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4-wheel motored Electric Vehicle (EV) “UOT Electric March II” is newly constructed. Each wheel of this
EV is driven with a PM motor independently, thus advanced control of vehicle motion can be fully demon-
strated. This paper introduces this laboratory-made EV, showing its configuration and specification. Some
basic experimental results with “UOT Electric March II” is also reported.
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1. はじめに -東大三月号 IIの目的-

環境性の観点から, 近年自動車業界では新たな駆動源を有
した自動車の研究が盛んであり, ガソリン自動車と遜色ない
電気自動車（EV）も各種発表されている. それに対し我々
は, 近い将来電気機械複合系のモーションコントロールとし
て EVをとらえる時代がやってくる, という信念を持ち, 電
気モータの俊敏な応答特性を活かしたフィードバック制御

などを提案, 東大三月号 Iによる実証実験を行ってきた (1)

“東大三月号 II”は, これらの成果をさらに拡張し, 車両の
２次元運動制御まで視野に入れた研究へと歩を進めるべく
製作が進められてきた EVである. ４輪全てが独立のモー
タで駆動される点を最大の特徴としている. 本論分は, 2001
年 1月に無事初走行を終えたこの車両の概要を報告するも
のである. また, 同年 3月に行われた初の制御実験の結果も,
併せて報告する. なお具体的な提案手法は本大会の別論文
として発表予定であるので, そちらも参照されたい.

2. “東大三月号 II”の構成

“東大三月号 II”の最大の特徴は, 駆動源として 4基のイ
ンホイールモータを採用した点にある（図 1）. 4基の駆動
源を独立に装備しているので, ２次元運動制御に代表される
一般の自動車では不可能な制御を行うことが可能である.
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図 1 完全４輪駆動 EV ”東大三月号 II”の概念図.

Fig. 1. In-wheel motor /“UOT Electric March II”.

このモータは永久磁石型の同期モータであるが, 減速ギヤ,
ドラムブレーキなどと共にタイヤホイール内にユニット化さ
れているため, インホイールモータと呼ばれている（図 1）.
モータは筆者らの研究室で２基ずつユニット化され（図 2）,
ベース車両（日産マーチ）に取り付けられている．
計測制御用信号として, 光ファイバ型ジャイロセンサによ
りヨー速度（ヨーレート）を検出し, また ICタイプの加速
度計により前後／横方向の加速度を検出する. 各モータの
速度もエンコーダにより検出されている. また, 車体の対地
速度を検出するためのセンサについても, 搭載を検討中で



図 2 後輪モータマウント.
Fig. 2. Rear Motor Unit.

図 3 製作中の著者ら.
Fig. 3. Scene of Construction.

表 1 ”東大三月号 II”諸元表.
Table 1. Specifications of “UOT Electric March II”.

Drivetrain 4 PM Motors / Meidensya Co.

Max. Power(20 sec.) 36 [kW] (48.3[HP])∗

Max. Torque 77∗ [Nm]
Gear Ratio 5.0

Battery Lead Acid

Weight 14.0 [kg](for 1 unit)
Total Voltage 228 [V] (with 19 units)

Base Chassis Nissan March K11

Wheel Base 2360 [m]
Wheel Tread F/R 1365/1325 [m]

Total Weight 1400 [kg]
Wheel Inertia∗∗ 8.2 [kg]∗∗∗

Wheel Radius 0.28 [m]

Controller

CPU MMX Pentium 233[MHz]
Rotary Encoder 3600 [ppr]∗∗∗

Gyro Sensor Fiber Optical Type
* ... for only one motor. ** ... mass equivalent.
*** ... affected by gear ratio.

ある．この他の制御機器としては, 電動パワーステアリング
（EPS）を装備しており, 操舵角を検出するセンサとして, ま
た将来は自動運転の実験用としても使用可能である.
これらの信号を統括・制御するコントローラとして, 車内

には制御用 PCを装備した. さらに, システム監視と, リア
ルタイムデータ表示を目的としたホスト PCも併設し, 制御
用コンピュータと相互通信を行っている．
また, 安全性を考慮し油圧ブレーキ系統も有しているが,

制御信号でこの系統を遮断できるため, 純電気制動も可能で
ある. これにより, 純電気 ABSの実験なども可能となる.
上記をまとめた東大三月号 IIの諸元表を, 表 1に示す. 詳

細は筆者らのホームページ (2) を参照されたい. なお製作は
基本的に筆者らの手によって行われている（図 3）.

3. 東大三月号 IIにより実験・検証される運動制御

我々はこの”東大三月号 II”を用いて, これまで提案して
きた車両運動制御手法の有効性の検証を進める予定である.
スリップ率を元に制御を行うスリップ率制御, 急激な車輪速
度変化を防ぐMFC (3), 路面状態推定 (4), ハイブリッド自動
車におけるハイブリッド ABS (3) (5) などである.
車両は 2001年 1月に完成し（図 4）, その後数回の検証

実験が行われている（図 5）. その結果の一部を図 6 に示
す. 詳細は著者らの本大会における他稿に譲るが, 滑りやす
い路面上を旋回中の車両挙動が, 各タイヤの（つまり各モー
タの）マイナーな制御で安定化されたことを示す結果であ
る. 今後も引き続き, 各種の実験を行っていく予定である.

図 4 完成した東大三月号 II.
Fig. 4. View of our EV.

図 5 制動実験の風景.
Fig. 5. Our EV during Exp.
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図 6 MFC を適用した車両運動の安定化実験の結果.

Fig. 6. Comparison of Vehicle Motion with MFC Control

4. “東大三月号 II”の今後の展望

以上, 新しい実験用 EV“東大三月号 II” の概要を紹介し
た. 自動車制御の研究においては, 実験での検証が非常に重
要な意味を持つので, この車両は今後の研究に大いに貢献す
るものと考えている. 数年前まで, 電気自動車が街を走るよ
うになるとは誰も考えなかった. しかし現在では, 近い将来
に実現しうる事柄としてとらえられている. そして我々は,
より高度な車両運動制御の実現の為に日々研究を進めてい
る. 我々の技術が表舞台から一歩下がったところまで普及し
た時に目標は達成されたと言えるのだろう.
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