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＜概要＞

下記の特徴を持つ次世代の環境対策車として、
新型FRID-EVsを製作し、安全性を高めるための研究

1.新型FRID-EVｓの開発コンセプト

2.新型FRID-EVsの威力・諸性能

3.高速走行時における加減速性能
ⅰ.路面状態によらない制動時のホイールロック制御
ⅱ.始動時・通常走行時のホイールスピン制御

4.故障時における安全性
ⅰ.駆動源故障時のフェールセーフ機能
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ⅰ）前輪または後輪駆動系故障時の継続走行

(a)通常走行 (b) 前輪駆動系(または後輪)の故障 (c) 正常な駆動系による継続走行

←フェールセーフドライブの実現

ⅱ）前輪駆動系、後輪駆動系への最適な駆動力分配法
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←悪路の操舵性、加速性能、登坂性能の向上

ⅲ）制動時ブレーキ力配分の前輪と後輪の適正化（低μ路面）

(a) 荷重移動とスリップ率発生 (b)　車重推定による荷重移動量と
両輪のスリップ率を検出

(c)　前後輪に適正な制動力分配

←路面状態によらず、安定な制動性能

FRID-EVｓの制駆動力配分制御
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