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최근 전기차 시장은 빠른 성장 이후 캐즘 현상에 직면하면서 성장세가 둔화되고 있으며, 이에 따라 대안으로

서 하이브리드 전기차(HEV)에 대한 관심이 다시금 높아지고 있다. HEV는 직렬형, 병렬형, 그리고 동력 분기형

으로 구분되며, 병렬형 하이브리드는 기존의 내연기관 차량의 구조를 사용할 수 있다는 장점으로 흔히 사용된

다. 모터의 배치를 어떻게 하느냐에 따라 P0부터 P4까지 다양항 형태로 구분되는데, 본 연구에서는 기존의 엔

진 크랭크축 구동형 모터(P0)를 사용하는 구조가 아닌, P1-P2 구조를 채택하였다. 본 연구는 P0에서 P1으로 모

터의 위치를 변경함에 따라 발생할 수 있는 문제점을 MATLAB/Simulink를 통해 개발한 전방향 차량 모델을 통

해서 해결하고자 한다. 각 구성 부품에 정의된 입력 및 출력 포트를 통해 신호를 교환하는 포트 기반 모듈식 

아키텍쳐를 사용하였으며, 파워트레인 요소들에 대한 개별 모듈들은 독립적으로 모델링 되고 유연하게 결합된

다. 이러한 구조의 시뮬레이션을 통해서 엔지니어는 필요에 따라 원하는 모듈에 대한 세부 동역학적 특성을 추

가로 모델링하여 문제점을 파악할 수 있다. 
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