常に
発電するよう構成されているが、このような構成に限定されるものではない。例えばスタ
ーリングエンジン１２と発電機１３との間に、スターリングエンジン１２から発電機１３
への動力の伝達を継／断するクラッチを設け、スターリングエンジン１２が出力する動力
を発電機１３及び太陽ギヤ３２の両方へ伝達する場合と太陽ギヤ３２のみへ伝達する場合
とを適宜に切り替える構成でもよい。
【００６３】
　図１に示すギヤセンサ１４１は、リングギヤ３１の回転数を時系列的に検出して、検出
結果をＣＰＵ２０に与える。
　エンジンセンサ１４２は、スターリングエンジン１２の回転数を時系列的に検出して、
検出結果をＣＰＵ２０に与える。
　なお、ハイブリッド車両用駆動装置１は、ギヤセンサ１４１を備える構成に限定されず
、例えばモータ１１の回転数を検出するセンサを備える構成でもよい。また、ハイブリッ
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ド車両用駆動装置１は、エンジンセンサ１４２を備える構成に限定されず、例えば太陽ギ
ヤ３２の回転数を検出するセンサを備える構成でもよい。更に、ハイブリッド車両用駆動
装置１は、回転数を検出してＣＰＵ２０に与える構成に限定されず、例えばトルク値を検
出してＣＰＵ２０に与える構成でもよい。
【００６４】
　ＥＣＵ２００は、ＣＰＵ２０の他、ＲＯＭ２１及びＲＡＭ２２を有する。
　ＲＯＭ２１には、ハイブリッド車両用駆動装置１を制御するための制御プログラムと、
各種の演算に必要な関数及びテーブル等のデータとが記憶されている。
　ＣＰＵ２０はハイブリッド車両用駆動装置１の制御中枢であり、ＲＡＭ２２を作業領域
として用い、ＲＯＭ２１に記憶された制御プログラム及びデータに従って各種処理を実行
する。
【００６５】
　具体的には、ＣＰＵ２０は、図示しないインタフェースを介して始動スイッチ４０から
オン信号が入力されている否かに応じて、始動スイッチ４０がオンであるかオフであるか
を判定する。
　また、ＣＰＵ２０は、図示しないインタフェースを介して、車速センサ４２、アクセル
４３、ブレーキ４４、ギヤセンサ１４１、及びエンジンセンサ１４２夫々から、各種の検
出結果を示す信号を時系列的に取得し、取得した信号が示す検出結果に基づいて、所定の
判定及び演算を実行する。
　例えば、ＣＰＵ２０は、アクセル４３（又はブレーキ４４）から時系列的に入力される
検出結果に基づいて、アクセル４３（又はブレーキ４４）がオンであるかオフであるかを
判定する。
【００６６】
　更に、ＣＰＵ２０は、モータ１１、スターリングエンジン１２、及びクラッチ板２３夫
々の動作を制御する。
　更に詳細には、モータ１１の動作を制御する場合、ＣＰＵ２０は、モータ１１に与える
電力の電圧値及び電流値夫々を調節する図示しないモータドライバとの間で、図示しない
インタフェースを介して所定の制御信号を入出力することによって、モータ１１の回転数
及びトルク値を制御する。
　スターリングエンジン１２の動作を制御する場合、ＣＰＵ２０は、スターリングエンジ
ン１２の作動流体の温度及び圧力夫々を調節する図示しないエンジンドライバとの間で、
図示しないインタフェースを介して所定の制御信号を入出力することによって、スターリ
ングエンジン１２の回転数及びトルク値を制御する。
【００６７】
　クラッチ板２３の動作を制御する場合、ＣＰＵ２０は、アクチュエータ２４の動作を制
御することによって、クラッチ板２３と遊星キャリヤ３４との連結／離隔を切り替える。
【００６８】
　モータ１１は出力調整の反応速度が速く、スターリングエンジン１２は出力調整の反応
速度が遅い。このため、モータ１１は、車輪４１，４１へ伝達すべき必要十分な大きさの
動力を短時間で出力することができるが、スターリングエンジン１２は、車輪４１，４１
へ伝達すべき必要十分な大きさの動力を出力するまでに長時間を要する。
【００６９】
　従って、ＣＰＵ２０は、アクセル４３（又はブレーキ４４）がオンになった場合に、ス
ターリングエンジン１２の出力調整を開始する。次いで、ＣＰＵ２０は、車輪４１，４１
へ伝達すべき必要十分な大きさの動力をスターリングエンジン１２が出力し始めるまでの
間、モータ１１を作動させ、また、遊星ギヤ３３，３３，…の公転を許可する。この結果
、モータ１１が出力する動力のみが車輪４１，４１へ伝達される。スターリングエンジン
１２が出力する動力は車輪４１，４１へ伝達されない。
　モータ１１が作動し、遊星ギヤ３３，３３，…の公転が許可されている場合、リングギ
ヤ３１の回転数は、モータ１１の回転数に比例する（本実施の形態では等しい）。従って
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、車速の高低は、モータ１１の回転数の多寡に比例する。
【００７０】
　その後、車輪４１，４１へ伝達すべき必要十分な大きさの動力をスターリングエンジン
１２が出力し始めた場合に、モータ１１を作動停止させ、また、遊星ギヤ３３，３３，…
の公転を禁止する。この結果、スターリングエンジン１２が出力する動力のみが車輪４１
，４１へ伝達される。モータ１１が出力する動力は車輪４１，４１へ伝達されない。
　モータ１１が作動停止し、遊星ギヤ３３，３３，…の公転が禁止されている場合、リン
グギヤ３１の回転数は、スターリングエンジン１２の回転数に比例する（本実施の形態で
は等しい）。従って、車速の高低は、スターリングエンジン１２の回転数の多寡に比例す
る。
【００７１】
　本実施の形態では、スターリングエンジン１２が出力すべき出力値として、スターリン
グエンジン１２が出力すべき回転数（以下、スターリングエンジン１２の目標回転数とい
う）を用いる。モータ１１が作動停止し、遊星ギヤ３３，３３，…の公転が禁止されてい
る場合に、スターリングエンジン１２が目標回転数を出力しているとき、ハイブリッド車
両４は運転者が所望する速度で走行する。
【００７２】
　従って、車輪４１，４１へ伝達すべき必要十分な大きさの動力をスターリングエンジン
１２が出力し始めたか否かは、スターリングエンジン１２の回転数がスターリングエンジ
ン１２の目標回転数を含む所定範囲に達したか否かで判定される。換言すれば、スターリ
ングエンジン１２の目標回転数とスターリングエンジン１２が出力している回転数との差
の絶対値が所定閾値以下であるか否かで判定される。ここで、所定閾値は正の実数である
。何故ならば所定閾値が“０”であると、判定条件が厳し過ぎるからである。なお、ハイ
ブリッド車両用駆動装置１は、所定閾値が一定値である構成に限定されるものではない。
例えば、何らかの条件（例えば現時点の車速の高低）に応じて所定閾値が変更可能であっ
てもよい。
【００７３】
　ところで、ＲＯＭ２１には、運転者によるアクセルペダル（又はブレーキペダル）の踏
み込み量と、アクセル４３（又はブレーキ４４）がオンに切り替えられた時点からオフに
切り替えられた時点までの経過時間（以下では踏み込み時間という）とに基づいて、スタ
ーリングエンジン１２の目標回転数を演算するための回転数演算関数又は回転数演算テー
ブル等が記憶されている。ＣＰＵ２０は、ＲＯＭ２１に記憶されている回転数演算関数又
は回転数演算テーブル等を用い、アクセル４３（又はブレーキ４４）から時系列的に入力
される検出結果に基づいて、スターリングエンジン１２の目標回転数を演算する。
【００７４】
　なお、互いに異なる複数種類の回転数演算関数、又は互いに異なる複数種類の回転数演
算テーブルがＲＯＭ２１に記憶されていてもよい。この場合、例えば走行モードをスタン
ダードモード、ハイパワーモード、及びローパワーモードの何れかに切り替えるときに、
切り替えたモードに応じた回転数演算関数又は回転数演算テーブルが用いられる。
【００７５】
　以上のように、本実施の形態のハイブリッド車両用駆動装置１では、リングギヤ３１に
モータ１１が連結され、また、リングギヤ３１に、減速歯車２５１、トルクコンバータ２
５２、及び差動装置２５３を介して車輪４１，４１が連結されている。更に、太陽ギヤ３
２にスターリングエンジン１２が連結され、発電機１３はスターリングエンジン１２に連
動する。更にまた、遊星キャリヤ３４に対して、クラッチ板２３が接離することによって
、遊星ギヤ３３，３３，…の回転移動の可否が切り替えられる。
　しかしながら、ハイブリッド車両用駆動装置１の構成は、本実施の形態で例示した構成
に限定されるものではない。
【００７６】
　例えば、ハイブリッド車両用駆動装置１は、リングギヤ３１にモータ１１及び車輪４１
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，４１が夫々連結され、太陽ギヤ３２に対してクラッチ板２３が接離し、遊星キャリヤ３
４を介して遊星ギヤ３３，３３，…にスターリングエンジン１２が連結される構成でもよ
い。
　又は、ハイブリッド車両用駆動装置１は、リングギヤ３１にスターリングエンジン１２
が連結され、太陽ギヤ３２にモータ１１及び車輪４１，４１が夫々連結され、遊星キャリ
ヤ３４に対してクラッチ板２３が接離することによって、遊星ギヤ３３，３３，…の回転
移動の可否が切り替えられる構成でもよい。
【００７７】
　或いは、ハイブリッド車両用駆動装置１は、リングギヤ３１に対してクラッチ板２３が
接離し、太陽ギヤ３２にモータ１１及び車輪４１，４１が夫々連結され、遊星キャリヤ３
４を介して遊星ギヤ３３，３３，…にスターリングエンジン１２が連結される構成でもよ
い。
【００７８】
　また、ハイブリッド車両用駆動装置１は、モータ１１とスターリングエンジン１２との
間に遊星歯車機構３が介在する構成に限定されない。例えば、ハイブリッド車両用駆動装
置１は、モータ１１とスターリングエンジン１２との間にトルクコンバータ２５２とは異
なるトルクコンバータが介在する構成でもよい。
　更に、動力伝達部２は、モータ１１が出力する動力及びスターリングエンジン１２が出
力する動力の一方又は両方を選択的に車輪４１，４１へ伝達するよう構成されていてもよ
い。このような構成では、両方を選択した場合、モータ１１とスターリングエンジン１２
とが協働して車輪４１，４１を駆動する。
【００７９】
　発電機１３は、スターリングエンジン１２に直結される構成が最も望ましいが、これに
限定される必要はない。例えば、発電機１３が、遊星歯車機構３が備える各種歯車３１，
３２，３３の何れかに連結される構成でもよい。この場合、スターリングエンジン１２が
出力する動力が、遊星歯車機構３を介して車輪４１，４１と発電機１３とに分配される。
【００８０】
　図３～図７は、ハイブリッド車両４が発車する場合、加速する場合、減速する場合、停
車する場合、及び一時停止してから再発車する場合を説明する特性図である。ここで、停
車とは、スターリングエンジン１２の回転数がゼロであり、且つハイブリッド車両４の車
速がゼロであることをいい、一時停止とは、スターリングエンジン１２の回転数がゼロを
超過しており、且つ車速がゼロであることをいう。また、発車（又は再発車）とは、停車
（又は一時停止）していたハイブリッド車両４が走行開始し、所定の速度になるまで車速
を増加させることをいう。加速（又は減速）とは、一定速度で走行していたハイブリッド
車両４が、所定の速度になるまで車速を増加（又は減少）させることをいう。
【００８１】
　図３～図７夫々の横軸は、時刻ｔを示している。
　図３（ａ）～図７（ａ）夫々の縦軸は、回転数を示している。ここでは、正回転を正数
とし、逆回転を負数としている。モータ１１の出力軸１１１、ウォームギヤ１１２、スタ
ーリングエンジン１２の出力軸１２１、太陽ギヤ３２、及び減速歯車２５１夫々は右回転
が正回転であり、リングギヤ３１、各遊星ギヤ３３、及び遊星キャリヤ３４は左回転が正
回転である。また、遊星ギヤ３３，３３，…の公転については、左回転が正回転であり、
右回転が逆回転である。
【００８２】
　図中、太い破線はリングギヤ３１の回転数（及びモータ１１の回転数）を示し、実線は
太陽ギヤ３２の回転数（及びスターリングエンジン１２の回転数）を示し、細い破線は遊
星ギヤ３３，３３，…の公転の回転数（及び遊星キャリヤ３４の回転数）を示している。
以下では、遊星ギヤ３３，３３，…の公転の回転数を、遊星ギヤ３３，３３，…の回転数
という。
【００８３】
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　図３（ｂ）～図７（ｂ）夫々の縦軸は、リングギヤ３１に与えられるトルクを示してい
る。ここでは、リングギヤ３１の左回転を増大又は維持させるためにモータ１１又はスタ
ーリングエンジン１２からリングギヤ３１へ供給されるトルク（以下では供給トルクとい
う）を正数とする。また、リングギヤ３１の左回転を減少させるためにモータ１１からリ
ングギヤ３１へ供給されるトルク（以下では制動トルクという）を負数とする。
　図中、破線はモータ１１に係るトルク値を示し、実線はスターリングエンジン１２に係
るトルク値を示している。
【００８４】
　図３（ｃ）～図７（ｃ）夫々の縦軸は、リングギヤ３１に与えられる動力の値を示して
いる。ここでは、リングギヤ３１の左回転を増大又は維持させるためにモータ１１又はス
ターリングエンジン１２からリングギヤ３１へ供給される動力（以下では供給動力という
）の値を正数とする。また、リングギヤ３１の左回転を減少させるためにモータ１１から
リングギヤ３１へ供給される動力（以下では制動動力という）の値を負数とする。
　図中、破線はモータ１１に係る動力の値を示し、実線はスターリングエンジン１２に係
る動力の値を示している。
【００８５】
　図３（ｄ）～図７（ｄ）夫々の縦軸は、遊星ギヤ３３，３３，…の公転を禁止するため
に遊星キャリヤ３４に印加されるトルク（以下では禁止トルクという）を示している。
【００８６】
　図８及び図９は、遊星歯車機構３の動作を説明する模式的正面図であり、図８（ａ），
（ｂ）は遊星ギヤ３３，３３，…が左方向に公転している状態を示し、図８（ｃ）は遊星
ギヤ３３，３３，…の公転が禁止されている状態を示している。図９は遊星ギヤ３３，３
３，…が右方向に公転している状態を示している。
【００８７】
　図中、実線で示されている矢符は、モータ１１及びスターリングエンジン１２によって
直接的に駆動されているウォームギヤ１１２及び太陽ギヤ３２の回転方向を示している。
また、破線で示されている矢符は、他の歯車の回転に伴って従動している歯車の回転方向
又は公転方向を示している。
　以下では、モータ１１又はスターリングエンジン１２によって直接的に駆動されている
場合の回転を駆動回転といい、他の歯車の回転に伴って従動している場合の回転を従動回
転という。駆動回転と従動回転とを区別しない場合は、単に回転という。
【００８８】
　更に、図１０～図１３は、ハイブリッド車両用駆動装置１で実行される車両駆動処理の
手順を示すフローチャートである。
　運転者は、ハイブリッド車両４の運転を開始する場合に、オフ状態の始動スイッチ４０
をオンにする。また、運転者は、ハイブリッド車両４から降りる前に、オン状態の始動ス
イッチ４０をオフにする。
　図１０に示すように、ＣＰＵ２０は、始動スイッチ４０がオンであるか否かを判定し（
Ｓ１１）、オフである場合は（Ｓ１１でＮＯ）、Ｓ１１の処理を繰り返し実行する。Ｓ１
１の処理が繰り返し実行されている間、ハイブリッド車両４は停車している。
【００８９】
　始動スイッチ４０がオンである場合（Ｓ１１でＹＥＳ）、運転者がハイブリッド車両４
の運転を開始するため、ＣＰＵ２０は、まず、スターリングエンジン１２を作動開始させ
る（Ｓ１２）。Ｓ１２の処理では、スターリングエンジン１２の出力軸１２１が回転しな
い程度に、燃料の燃焼を開始させることによって、スターリングエンジン１２を暖機する
。この結果、ハイブリッド車両４を発車させる場合に、スターリングエンジン１２が車輪
４１，４１の駆動に必要十分な出力値を出力するまでの所要時間が短縮される。
【００９０】
　なお、暖機時のスターリングエンジン１２が、アイドリング程度の回転数を出力する構
成でもよい。
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　また、Ｓ１２の処理実行前に、何らかの事情でクラッチ板２３と遊星キャリヤ３４とが
連結していたならば、ＣＰＵ２０がアクチュエータ２４の動作を制御して、クラッチ板２
３と遊星キャリヤ３４とを離隔させればよい。
【００９１】
　更に、ＣＰＵ２０はアクセル４３がオンであるか否かを判定し（Ｓ１３）、オフである
場合は（Ｓ１３でＮＯ）、車速センサ４２の検出結果に基づいて、車速がゼロであるか否
かを判定し（Ｓ１４）、車速がゼロを超過している場合は（Ｓ１４でＮＯ）、ブレーキ４
４がオンであるか否かを判定する（Ｓ１５）。
　ブレーキ４４がオフである場合（Ｓ１５でＮＯ）、ＣＰＵ２０は、処理をＳ１３へ戻す
。
　Ｓ１３～Ｓ１５の処理が繰り返し実行されている間、ハイブリッド車両４は一定速度で
走行している。
【００９２】
　車速がゼロである場合（Ｓ１４でＹＥＳ）、ＣＰＵ２０は、始動スイッチ４０がオフで
あるか否かを判定する（Ｓ１６）。
　始動スイッチ４０がオフである場合（Ｓ１６でＹＥＳ）、運転者がハイブリッド車両４
の運転を終了するため、ＣＰＵ２０は、スターリングエンジン１２を作動停止させて（Ｓ
１７）、処理をＳ１１へ戻す。Ｓ１７の処理の結果、スターリングエンジン１２の回転数
がゼロになる。つまり、ハイブリッド車両４は停車する。
【００９３】
　始動スイッチ４０がオンである場合（Ｓ１６でＮＯ）、運転者がハイブリッド車両４の
運転を継続するため、ＣＰＵ２０は、処理をＳ１３へ戻す。
　Ｓ１３、Ｓ１４、及びＳ１６の処理が繰り返し実行されている間、ハイブリッド車両４
は一時停止している。
【００９４】
　運転者は、停車、一時停止、又は一定速度で走行しているハイブリッド車両４を発車、
再発車、又は加速させたい場合（即ちハイブリッド車両４の車速を増加させたい場合）に
、始動スイッチ４０がオンの状態で、アクセル４３をオンにする。
　アクセル４３がオンである場合（Ｓ１３でＹＥＳ）、ＣＰＵ２０は、遊星ギヤ３３，３
３，…の公転を許可する（Ｓ１８）。このために、Ｓ１８におけるＣＰＵ２０は、アクチ
ュエータ２４の動作を制御して、クラッチ板２３と遊星キャリヤ３４とを離隔させる。
【００９５】
　次いで、ＣＰＵ２０は、スターリングエンジン１２の動作を制御して、スターリングエ
ンジン１２の出力（即ち回転数及びトルク値）を増大させ始める（Ｓ１９）。ここで、ス
ターリングエンジン１２の出力の増大勾配は常に一定でもよく、例えばアクセル４３の踏
み込み量の大／小に応じて増大勾配の急／緩を変更してもよい。
【００９６】
　更に、ＣＰＵ２０は、モータ１１が出力すべき供給トルク値を演算する（Ｓ２０）。Ｓ
２０では、ＣＰＵ２０は、アクセル４３から入力された検出結果に基づいて、運転者によ
るアクセルペダルの踏み込み量及び／又は踏み込み量の経時変化を演算し、演算結果に基
づいて、供給トルク値を演算する。
　次に、ＣＰＵ２０は、モータ１１の動作を制御して、モータ１１が出力するトルク値を
、Ｓ２０で演算した供給トルク値に調整する（Ｓ２１）。Ｓ２１の処理の結果、モータ１
１の出力軸１１１は駆動回転し、ウォームギヤ１１２を介してリングギヤ３１を従動回転
させる。
【００９７】
　Ｓ２１の処理終了後、ＣＰＵ２０は、アクセル４３から入力された検出結果に基づいて
、アクセル４３がオフであるかを判定し（Ｓ２２）、オンである場合は（Ｓ２２でＮＯ）
、処理をＳ２０へ戻す。
　Ｓ２０～Ｓ２２の処理を繰り返すことによって、ハイブリッド車両４は、車速を増加さ
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せつつ走行する。
【００９８】
　アクセル４３をオンにした運転者は、所望の速度が得られた場合に、アクセル４３をオ
フにする。
　アクセル４３がオフである場合（Ｓ２２でＹＥＳ）、図１１に示すように、ＣＰＵ２０
は、モータ１１が出力するトルク値を、最後にＳ２０で演算した供給トルク値で維持する
（Ｓ３１）。
　Ｓ３１の処理終了後、後述するＳ３６の処理が実行されるまでの間、ハイブリッド車両
４は、モータ１１が出力する動力に車輪４１，４１が駆動されて、運転者が所望する一定
の速度で走行する。
【００９９】
　次いで、ＣＰＵ２０は、スターリングエンジン１２の目標回転数を演算する（Ｓ３２）
。Ｓ３２では、ＣＰＵ２０は、アクセル４３から入力された検出結果に基づいて、運転者
によるアクセルペダルの踏み込み量と踏み込み時間とを演算し、演算結果に基づいて、目
標回転数を演算する。本実施の形態では、スターリングエンジン１２の回転数とリングギ
ヤ３１の回転数とが等しいため、Ｓ３２で算出される目標回転数は、リングギヤ３１の現
時点の回転数に等しい。なお、Ｓ３２におけるＣＰＵ２０は、リングギヤ３１の現時点の
回転数とリングギヤ３１及び太陽ギヤ３２の歯数比とに基づいてスターリングエンジン１
２の目標回転数を演算してもよい。
【０１００】
　更に、ＣＰＵ２０は、エンジンセンサ１４２の検出結果に基づいてスターリングエンジ
ン１２の現時点の回転数を求め、求めた回転数とＳ３２で演算した目標回転数との差の絶
対値（以下、回転数差という）を演算する（Ｓ３３）。
　次いで、ＣＰＵ２０は、Ｓ３３で演算した回転数差が、ＲＯＭ２１に予め記憶してある
所定閾値以下であるか否かを判定する（Ｓ３４）。
　Ｓ３３で演算した回転数差が所定閾値を超過している場合（Ｓ３４でＮＯ）、即ち、ス
ターリングエンジン１２の回転数が、目標回転数に比べてまだ小さい場合、ＣＰＵ２０は
、処理をＳ３３へ戻す。
　Ｓ３３及びＳ３４の処理が繰り返されている間、スターリングエンジン１２の出力は増
大し続ける。
【０１０１】
　なお、例えば所定閾値が小さ過ぎるか、又はエンジンセンサ１４２のサンプリングタイ
ムが長すぎる等の場合、スターリングエンジン１２の回転数が目標回転数よりも大きくな
り過ぎることによって回転数差が所定閾値を超過する虞がある。しかしながら、この場合
、ＣＰＵ２０は、スターリングエンジン１２の出力を減少させればよい。
【０１０２】
　Ｓ３３で演算した回転数差が所定閾値以下である場合（Ｓ３４でＹＥＳ）、即ちスター
リングエンジン１２の回転数が目標回転数近傍に達した場合、ＣＰＵ２０は、スターリン
グエンジン１２の出力を、現時点の出力で維持させ（Ｓ３５）、モータ１１を作動停止さ
せる（Ｓ３６）。Ｓ３６の処理の結果、モータ１１の出力軸１１１は、ウォームギヤ１１
２を介してリングギヤ３１の回転運動が伝達されて従動回転する。つまり、モータ１１は
空転する。
【０１０３】
　次いで、ＣＰＵ２０は、遊星ギヤ３３，３３，…の公転を禁止する（Ｓ３７）。このた
めに、Ｓ３７におけるＣＰＵ２０は、アクチュエータ２４の動作を制御して、クラッチ板
２３と遊星キャリヤ３４とを連結させる。
　Ｓ３７の処理終了後、ＣＰＵ２０は、処理を図１０に示すＳ１３へ戻す。
　Ｓ３７の処理終了後、再びＳ１８の処理が実行されるか、又は後述するＳ４１の処理が
実行されるまでの間、ハイブリッド車両４は、スターリングエンジン１２が出力する動力
に車輪４１，４１が駆動されて、運転者が所望する一定の速度で走行する。
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【０１０４】
　なお、例えばＳ２２でＹＥＳと判定されてから、Ｓ３７の処理が実行される前までの間
に、再びアクセル４３がオンになった場合は、ＣＰＵ２０は実行中の処理を中断し、次い
で、Ｓ１９以降の処理を実行すればよい。また、例えばＳ２２でＹＥＳと判定されてから
、Ｓ３７の処理が実行される前までの間に、ブレーキ４４がオンになった場合は、ＣＰＵ
２０は実行中の処理を中断し、次いで、後述するＳ４２以降の処理を実行すればよい。
【０１０５】
　運転者は、一定速度で走行しているハイブリッド車両４を停車、一時停止、又は減速さ
せたい場合（即ちハイブリッド車両４の車速を減少させたい場合）に、ブレーキ４４をオ
ンにする。
　ブレーキ４４がオンである場合（Ｓ１５でＹＥＳ）、ＣＰＵ２０は、図１２に示すよう
に、遊星ギヤ３３，３３，…の公転を許可する（Ｓ４１）。このために、Ｓ４１における
ＣＰＵ２０は、アクチュエータ２４の動作を制御して、クラッチ板２３と遊星キャリヤ３
４とを離隔させる。
【０１０６】
　次いで、ＣＰＵ２０は、スターリングエンジン１２の出力を減少させ始める（Ｓ４２）
。ここで、スターリングエンジン１２の出力の減少勾配は常に一定でもよく、例えばブレ
ーキ４４の踏み込み量の大／小に応じて減少勾配の急／緩を変更してもよい。
【０１０７】
　更に、ＣＰＵ２０は、モータ１１が出力すべき制動トルク値を演算する（Ｓ４３）。Ｓ
４３では、ＣＰＵ２０は、ブレーキ４４から入力された検出結果に基づいて、運転者によ
るブレーキペダルの踏み込み量及び／又は踏み込み量の経時変化を演算する。また、ＣＰ
Ｕ２０は、ギヤセンサ１４１から入力された検出結果に基づいて、リングギヤ３１の回転
数を演算する。更に、ＣＰＵ２０は、これらの演算結果に基づいて、制動トルク値の大小
がリングギヤ３１の回転数の多寡に比例し、且つ、駆動回転によるモータ１１の回転数が
、ウォームギヤ１１２を介してリングギヤ３１から出力軸１１１へ伝達される回転数より
小さくなるように、制動トルク値を演算する。
【０１０８】
　なお、制動トルク値の大小がリングギヤ３１の回転数の多寡に比例するよう制動トルク
値を演算するために、互いに異なる複数の比例係数をＲＯＭ２１に予め記憶しておき、Ｃ
ＰＵ２０が、例えばリングギヤ３１の回転数の多寡に応じて、段階的に比例係数を選択す
る構成でもよい。また、ＣＰＵ２０は、リングギヤ３１の回転数ではなく、ハイブリッド
車両４の車速を考慮する構成でもよい。車速が同じであっても、質量が大きいハイブリッ
ド車両４の制動トルク値は、質量が小さいハイブリッド車両４の制動トルク値よりも大き
くなる。
【０１０９】
　次に、ＣＰＵ２０は、モータ１１の動作を制御して、モータ１１が出力するトルク値を
、Ｓ４３で演算した制動トルク値に調整する（Ｓ４４）。
　Ｓ４４の処理終了後、ＣＰＵ２０は、ブレーキ４４から入力された検出結果に基づいて
、ブレーキ４４がオフであるかを判定し（Ｓ４５）、オンである場合は（Ｓ４５でＮＯ）
、処理をＳ４３へ戻す。
　Ｓ４３～Ｓ４５の処理を繰り返すことによって、ハイブリッド車両４は、車速を減少さ
せつつ走行する。
【０１１０】
　ここで、モータ１１を作動させることによって車速が減少する理由を説明する。
　Ｓ４４の処理が実行されることによって、モータ１１の出力軸１１１は駆動回転する。
ただし、Ｓ４３では、駆動回転によるモータ１１の回転数が、ウォームギヤ１１２を介し
てリングギヤ３１から出力軸１１１へ伝達される回転数より小さくなるように、制動トル
ク値が演算される。従って、モータ１１の出力軸１１１は、リングギヤ３１の回転に従動
して、モータ１１単体で出力軸１１１が駆動回転する回転数よりも大きい回転数で回転す
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る。
【０１１１】
　このため、モータ１１が発生させた逆起電力がモータ１１の外部へ出力されて蓄電池１
５に与えられる。つまり、Ｓ４４の処理終了後、後述するＳ４６の処理が実行されるまで
の間、モータ１１は発電機として作動する。
　発電時のモータ１１の回転抵抗は、リングギヤ３１の回転数を減少させる制動力として
作用する。リングギヤ３１の回転数の減少に伴い、車輪４１，４１の回転数も減少するた
め、車速が減少する。つまり、発電時のモータ１１は、モータブレーキとして機能する。
【０１１２】
　ブレーキ４４をオンにした運転者は、所望の速度が得られた場合に、ブレーキ４４をオ
フにする。
　ブレーキ４４がオフである場合（Ｓ４５でＹＥＳ）、ＣＰＵ２０は、モータ１１を作動
停止させる（Ｓ４６）。
　次いで、ＣＰＵ２０は、車速センサ４２の検出結果に基づいて、車速がゼロであるか否
かを判定する（Ｓ４７）。
【０１１３】
　車速がゼロである場合（Ｓ４７でＹＥＳ）、運転者は停車又は一時停止を所望している
ため、スターリングエンジン１２が出力する動力を用いて車輪４１，４１を駆動する必要
がない。しかしながら、一時停止中にスターリングエンジン１２を作動停止させてしまう
と、再発車の際にスターリングエンジン１２を改めて作動開始させなければならず、非効
率的である。従って、ＣＰＵ２０は、始動スイッチ４０がオフにされない限り（即ちＳ１
６でＹＥＳと判定されない限り）、スターリングエンジン１２をアイドリング状態で作動
させておく。
【０１１４】
　このために、ＣＰＵ２０は、予めＲＯＭ２１に記憶されている所定回転数を、スターリ
ングエンジン１２の目標回転数として設定する（Ｓ４８）。なお、ハイブリッド車両用駆
動装置１は、所定回転数が一定値である構成に限定されるものではない。例えば、何らか
の条件（例えばハイブリッド車両４が走行している道が一般道であるか高速道路であるか
の区別）に応じて所定回転数が変更可能であってもよい。
【０１１５】
　次いで、ＣＰＵ２０は、エンジンセンサ１４２の検出結果に基づいてスターリングエン
ジン１２の現時点の回転数を求め、求めた回転数とＳ４８で設定した目標回転数との差の
絶対値（即ち回転数差）を演算する（Ｓ４９）。
　更に、ＣＰＵ２０は、Ｓ４９で演算した回転数差が、ＲＯＭ２１に予め記憶してある所
定閾値以下であるか否かを判定する（Ｓ５０）。Ｓ５０で用いられる所定閾値は、Ｓ３４
で用いられる所定閾値と同じであっても異なっていてもよい。
　Ｓ４９で演算した回転数差が所定閾値を超過している場合（Ｓ５０でＮＯ）、即ち、ス
ターリングエンジン１２の回転数が、目標回転数に比べてまだ大きい場合、ＣＰＵ２０は
、処理をＳ４９へ戻す。
【０１１６】
　Ｓ４９及びＳ５０の処理が繰り返されている間、スターリングエンジン１２の出力は減
少し続ける。なお、スターリングエンジン１２の回転数が目標回転数よりも小さくなり過
ぎたことによって回転数差が所定閾値を超過している場合、ＣＰＵ２０は、スターリング
エンジン１２の出力を増大させるか、又はＳ５１以降の処理を実行すればよい。
【０１１７】
　Ｓ４９で演算した回転数差が所定閾値以下である場合（Ｓ５０でＹＥＳ）、即ちスター
リングエンジン１２の回転数が目標回転数近傍に達した場合、ＣＰＵ２０は、スターリン
グエンジン１２の出力を、現時点の出力で維持させる（Ｓ５１）。
【０１１８】
　遊星ギヤ３３，３３，…の公転は許可されたままであるため、スターリングエンジン１
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２が出力する動力がリングギヤ３１に伝達することはない。また、モータ１１は作動停止
しているため、モータ１１が出力する動力がリングギヤ３１に伝達することはない。従っ
て、リングギヤ３１が回転することはなく、延いては車輪４１，４１が回転することもな
い。
　Ｓ５１の処理終了後、ＣＰＵ２０は、処理を図１０に示すＳ１３へ戻す。
【０１１９】
　車速がゼロを超過している場合（Ｓ４７でＮＯ）、Ｓ４６の処理が実行されてから後述
するＳ６５の処理が実行されるまでの間、ハイブリッド車両４は、慣性によって、運転者
が所望する一定の速度で走行する。この場合、モータ１１の出力軸１１１は、ウォームギ
ヤ１１２を介してリングギヤ３１の回転運動が伝達されて従動回転する。つまり、モータ
１１は空転する。
【０１２０】
　なお、慣性走行時は、例えば車輪４１，４１と路面との摩擦抵抗によって車速が徐々に
減少する。そこで、車速を一定に保つために、Ｓ４５でＹＥＳと判定されてからＳ６５の
処理が実行されるまでの間、モータ１１が出力する動力で車輪４１，４１が駆動される構
成でもよい。この場合、後述するＳ６４の処理が終了してからＳ６５の処理が実行される
前に、ＣＰＵ２０は、モータ１１を作動停止させる必要がある。
【０１２１】
　図１３に示すように、ＣＰＵ２０は、スターリングエンジン１２の目標回転数を演算す
る（Ｓ６１）。Ｓ６１では、ＣＰＵ２０は、ブレーキ４４から入力された検出結果に基づ
いて、運転者によるブレーキペダルの踏み込み量と踏み込み時間とを演算し、演算結果に
基づいて、目標回転数を演算する。本実施の形態では、スターリングエンジン１２の回転
数とリングギヤ３１の回転数とが等しいため、Ｓ６１で算出される目標回転数は、リング
ギヤ３１の現時点の回転数に等しい。なお、Ｓ６１におけるＣＰＵ２０は、リングギヤ３
１の現時点の回転数とリングギヤ３１及び太陽ギヤ３２の歯数比とに基づいてスターリン
グエンジン１２の目標回転数を演算してもよい。
【０１２２】
　更に、ＣＰＵ２０は、エンジンセンサ１４２の検出結果に基づいてスターリングエンジ
ン１２の現時点の回転数を求め、求めた回転数とＳ６１で演算した目標回転数との差の絶
対値（即ち回転数差）を演算する（Ｓ６２）。
　次いで、ＣＰＵ２０は、Ｓ６２で演算した回転数差が、ＲＯＭ２１に予め記憶してある
所定閾値以下であるか否かを判定する（Ｓ６３）。Ｓ６３で用いられる所定閾値は、Ｓ３
４及びＳ５０夫々で用いられる所定閾値と同じであっても異なっていてもよい。
　Ｓ６２で演算した回転数差が所定閾値を超過している場合（Ｓ６３でＮＯ）、即ち、ス
ターリングエンジン１２の回転数が、目標回転数に比べてまだ大きい場合、ＣＰＵ２０は
、処理をＳ６２へ戻す。
【０１２３】
　Ｓ６２及びＳ６３の処理が繰り返されている間、スターリングエンジン１２の出力は減
少し続ける。
　なお、スターリングエンジン１２の回転数が目標回転数よりも小さくなり過ぎたことに
よって回転数差が所定閾値を超過している場合、ＣＰＵ２０は、スターリングエンジン１
２の出力を増大させればよい。
【０１２４】
　Ｓ６２で演算した回転数差が所定閾値以下である場合（Ｓ６３でＹＥＳ）、即ちスター
リングエンジン１２の回転数が目標回転数近傍に達した場合、ＣＰＵ２０は、スターリン
グエンジン１２の出力を、現時点の出力で維持させる（Ｓ６４）。
【０１２５】
　次いで、ＣＰＵ２０は、遊星ギヤ３３，３３，…の公転を禁止する（Ｓ６５）。このた
めに、Ｓ６５におけるＣＰＵ２０は、アクチュエータ２４の動作を制御して、クラッチ板
２３と遊星キャリヤ３４とを連結させる。
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　Ｓ６５の処理終了後、ＣＰＵ２０は、処理を図１０に示すＳ１３へ戻す。
　Ｓ６５の処理終了後、再びＳ１８又はＳ４１の処理が実行されるまでの間、ハイブリッ
ド車両４は、スターリングエンジン１２が出力する動力に車輪４１，４１が駆動されて、
運転者が所望する一定の速度で走行する。
【０１２６】
　なお、例えばＳ４５でＹＥＳと判定されてから、Ｓ６５の処理が実行される前までの間
に、再びブレーキ４４がオンになった場合は、ＣＰＵ２０は実行中の処理を中断し、次い
で、Ｓ４２以降の処理を実行すればよい。また、例えばＳ４５でＹＥＳと判定されてから
、Ｓ５１又はＳ６５の処理が実行されるまでの間に、アクセル４３がオンになった場合は
、ＣＰＵ２０は実行中の処理を中断し、次いで、Ｓ１９以降の処理を実行すればよい。
【０１２７】
　以上のような車両駆動処理のＳ３２及びＳ６１夫々におけるＣＰＵ２０は、出力演算装
置として機能する。また、Ｓ３３及びＳ６２夫々におけるＣＰＵ２０は、出力比較装置と
して機能する。更に、Ｓ３４及びＳ６３夫々におけるＣＰＵ２０は、動力選択装置として
機能する。
【０１２８】
　最後に、図１０～図１３に示すフローチャートを参照しつつ、図３～図７夫々の特性図
と図８及び図９夫々の模式的正面図とを用いて、停車しているハイブリッド車両４が走行
を開始してから再び停車するまでを詳細に説明する。
　停車しているハイブリッド車両４が発車して、第１の車速で走行する場合（図３参照）
、スターリングエンジン１２の回転数は、ゼロから、第１の車速に対応した第１の目標回
転数まで増大する。
　以下では、第１の目標回転数を出力するスターリングエンジン１２が出力する供給トル
ク値及び供給動力の値を第１の供給トルク値及び第１の供給動力の値という。
【０１２９】
　図３に示す時刻ｔ10から時刻ｔ11までの間、ハイブリッド車両４は停車している。
　運転者はアクセル４３及びブレーキ４４の何れも操作せず、また、始動スイッチ４０を
オンにする。
　このとき、ＣＰＵ２０は図１０に示すＳ１１の処理を繰り返し実行し、Ｓ１１でＹＥＳ
と判定した場合に、Ｓ１２の処理終了後、Ｓ１３、Ｓ１４、及びＳ１６の処理を繰り返し
実行する。
【０１３０】
　図３に示す時刻ｔ10から時刻ｔ11までの間、ウォームギヤ１１２、減速歯車２５１、及
び遊星歯車機構３の各部夫々は、回転停止及び公転停止している。
　この場合、図３（ａ）に示すように、リングギヤ３１、太陽ギヤ３２、及び遊星ギヤ３
３，３３，…夫々の回転数はゼロで一定である。また、図３（ｂ）に示すように、モータ
１１及びスターリングエンジン１２夫々が出力する供給トルク値はゼロで一定である。更
に、図３（ｃ）に示すように、モータ１１及びスターリングエンジン１２夫々が出力する
供給動力の値はゼロで一定である。
　ハイブリッド車両４が停車している場合、クラッチ板２３と遊星キャリヤ３４とは連結
されない。つまり、遊星ギヤ３３，３３，…の公転が許可されている。従って、図３（ｄ
）に示すように、禁止トルク値はゼロで一定である。
【０１３１】
　図３に示す時刻ｔ11の時点で、運転者がアクセル４３をオンにし、ハイブリッド車両４
は車速を増加させ始める。
　このとき、ＣＰＵ２０は、図１０に示すＳ１３でＹＥＳと判定し、Ｓ１８～Ｓ２２の処
理を実行する。
　図３に示す時刻ｔ11から時刻ｔ12までの間、運転者はアクセル４３をオンにし続ける。
　このとき、ＣＰＵ２０は、図１０に示すＳ２０～Ｓ２２の処理を繰り返し実行する。
【０１３２】
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　図３に示す時刻ｔ11から時刻ｔ12までの間、図８（ａ）に示すように、モータ１１が出
力する動力によって、ウォームギヤ１１２が回転数を増大させつつ右方向に駆動回転する
。また、ウォームギヤ１１２の回転に伴い、遊星歯車機構３のリングギヤ３１が左方向に
従動回転する。更に、リングギヤ３１の回転に伴い、減速歯車２５１が右方向に従動回転
する。更にまた、リングギヤ３１の回転に伴い、遊星ギヤ３３，３３，…が左方向に自転
しつつ左方向に公転する。
　しかしながら、太陽ギヤ３２は回転していない。何故ならばスターリングエンジン１２
が太陽ギヤ３２を駆動回転させる十分な動力をまだ出力していないからである。更に、遊
星ギヤ３３，３３，…の公転が許可されているため、ウォームギヤ１１２の駆動回転がリ
ングギヤ３１及び遊星ギヤ３３，３３，…を介して太陽ギヤ３２へ伝達されることがない
からである。
【０１３３】
　図３に示す時刻ｔ11から時刻ｔ12までの間、図３（ｂ）に示すように、モータ１１が出
力する供給トルク値が正数で一定であるならば、図３（ａ）に示すように、リングギヤ３
１の回転数は線形的に増大する。また、図３（ｃ）に示すように、モータ１１が出力する
供給動力の値は、リングギヤ３１の回転数の線形的な増大に比例して、線形的に増大する
。何故ならば、モータ１１が出力する供給動力の値は、モータ１１の回転数（延いてはリ
ングギヤ３１の回転数）とモータ１１が出力する供給トルク値とを乗算した乗算結果に等
しいからである。
【０１３４】
　図３（ａ）に示すように、遊星ギヤ３３，３３，…の回転数は、リングギヤ３１の回転
数の線形的な増大に比例して線形的に増大する。
　一方、図３（ｂ）に示すように、スターリングエンジン１２が出力する供給トルク値は
ゼロで一定である。このため、図３（ａ）に示すように、太陽ギヤ３２の回転数はゼロで
一定である。また、図３（ｃ）に示すように、スターリングエンジン１２が出力する供給
動力の値はゼロで一定である。
　遊星ギヤ３３，３３，…の公転が許可されているため、図３（ｄ）に示すように、禁止
トルク値はゼロで一定である。
【０１３５】
　図３に示す時刻ｔ12の時点で、運転者がアクセル４３をオフにし、ハイブリッド車両４
は、運手者が所望する一定の速度で走行する。時刻ｔ12の時点以降、運転者はアクセル４
３をオフのまま維持し、ブレーキ４４は操作しない。
　このとき、ＣＰＵ２０は、図１０に示すＳ２２でＹＥＳと判定し、図１１に示すＳ３１
～Ｓ３４の処理を実行する。更に、ＣＰＵ２０は、図３に示す時刻ｔ12から時刻ｔ14まで
の間、図１１に示すＳ３３及びＳ３４の処理を繰り返し実行する。
【０１３６】
　図３に示す時刻ｔ12から時刻ｔ13までの間、図３（ａ）及び図８（ａ）に示すように、
モータ１１が出力する動力によって、ウォームギヤ１１２が第１の目標回転数で右方向に
駆動回転する。また、ウォームギヤ１１２の回転に伴い、リングギヤ３１が左方向に従動
回転する。更に、リングギヤ３１の回転に伴い、減速歯車２５１が右方向に従動回転する
。更にまた、リングギヤ３１の回転に伴い、遊星ギヤ３３，３３，…が左方向に自転しつ
つ左方向に公転する。
　しかしながら、太陽ギヤ３２はまだ回転していない。従って、図３（ａ）に示すように
、太陽ギヤ３２の回転数はゼロで一定である。
【０１３７】
　図３に示す時刻ｔ13の時点で、スターリングエンジン１２が太陽ギヤ３２を駆動回転さ
せる十分な動力を出力し始める。
　このため、時刻ｔ13から時刻ｔ14までの間、図３（ａ）に示すように、太陽ギヤ３２の
回転数は増大する。
【０１３８】
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　また、時刻ｔ13から時刻ｔ14までの間、図３（ａ）及び図８（ｂ）に示すように、モー
タ１１が出力する動力によってウォームギヤ１１２が第１の目標回転数で右方向に駆動回
転し、ウォームギヤ１１２の回転に伴い、リングギヤ３１が左方向に従動回転する。更に
、リングギヤ３１の回転に伴い、減速歯車２５１が右方向に従動回転する。
【０１３９】
　遊星ギヤ３３，３３，…は、リングギヤ３１の回転に伴い、左方向に自転しつつ左方向
に公転するが、スターリングエンジン１２が出力する動力によって太陽ギヤ３２が回転数
を増大させつつ右方向に駆動回転するため、遊星ギヤ３３，３３，…の回転数は、太陽ギ
ヤ３２の回転数の増大に比例して減少する。ただし、リングギヤ３１の回転数は太陽ギヤ
３２の回転数よりも大きいため、遊星ギヤ３３，３３，…の回転数の回転数が負数になる
まで減少する（即ち遊星ギヤ３３，３３，…が右方向に公転する）ことはない。
【０１４０】
　図３に示す時刻ｔ12から時刻ｔ14までの間、図３（ｂ）に示すように、モータ１１が出
力する供給トルク値は第１の供給トルク値で一定である。また、図３（ｃ）に示すように
、モータ１１が出力する供給動力の値は第１の供給動力の値で一定である。
　遊星ギヤ３３，３３，…の公転が許可されているため、図３（ｄ）に示すように、禁止
トルク値はゼロで一定である。従って、図３（ｂ）に示すように、スターリングエンジン
１２が出力する供給トルク値はゼロで一定である。また、図３（ｃ）に示すように、スタ
ーリングエンジン１２が出力する供給動力の値はゼロで一定である。
【０１４１】
　図３に示す時刻ｔ14の時点で、ＣＰＵ２０は、図１１に示すＳ３４でＹＥＳと判定する
。更に、ＣＰＵ２０は、図３に示す時刻ｔ14の時点以降、図１１に示すＳ３５～Ｓ３７の
処理を実行し、その後、Ｓ１３～Ｓ１５の処理を繰り返し実行する。
　ここで、時刻ｔ14の時点とは、モータ１１が出力する動力の値とスターリングエンジン
１２が出力する動力の値とが釣り合った時点である。従って、図３（ａ）に示すように、
リングギヤ３１の回転数と太陽ギヤ３２の回転数とが等しくなり、遊星ギヤ３３，３３，
…の回転数がゼロになる。このとき、太陽ギヤ３２の回転数は、第１の目標回転数に等し
い。
【０１４２】
　時刻ｔ14の時点で、モータ１１は作動停止し、遊星ギヤ３３，３３，…の公転が禁止さ
れる。従って、時刻ｔ14の時点以降、図３（ｂ），（ｃ）に示すように、モータ１１が出
力する供給トルク値及び供給動力の値はゼロで一定になる。また、図３（ｄ）に示すよう
に、遊星キャリヤ３４に印加される禁止トルク値は、太陽ギヤ３２の回転数に応じた正数
で一定になる。以下では、時刻ｔ14の時点の禁止トルク値を第１の禁止トルク値という。
【０１４３】
　時刻ｔ14の時点以降、図３（ａ）及び図８（ｃ）に示すように、スターリングエンジン
１２が出力する動力によって太陽ギヤ３２が第１の目標回転数で右方向に駆動回転し、太
陽ギヤ３２の回転に伴い、遊星ギヤ３３，３３，…が左方向に自転する。このとき、遊星
ギヤ３３，３３，…は公転しない（即ち、回転数はゼロで一定）。また、遊星ギヤ３３，
３３，…の自転に伴い、リングギヤ３１が左方向に従動回転する。更に、リングギヤ３１
の回転に伴い、ウォームギヤ１１２及び減速歯車２５１夫々が右方向に従動回転する。ウ
ォームギヤ１１２の回転数は、第１の目標回転数に等しい。
【０１４４】
　この場合、時刻ｔ14の時点以降、図３（ｂ）に示すように、スターリングエンジン１２
が出力する供給トルク値は第１の供給トルク値で一定であり、図３（ｃ）に示すように、
スターリングエンジン１２が出力する供給動力の値は第１の供給動力の値で一定である。
何故ならば、スターリングエンジン１２が出力する供給動力の値は、スターリングエンジ
ン１２の回転数（延いてはリングギヤ３１の回転数）とスターリングエンジン１２が出力
する供給トルク値とを乗算した乗算結果に等しいからである。
【０１４５】
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　第１の車速で走行しているハイブリッド車両４が加速して、第１の車速よりも速い第２
の車速で走行する場合（図４参照）、スターリングエンジン１２の回転数は、第１の目標
回転数から、第２の車速に対応した第２の目標回転数まで増大する。
　以下では、第２の目標回転数を出力するスターリングエンジン１２が出力する供給トル
ク値及び供給動力の値を第２の供給トルク値及び第２の供給動力の値という。第２の供給
トルク値及び第２の供給動力の値は、第１の供給トルク値及び第１の供給動力の値よりも
大きい。
【０１４６】
　図４に示す時刻ｔ20から時刻ｔ21までの間、図３に示す時刻ｔ14の時点以降と同様、ハ
イブリッド車両４は第１の車速で走行している。
　このとき、ＣＰＵ２０は図１０に示すＳ１３～Ｓ１５の処理を繰り返し実行する。
【０１４７】
　図４に示す時刻ｔ21の時点で、運転者がアクセル４３をオンにし、ハイブリッド車両４
は車速を増加させ始める。
　このとき、ＣＰＵ２０は、図１０に示すＳ１３でＹＥＳと判定し、Ｓ１８～Ｓ２２の処
理を実行する。
　図４に示す時刻ｔ21から時刻ｔ23までの間、運転者はアクセル４３をオンにし続ける。
　このとき、ＣＰＵ２０は、図１０に示すＳ２０～Ｓ２２の処理を繰り返し実行する。
【０１４８】
　図４に示す時刻ｔ23の時点で、運転者はアクセル４３をオフにし、時刻ｔ23の時点以降
、運転者はアクセル４３をオフのまま維持し、ブレーキ４４は操作しない。
　このとき、ＣＰＵ２０は、図１０に示すＳ２２でＹＥＳと判定して、図１１に示すＳ３
１～Ｓ３４の処理を実行する。また、時刻ｔ24の時点で、ＣＰＵ２０は、Ｓ３４でＹＥＳ
と判定して、Ｓ３５以降の処理を実行する。
【０１４９】
　時刻ｔ21から時刻ｔ24までの間、遊星ギヤ３３，３３，…の公転が許可されるため、図
４（ｄ）に示すように、禁止トルク値はゼロで一定である。また、時刻ｔ24の時点以降、
遊星ギヤ３３，３３，…の公転が禁止されるため、禁止トルク値は、第１の禁止トルク値
より大きい第２の禁止トルク値で一定である。
　従って、図４（ｂ），（ｃ）に示すように、時刻ｔ21から時刻ｔ24までの間、スターリ
ングエンジン１２が出力する供給トルク値及び供給動力の値夫々はゼロで一定であり、時
刻ｔ24の時点以降、スターリングエンジン１２が出力する供給トルク値及び供給動力の値
は第２の供給トルク値及び第２の供給動力の値で一定である。
【０１５０】
　ところで、禁止トルク値の大小は、遊星ギヤ３３，３３，…を公転させようとする力の
大小に比例する。第２の目標回転数で回転する太陽ギヤ３２が遊星ギヤ３３，３３，…を
公転させようとする力は、第１の目標回転数で回転する太陽ギヤ３２が遊星ギヤ３３，３
３，…を公転させようとする力より大きい。このため、第２の禁止トルク値は、第１の禁
止トルク値よりも大きい。
【０１５１】
　図４（ｂ）に示すように、時刻ｔ21から時刻ｔ24までの間、モータ１１は第２の供給ト
ルク値を出力し続ける。時刻ｔ24の時点以降、モータ１１は作動停止する。従って、モー
タ１１が出力する供給トルク値はゼロで一定である。
　このため、図４（ａ）及び図８（ｂ）に示すように、時刻ｔ21から時刻ｔ23までの間、
モータ１１が出力する動力によってウォームギヤ１１２が回転数を増大させつつ右方向に
駆動回転し、時刻ｔ23から時刻ｔ24までの間、モータ１１が出力する動力によってウォー
ムギヤ１１２が第２の目標回転数で右方向に駆動回転する。時刻ｔ24の時点以降、図４（
ａ）及び図８（ｃ）に示すように、ウォームギヤ１１２は、リングギヤ３１の回転に伴っ
て右方向に従動回転する。
【０１５２】
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　図４（ｃ）に示すように、時刻ｔ21から時刻ｔ24までの間、モータ１１が出力する供給
動力の値の経時変化は、図４（ａ）に示すモータ１１の回転数の経時変化に対応する。時
刻ｔ24の時点以降、モータ１１が出力する供給動力の値はゼロで一定である。
【０１５３】
　図４（ａ）に示すように、時刻ｔ21から時刻ｔ22までの間、スターリングエンジン１２
が出力する動力によって、太陽ギヤ３２は第１の目標回転数で回転し続けており、時刻ｔ

22から時刻ｔ24までの間、回転数が増大し、時刻ｔ24の時点以降、第２の目標回転数で一
定になる。
　以上のことから、図４（ａ）及び図８（ｂ）に示すように、時刻ｔ21から時刻ｔ22まで
の間、回転数が増大するウォームギヤ１１２の駆動回転に伴い、リングギヤ３１が左方向
に従動回転する。更に、リングギヤ３１の回転に伴い、減速歯車２５１が右方向に従動回
転する。また、リングギヤ３１の回転に伴い、遊星ギヤ３３，３３，…が左方向に自転し
つつ左方向に公転する。このとき、太陽ギヤ３２の回転数は一定であるため、遊星ギヤ３
３，３３，…の回転数は、リングギヤ３１の回転数の増大に伴って増大する。
【０１５４】
　また、時刻ｔ22から時刻ｔ23までの間、回転数が増大するウォームギヤ１１２の駆動回
転に伴い、リングギヤ３１が左方向に従動回転する。更に、リングギヤ３１の回転に伴い
、減速歯車２５１が右方向に従動回転する。また、リングギヤ３１の回転に伴い、遊星ギ
ヤ３３，３３，…が左方向に自転しつつ左方向に公転する。このとき、太陽ギヤ３２の回
転数が増大して、リングギヤ３１の回転数の増大分を打ち消すため、遊星ギヤ３３，３３
，…の回転数は一定である。
【０１５５】
　更に、時刻ｔ23から時刻ｔ24までの間、回転数が一定であるウォームギヤ１１２の駆動
回転に伴い、リングギヤ３１が左方向に従動回転する。更に、リングギヤ３１の回転に伴
い、減速歯車２５１が右方向に従動回転する。また、リングギヤ３１の回転に伴い、遊星
ギヤ３３，３３，…が左方向に自転しつつ左方向に公転する。このとき、ウォームギヤ１
１２の回転数は一定であるため、遊星ギヤ３３，３３，…の回転数は、太陽ギヤ３２の回
転数の増大に伴って減少する。時刻ｔ24の時点で、遊星ギヤ３３，３３，…の回転数はゼ
ロになる。
【０１５６】
　更に、図４（ａ）及び図８（ｃ）に示すように、時刻ｔ24の時点以降、太陽ギヤ３２の
駆動回転に伴い、遊星ギヤ３３，３３，…が左方向に自転する。このとき、遊星ギヤ３３
，３３，…は公転しない（即ち、回転数はゼロで一定）。また、遊星ギヤ３３，３３，…
の自転に伴い、リングギヤ３１が左方向に従動回転する。更に、リングギヤ３１の回転に
伴い、ウォームギヤ１１２及び減速歯車２５１夫々が右方向に従動回転する。
【０１５７】
　第２の車速で走行しているハイブリッド車両４が減速して、第１の車速で走行する場合
（図５参照）、スターリングエンジン１２の回転数は、第２の目標回転数から第１の目標
回転数まで減少する。
【０１５８】
　図５に示す時刻ｔ30から時刻ｔ31までの間、図４に示す時刻ｔ24の時点以降と同様、ハ
イブリッド車両４は第２の車速で走行している。
　このとき、ＣＰＵ２０は図１０に示すＳ１３～Ｓ１５の処理を繰り返し実行する。
【０１５９】
　図５に示す時刻ｔ31の時点で、運転者がブレーキ４４をオンにし、ハイブリッド車両４
は車速を減少させ始める。
　このとき、ＣＰＵ２０は、図１０に示すＳ１５でＹＥＳと判定し、図１２に示すＳ４１
～Ｓ４５の処理を実行する。
　図５に示す時刻ｔ31から時刻ｔ33までの間、運転者はブレーキ４４をオンにし続ける。
　このとき、ＣＰＵ２０は、図１２に示すＳ４３～Ｓ４５の処理を繰り返し実行する。
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【０１６０】
　図５に示す時刻ｔ33の時点で、運転者はブレーキ４４をオフにし、時刻ｔ33の時点以降
、運転者はアクセル４３及びブレーキ４４の何れも操作しない。
　この場合、ハイブリッド車両４は第１の車速で走行している。
　このとき、ＣＰＵ２０は、図１２に示すＳ４６及びＳ４７の処理を実行してから、図１
２に示すＳ６１～Ｓ６３の処理を実行する。更に、ＣＰＵ２０は、時刻ｔ34の時点で、Ｓ
６３でＹＥＳと判定して、Ｓ６４以降の処理を実行し、次いで、図１０に示すＳ１３～Ｓ
１５の処理を繰り返し実行する。
【０１６１】
　時刻ｔ31から時刻ｔ34までの間、遊星ギヤ３３，３３，…の公転が許可されるため、図
５（ｄ）に示すように、禁止トルク値はゼロで一定である。また、時刻ｔ34の時点以降、
遊星ギヤ３３，３３，…の公転が禁止されるため、禁止トルク値は第１の禁止トルク値で
一定である。
　従って、図５（ｂ），（ｃ）に示すように、時刻ｔ31から時刻ｔ34までの間、スターリ
ングエンジン１２が出力する供給トルク値及び供給動力の値夫々はゼロで一定であり、時
刻ｔ34の時点以降、スターリングエンジン１２が出力する供給トルク値及び供給動力の値
は第１の供給トルク値及び第１の供給動力の値で一定である。
【０１６２】
　図５（ｂ）に示すように、時刻ｔ31から時刻ｔ33までの間、モータ１１が負の供給トル
ク値、即ち制動トルク値を出力し続ける。つまり、ブレーキ４４がオンになっている間、
モータ１１はモータブレーキとして機能する。時刻ｔ33の時点以降、モータ１１は作動停
止するため、制動トルク値はゼロで一定である。
　このため、図５（ａ）及び図９（ａ）に示すように、時刻ｔ31から時刻ｔ33までの間、
ウォームギヤ１１２が回転数を減少させつつ右方向に駆動回転し、図５（ａ）及び図９（
ｂ）に示すように、時刻ｔ33の時点以降、ウォームギヤ１１２が第２の目標回転数で右方
向に従動回転する。
【０１６３】
　図５（ｃ）に示すように、時刻ｔ31から時刻ｔ33までの間、モータ１１が出力する制動
動力の値の経時変化は、図５（ａ）に示すモータ１１の回転数の変化に対応する。時刻ｔ

33の時点以降、モータ１１が出力する制動動力の値はゼロで一定である。
　図５（ａ）に示すように、時刻ｔ31から時刻ｔ32までの間、スターリングエンジン１２
が出力する動力によって、太陽ギヤ３２は第２の目標回転数で回転し続けており、時刻ｔ

32から時刻ｔ34までの間、回転数が減少し、時刻ｔ34の時点以降、第１の目標回転数で一
定になる。
【０１６４】
　以上のことから、図５（ａ）及び図９（ａ）に示すように、時刻ｔ31から時刻ｔ32まで
の間、ウォームギヤ１１２の駆動回転によって制動されるため、リングギヤ３１は回転数
を減少させながら左回転する。また、リングギヤ３１の回転に伴い、減速歯車２５１が右
方向に従動回転する。
　リングギヤ３１の回転数の減少に伴い、リングギヤ３１の回転数は太陽ギヤ３２の回転
数よりも小さくなる。また、太陽ギヤ３２の回転数は一定である。従って、遊星ギヤ３３
，３３，…は、左方向に自転しつつ、負の回転数を増大させながら右方向に公転する。
【０１６５】
　また、図５（ａ）及び図９（ａ）に示すように、時刻ｔ32から時刻ｔ33までの間、ウォ
ームギヤ１１２の駆動回転によって制動されるため、リングギヤ３１は回転数を減少させ
ながら左回転する。また、リングギヤ３１の回転に伴い、減速歯車２５１が右方向に従動
回転する。
　このとき、リングギヤ３１及び太陽ギヤ３２夫々の回転数が減少する。従って、遊星ギ
ヤ３３，３３，…は、左方向に自転しつつ、一定の回転数で右方向に公転する。
【０１６６】
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　また、図５（ａ）及び図９（ｂ）に示すように、時刻ｔ33から時刻ｔ34までの間、モー
タ１１は空転しており、リングギヤ３１は慣性によって第１の目標回転数で左回転する。
また、リングギヤ３１の回転に伴い、減速歯車２５１が右方向に従動回転する。
　太陽ギヤ３２の回転数は更に減少し、リングギヤ３１の回転数との差が小さくなる。従
って、遊星ギヤ３３，３３，…は、左方向に自転しつつ、負の回転数を減少させながら右
方向に公転する。時刻ｔ34の時点で、遊星ギヤ３３，３３，…の回転数はゼロになる。
【０１６７】
　更に、図５（ａ）及び図８（ｃ）に示すように、時刻ｔ34の時点以降、太陽ギヤ３２の
第１の目標回転数での駆動回転に伴い、遊星ギヤ３３，３３，…が左方向に自転する。こ
のとき、遊星ギヤ３３，３３，…は公転しない（即ち、回転数はゼロで一定）。また、遊
星ギヤ３３，３３，…の自転に伴い、リングギヤ３１が左方向に従動回転する。更に、リ
ングギヤ３１の回転に伴い、ウォームギヤ１１２及び減速歯車２５１夫々が右方向に従動
回転する。
【０１６８】
　第１の車速で走行しているハイブリッド車両４が停車する場合（図６参照）、スターリ
ングエンジン１２の回転数は、第１の目標回転数からゼロまで減少する。
【０１６９】
　図６に示す時刻ｔ40から時刻ｔ41までの間、図５に示す時刻ｔ34の時点以降と同様、ハ
イブリッド車両４は第１の車速で走行している。
　このとき、ＣＰＵ２０は図１０に示すＳ１３～Ｓ１５の処理を繰り返し実行する。
【０１７０】
　図６に示す時刻ｔ41の時点で、運転者がブレーキ４４をオンにし、ハイブリッド車両４
は車速を減少させ始める。
　このとき、ＣＰＵ２０は、図１０に示すＳ１５でＹＥＳと判定し、図１２に示すＳ４１
～Ｓ４５の処理を実行する。
　図６に示す時刻ｔ41から時刻ｔ43までの間、運転者はブレーキ４４をオンにし続ける。
　このとき、ＣＰＵ２０は、図１２に示すＳ４３～Ｓ４５の処理を繰り返し実行する。
【０１７１】
　図６に示す時刻ｔ43の時点で、運転者はブレーキ４４をオフにし、時刻ｔ43の時点以降
、運転者はアクセル４３及びブレーキ４４の何れも操作せず、また、始動スイッチ４０を
オフにする。
　この場合、ハイブリッド車両４の車速はゼロである。
　このとき、ＣＰＵ２０は、図１２に示すＳ４６～Ｓ５１の処理を実行してから、図１０
に示すＳ１３、Ｓ１４、及びＳ１６の処理を実行し、Ｓ１６でＹＥＳと判定した場合に、
Ｓ１７の処理終了後、Ｓ１１の処理を繰り返し実行する。
【０１７２】
　時刻ｔ41の時点以降、遊星ギヤ３３，３３，…の公転が許可されるため、図６（ｄ）に
示すように、禁止トルク値はゼロで一定である。
　従って、図６（ｂ），（ｃ）に示すように、時刻ｔ41の時点以降、スターリングエンジ
ン１２が出力する供給トルク値及び供給動力の値夫々はゼロで一定である。
【０１７３】
　図６（ｂ）に示すように、時刻ｔ41から時刻ｔ43までの間、モータ１１が負の供給トル
ク値、即ち制動トルク値を出力し続ける。つまり、ブレーキ４４がオンになっている間、
モータ１１はモータブレーキとして機能する。時刻ｔ43の時点以降、モータ１１は作動停
止するため、制動トルク値はゼロで一定である。
　このため、図６（ａ）及び図９（ａ）に示すように、時刻ｔ41から時刻ｔ43までの間、
ウォームギヤ１１２が回転数を減少させつつ右方向に駆動回転し、図６（ａ）及び図９（
ｃ）に示すように、時刻ｔ43の時点以降、ウォームギヤ１１２の回転数はゼロで一定であ
る。
【０１７４】
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　図６（ｃ）に示すように、時刻ｔ41から時刻ｔ43までの間、モータ１１が出力する供給
動力の値の経時変化は、図６（ａ）に示すモータ１１の回転数の変化に対応する。時刻ｔ

43の時点以降、モータ１１が出力する供給動力の値はゼロで一定である。
【０１７５】
　図６（ａ）に示すように、時刻ｔ41から時刻ｔ42までの間、スターリングエンジン１２
が出力する動力によって、太陽ギヤ３２は第１の目標回転数で回転し続けており、時刻ｔ

42から時刻ｔ44までの間、回転数が減少し、時刻ｔ44の時点以降、回転数がゼロで一定に
なる。
【０１７６】
　以上のことから、図６（ａ）及び図９（ａ）に示すように、時刻ｔ41から時刻ｔ42まで
の間、ウォームギヤ１１２の駆動回転によって制動されるため、リングギヤ３１は回転数
を減少させながら左回転する。また、リングギヤ３１の回転に伴い、減速歯車２５１が右
方向に従動回転する。
　リングギヤ３１の回転数の減少に伴い、リングギヤ３１の回転数は太陽ギヤ３２の回転
数よりも小さくなる。また、太陽ギヤ３２の回転数は一定である。従って、遊星ギヤ３３
，３３，…は、左方向に自転しつつ、負の回転数を増大させながら右方向に公転する。
【０１７７】
　また、図６（ａ）及び図９（ａ）に示すように、時刻ｔ42から時刻ｔ43までの間、ウォ
ームギヤ１１２の駆動回転によって制動されるため、リングギヤ３１は回転数を減少させ
ながら左回転する。また、リングギヤ３１の回転に伴い、減速歯車２５１が右方向に従動
回転する。
　このとき、リングギヤ３１及び太陽ギヤ３２夫々の回転数が減少する。従って、遊星ギ
ヤ３３，３３，…は、左方向に自転しつつ、一定の回転数で右方向に公転する。
【０１７８】
　また、図６（ａ）及び図９（ｃ）に示すように、時刻ｔ43から時刻ｔ44までの間、モー
タ１１は作動停止しており、ウォームギヤ１１２の回転停止に伴い、リングギヤ３１も回
転停止する。また、リングギヤ３１の回転停止に伴い、減速歯車２５１も回転停止する。
　太陽ギヤ３２の回転数は更に減少し、リングギヤ３１の回転数との差が小さくなる。従
って、遊星ギヤ３３，３３，…は、左方向に自転しつつ、負の回転数を減少させながら右
方向に公転する。時刻ｔ44の時点で、遊星ギヤ３３，３３，…の回転数はゼロになる。
【０１７９】
　更に、図６（ａ）に示すように、時刻ｔ44の時点以降、太陽ギヤ３２の回転数がゼロで
一定になる。太陽ギヤ３２の回転停止に伴い、遊星ギヤ３３，３３，…が自転停止及び公
転停止する。当然のことながら、リングギヤ３１、ウォームギヤ１１２及び減速歯車２５
１夫々も回転停止している。
【０１８０】
　第１の車速で走行しているハイブリッド車両４が一時停止してから再発車して、第１の
車速で走行する場合は（図７参照）、第１の車速で走行しているハイブリッド車両４が停
車し（図６参照）、次いで発車して、第１の車速で走行する（図３参照）場合に類似する
。
　図７（ｂ）～（ｄ）については、時刻ｔ50から時刻ｔ51までの間が図６に示す時刻ｔ40

から時刻ｔ41までの間に対応し、図７に示す時刻ｔ51から時刻ｔ53までの間が図６に示す
時刻ｔ41から時刻ｔ43までの間に対応する。また、図７に示す時刻ｔ53から時刻ｔ55まで
の間は、図６に示す時刻ｔ43の時点以降及び図３に示す時刻ｔ11の時点以前に対応する。
更に、図７に示す時刻ｔ55から時刻ｔ58までの間が図３に示す時刻ｔ11から時刻ｔ14まで
の間に対応し、図７に示す時刻ｔ58の時点以降が図７に示す時刻ｔ14の時点以降に対応す
る。
【０１８１】
　ところが、ハイブリッド車両４の一時停止中は、スターリングエンジン１２はアイドリ
ング状態で作動している。以下では、アイドリング状態のスターリングエンジン１２の回
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転数を第３の目標回転数という。第３の目標回転数は、第１の目標回転数よりも小さい。
　従って、第１の車速で走行しているハイブリッド車両４が一時停止してから再発車して
、第１の車速で走行する場合、図７（ａ）に示すように、スターリングエンジン１２の回
転数は、第１の目標回転数から第３の目標回転数まで減少し、次いで、第３の目標回転数
から第１の目標回転数まで増大する。
　この結果、遊星ギヤ３３，３３，…は、回転数がゼロで一定の状態から右方向に公転し
、次いで左方向に公転してから回転数がゼロで一定になる。
【０１８２】
　図７に示す時刻ｔ50から時刻ｔ51までの間、図６に示す時刻ｔ40から時刻ｔ41までの間
と同様、ハイブリッド車両４は第１の車速で走行している。
　このとき、ＣＰＵ２０は図１０に示すＳ１３～Ｓ１５の処理を繰り返し実行する。
【０１８３】
　図７に示す時刻ｔ51の時点で、運転者がブレーキ４４をオンにし、ハイブリッド車両４
は車速を減少させ始める。
　このとき、ＣＰＵ２０は、図１０に示すＳ１５でＹＥＳと判定し、図１２に示すＳ４１
～Ｓ４５の処理を実行する。
　図７に示す時刻ｔ51から時刻ｔ53までの間、運転者はブレーキ４４をオンにし続ける。
　このとき、ＣＰＵ２０は、図１２に示すＳ４３～Ｓ４５の処理を繰り返し実行する。
【０１８４】
　図７に示す時刻ｔ53の時点で、運転者はブレーキ４４をオフにし、時刻ｔ55の時点まで
、運転者はアクセル４３及びブレーキ４４の何れも操作しない。
　この場合、ハイブリッド車両４の車速はゼロである。
　このとき、ＣＰＵ２０は、図１２に示すＳ４６～Ｓ５１の処理を実行してから、図１０
に示すＳ１３、Ｓ１４、及びＳ１６の処理を繰り返し実行する。
【０１８５】
　図７に示す時刻ｔ55の時点で、運転者がアクセル４３をオンにし、ハイブリッド車両４
は車速を増加させ始める。
　このとき、ＣＰＵ２０は、図１０に示すＳ１３でＹＥＳと判定し、Ｓ１８～Ｓ２２の処
理を実行する。
　図７に示す時刻ｔ55から時刻ｔ57までの間、運転者はアクセル４３をオンにし続ける。
　このとき、ＣＰＵ２０は、図１０に示すＳ２０～Ｓ２２の処理を繰り返し実行する。
【０１８６】
　図７に示す時刻ｔ57の時点で、運転者がアクセル４３をオフにし、ハイブリッド車両４
は、運手者が所望する一定の速度で走行する。時刻ｔ57の時点以降、運転者はアクセル４
３をオフのまま維持し、ブレーキ４４は操作しない。
　このとき、ＣＰＵ２０は、図１０に示すＳ２２でＹＥＳと判定し、図１１に示すＳ３１
～Ｓ３４の処理を実行する。時刻ｔ58の時点で、ＣＰＵ２０は、Ｓ３４でＹＥＳと判定す
る。更に、ＣＰＵ２０は、時刻ｔ58の時点以降、図１１に示すＳ３５～Ｓ３７の処理を実
行し、その後、Ｓ１３～Ｓ１５の処理を繰り返し実行する。
【０１８７】
　図７（ａ）及び図９（ａ）に示すように、時刻ｔ51から時刻ｔ53までの間、ウォームギ
ヤ１１２が回転数を減少させつつ右方向に駆動回転し、図７（ａ）及び図９（ｃ）に示す
ように、時刻ｔ53から時刻ｔ55までの間、ウォームギヤ１１２の回転数がゼロで一定にな
る。また、図７（ａ）及び図８（ｂ）に示すように、時刻ｔ55から時刻ｔ57までの間、モ
ータ１１が出力する動力によってウォームギヤ１１２が回転数を増大させつつ右方向に駆
動回転し、時刻ｔ57から時刻ｔ58までの間、モータ１１が出力する動力によってウォーム
ギヤ１１２が第１の目標回転数で右方向に駆動回転する。時刻ｔ58の時点以降、図７（ａ
）及び図８（ｃ）に示すように、ウォームギヤ１１２は、リングギヤ３１の回転に伴って
右方向に従動回転する。
【０１８８】
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　図７（ａ）に示すように、時刻ｔ51から時刻ｔ52までの間、スターリングエンジン１２
が出力する動力によって、太陽ギヤ３２は第１の目標回転数で回転し続けており、時刻ｔ

52から時刻ｔ54までの間、回転数が減少し、時刻ｔ54から時刻ｔ57までの間、第３の目標
回転数で回転し続ける。また、時刻ｔ57から時刻ｔ58までの間、スターリングエンジン１
２が出力する動力によって、太陽ギヤ３２は回転数が増大し、時刻ｔ58の時点以降、第１
の目標回転数で一定になる。
【０１８９】
　以上のことから、図７（ａ）及び図９（ａ）に示すように、時刻ｔ51から時刻ｔ52まで
の間、ウォームギヤ１１２の駆動回転によって制動されるため、リングギヤ３１は回転数
を減少させながら左回転する。また、リングギヤ３１の回転に伴い、減速歯車２５１が右
方向に従動回転する。
　リングギヤ３１の回転数の減少に伴い、リングギヤ３１の回転数は太陽ギヤ３２の回転
数よりも小さくなる。また、太陽ギヤ３２の回転数は一定である。従って、遊星ギヤ３３
，３３，…は、左方向に自転しつつ、負の回転数を増大させながら右方向に公転する。
【０１９０】
　また、図７（ａ）及び図９（ａ）に示すように、時刻ｔ52から時刻ｔ53までの間、ウォ
ームギヤ１１２の駆動回転によって制動されるため、リングギヤ３１は回転数を減少させ
ながら左回転する。また、リングギヤ３１の回転に伴い、減速歯車２５１が右方向に従動
回転する。
　このとき、リングギヤ３１及び太陽ギヤ３２夫々の回転数が減少する。従って、遊星ギ
ヤ３３，３３，…は、左方向に自転しつつ、一定の回転数で右方向に公転する。
【０１９１】
　また、図７（ａ）及び図９（ｃ）に示すように、時刻ｔ53から時刻ｔ54までの間、モー
タ１１は作動停止しており、ウォームギヤ１１２の回転停止に伴い、リングギヤ３１も回
転停止する。また、リングギヤ３１の回転停止に伴い、減速歯車２５１も回転停止する。
　太陽ギヤ３２の回転数は更に減少し、リングギヤ３１の回転数との差が小さくなる。従
って、遊星ギヤ３３，３３，…は、左方向に自転しつつ、負の回転数を減少させながら右
方向に公転する。
【０１９２】
　更に、図７（ａ）及び図９（ｃ）に示すように、時刻ｔ54から時刻ｔ55までの間、太陽
ギヤ３２の回転数が第３の目標回転数で一定になる。
　このとき、リングギヤ３１及び太陽ギヤ３２夫々の回転数が一定である。従って、遊星
ギヤ３３，３３，…は、左方向に自転しつつ、一定の回転数で右方向に公転する。
【０１９３】
　更にまた、図７（ａ）に示すように、時刻ｔ55から時刻ｔ57までの間、太陽ギヤ３２の
回転数は第３の目標回転数で一定である。また、ウォームギヤ１１２が回転数を増大させ
ながら右方向に駆動回転する。ウォームギヤ１１２の回転に伴い、リングギヤ３１が左方
向に従動回転する。更に、リングギヤ３１の回転に伴い、減速歯車２５１が右方向に従動
回転する。
【０１９４】
　時刻ｔ55から時刻ｔ56までは、太陽ギヤ３２の回転数の方がリングギヤ３１の回転数よ
り大きいため、図７（ａ）及び図９（ａ）に示すように、遊星ギヤ３３，３３，…は左方
向に自転しつつ、負の回転数を減少させながら右方向に公転する。
　時刻ｔ56の時点で、リングギヤ３１及び太陽ギヤ３２夫々の回転数が等しくなるため、
遊星ギヤ３３，３３，…は左方向に自転しつつ、瞬間的に公転停止する。
　時刻ｔ56から時刻ｔ57までは、リングギヤ３１の回転数の方が太陽ギヤ３２の回転数よ
り大きいため、図７（ａ）及び図８（ｂ）に示すように、遊星ギヤ３３，３３，…は左方
向に自転しつつ、回転数を増大させながら左方向に公転する。
【０１９５】
　更に、図７（ａ）及び図８（ｂ）に示すように、時刻ｔ57から時刻ｔ58までの間、リン
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グギヤ３１の回転数が第１の目標回転数で一定である。一方、太陽ギヤ３２の回転数は増
大する。従って、遊星ギヤ３３，３３，…は左方向に自転しつつ、回転数を減少させなが
ら左方向に公転する。
　時刻ｔ58の時点で、遊星ギヤ３３，３３，…の回転数はゼロになる。
　更にまた、図７（ａ）及び図８（ｃ）に示すように、時刻ｔ58の時点以降、リングギヤ
３１及び太陽ギヤ３２の回転数は第１の目標回転数で一定である。また、遊星ギヤ３３，
３３，…は左方向に自転するが、公転はしない（即ち、回転数はゼロで一定）。
【０１９６】
　ところで、遊星ギヤ３３，３３，…の公転を許可から禁止へ切り替えるタイミングは、
時刻ｔ14、時刻ｔ24、時刻ｔ34、及び時刻ｔ58の時点である。換言すれば、遊星ギヤ３３
，３３，…の公転を許可から禁止へ切り替えるタイミングは、リングギヤ３１の回転数が
正数で一定である場合に、公転が許可されている遊星ギヤ３３，３３，…の回転数がゼロ
になったタイミングである。
　従って、ハイブリッド車両用駆動装置１は、リングギヤ３１及び遊星ギヤ３３，３３，
…夫々の回転数に基づいて、遊星ギヤ３３，３３，…の公転を許可から禁止へ切り替える
タイミングを計る構成でもよい。
【０１９７】
　本実施の形態では、モータ１１が出力する供給トルク及び遊星キャリヤ３４に対して印
加される禁止トルク夫々は、急激に正数からゼロに切り替えられる。この場合、供給トル
ク及び禁止トルク夫々の減少勾配が非常に大きいため、衝撃が生じる虞がある。従って、
供給トルク及び禁止トルク夫々の減少勾配を小さくなる（即ち、供給トルク及び禁止トル
ク夫々が滑らかに正数からゼロに切り替わる）よう制御することが望ましい。
【０１９８】
　以上のようなハイブリッド車両用駆動装置１及びハイブリッド車両４は、簡単な構成及
び簡易な制御で、モータ１１が出力する動力及びスターリングエンジン１２が出力する動
力を択一的に用いて、車輪４１，４１を駆動することができる。
　更に詳細には、急激な出力調整が必要な場合に、モータ１１が出力する動力で車輪４１
，４１を駆動することができる。また、急激な出力調整が不要な場合に、スターリングエ
ンジン１２が出力する動力で車輪４１，４１を駆動することができる。更に、モータ１１
が出力する負の動力で車輪４１，４１を駆動するときは、モータ１１を発電機として作動
させることによって、モータ１１が発生させた電力を蓄電池１５に回収することができる
。
【０１９９】
　この結果、出力調整の反応速度が速いというモータ１１の長所で、出力調整の反応速度
が遅いというスターリングエンジン１２の短所を補うことができる。しかも、燃焼に伴う
騒音が小さい上に、燃料の種類及び形態による選択肢が多く、最適な条件で燃焼させるこ
とができるため、大気汚染物質の排出を抑制し易いというスターリングエンジン１２の長
所を得ることができる。また、モータ１１を回生ブレーキとして機能させることができる
。
【０２００】
　しかも、モータ１１及びスターリングエンジン１２夫々を、車輪４１，４１を駆動する
ための動力源として用いることができる。このため、従来の電気自動車のように、外燃機
関が出力した動力を一旦電力に変換する分のロスが生じない。つまり、外燃機関が出力す
る動力を効率よく利用することができる。
【０２０１】
　なお、今回開示された実施の形態は、全ての点で例示であって、制限的なものではない
と考えられるべきである。本開示の範囲は、上述した意味ではなく、特許請求の範囲と均
等の意味及び特許請求の範囲内での全ての変更が含まれることが意図される。
　また、ハイブリッド車両用駆動装置１又はハイブリッド車両４に、実施の形態に開示さ
れていない構成要素が含まれていてもよい。
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【符号の説明】
【０２０２】
　１　　ハイブリッド車両用駆動装置
　１１　モータ（電動機）
　１２　スターリングエンジン（外燃機関）
　１３　発電機
　２　　動力伝達部
　２３　クラッチ板（切替部）
　２４　アクチュエータ（切替部）
　２０　ＣＰＵ（出力演算装置、出力比較装置、動力選択装置）
　３　　遊星歯車機構
　３１　リングギヤ（第１の歯車）
　３２　太陽ギヤ（第２の歯車）
　３３　遊星ギヤ（第３の歯車）
　４　　ハイブリッド車両
　４１　車輪

【図１】 【図２】
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【図５】 【図６】
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【図７】 【図８】

【図９】 【図１０】
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【図１３】
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