
路面情報をカメラ、前方車両から取得し予めスリップ、ロック
を起こらないように車両を制御

スリップ・ロックを制御
　ex．

故障

故障しても安全に走行可能なシステム

　　　フェールセーフ機能で故障時にも連続走行可能

　ex. 
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(b)前輪駆動系故障 

(a)コーナー突入 

(c)正常な後輪駆動系のみで走行可能 

フェールセーフ機能 

障害物・車間距離を推定し安全に停止する
自動電気ブレーキシステム

危険車両特定、自車で衝突回避
　ex.

凍結路面が混在した路面での検証

ブレーキオン 減速 停止ブレーキオン 減速 停止

ミリ波レーダを用いた自動電気ブレーキの検証

(１)
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次世代を担うECO Vehicleの安全性を高めるための先端技術
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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の性能を持つ
前後輪独立駆動型電気自動車の安全性を高めるための研究

(１)．故障時の追突防止(フェールセーフ構造)
ⅰ.直線走行時におけるフェールセーフ機能
ⅱ.コーナリング走行時におけるフェールセーフ機能

(２)．走行状態に適した加減速性能(前後モータへのトルク分配)
ⅰ.路面状態によらない制動時のホイールロック制御
ⅱ.始動時のホイールスピン制御

(３)．車両間の走行内部情報を無線通信により相互監視、

障害物認識距離推定により危険時に適切にブレーキ制御を
行なう安全システム

詳細については後ほど
システムデザインフロンティアセッション
２F コンベンションホール

 

第１会場にて
15：50～講演予定
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