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하이브리드 자동차는 기존의 내연기관과 모터를 조합한 것으로 그 구조나 제어 전략이 내연기관 자동차보다 다

양하다. 이번 연구에서는 퍼지 로직을 바탕으로 하는 하이브리드 자동차 파워트레인 제어 모델을 개발하였다. 엔

진의 on/off, 모터의 발전량, 동력 분배를 주기능으로 하는 파워트레인 제어 모델을 개발하였으며, 차량의 기본

적인 구조 및 전체 시스템은 AVL CRUISE를 활용하여 모델링 하였으며, 하이브리드 제어 시스템은 SIMULINK로 모

델링 하여 AVL CRUISE 내부에 이식하였다. 개발된 모델의 정확도 검증을 위해 실도로 실험 데이터를 기반으로 시

뮬레이션 모델의 계산 결과와 비교 분석을 수행하였다. 분석 대상으로는 엔진 RPM, 엔진 토크, 모터 RPM, 모터 

토크, SOC등을 위주로 분석하였다. 추가로 차량의 다양한 주행조건 및 SOC 초기값에 따라서 가상 주행을 시뮬레

이션 하고, 각각의 조건에서 차량의 성능을 분석하였다. 이를 통해 각 차량의 제원이 차량의 에너지소비효율에 

미치는 상관성을 분석하고, 에너지 소비효율을 향상시킬 수 있는 방안에 대해 분석하였다. 

 

 
그림, 하이브리드 제어 모델 
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