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본 연구에서는 4륜 독립형 조향 시스템의 차량 동역학 시뮬레이션 모델을 이용하여, 조향 모터의 

고장이 다양한 주행 모드에 미치는 영향을 종합적으로 분석하였다. 특히 4WS, crab 주행, zero turn, 

pivot turn 등 여러 조향 모드에서 조향 모터 고장 시 차량에 가해지는 부하와 타이어에 작용하는 모

멘트 변화를 CarSim을 통해 정량적으로 확인하였다. 특히 조향 모터 고장으로 인한 차량의 동역학적 

성능 저하를 평가하는 데 초점을 맞추었으며, 이를 통해 차량의 안전성과 운전 성능에 미치는 다양

한 영향을 분석하고자 하였다. 조향 모터의 고장이 차량 거동에 미치는 실질적인 영향을 정량적으로 

측정함으로써, 시스템의 취약성을 규명하고, 향후 고장 발생 시 차량의 안정성을 확보하기 위한 기초 

자료를 제공하는 것을 목표로 하였다. 연구 결과는 4륜 독립형 조향 시스템의 성능 평가에 기여할 뿐

만 아니라, 향후 고장 진단 및 예방 유지보수 전략 개발에도 중요한 정보를 제공하여 차량의 신뢰성

과 안전성을 높이는 데 기여할 수 있을 것으로 판단된다.

Figure 1. 4WS Fail, Safe data
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