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이코너시스템은 조향, 구동, 제동의 기능을 하나로 통합한 차세대 샤시시스템으로 구조적으로 차량내부 공간확

보에 유리한 장점이 있어 PBV(Purpose-Built Vehicle), 공유차량 등의 미래 모빌리티에 적합한 주요기술로 부각되

고 있다. 특히 조향 가용범위가 넓으며 독립적으로 운용할 수 있어 기존차량에서는 불가능했던 다양한 주행모션

을 구현할 수 있는 장점이 있다. 조향시스템은 좌/우 바퀴가 랙 앤 피니언과 같이 물리적 연결구조를 제거하고 

전기적은 통신으로 조향하는 시스템 경우 고장이 발생 시 운전자는 차량을 통제할 수 없게 된다.  

본 연구는 조향 엑츄에이터 고장으로 조향 free rolling 시 fail-operation 제어전략으로 고장 시, 부족한 차량의 요

운동를 산출하여 보상하는 고장제어기를 제안한다.   

Feedforward 제어는 차량동역학 모델 통해 운전자의 조향의지를 반영한 목표요율과 보상조향각을 산출하고 보

상한다. Feeback 제어는 고장 시 차량모델의 불확실성을 고려한 슬라이딩모드 이론을 적용하여 필요 요모멘트를 

구하며 차량은 목표 요모멘트를 추종하기 위해 최적화기법 통해 각 휠의 보상구/제동력, 보상조향각을 분배 하였

다. 이는 MATLAB/Simulink와 동역학 시뮬레이션 툴 CarSim 통해 검증하며 조향 엑츄에이터 고장 시 주행성능 보

상을 확인하였다. 

 

    

Fig. 추가조향+추가구/제동 이용한 고장허용 제어전략 
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