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C-AR*T:�'6&-�C&-- のӡಈ性能
Vehicle Dynamics Performance of CLARITY FUEL CELL

１．はじめに

自動ंは，化石೩ྉݯࢿのׇރにରするল೩අ技術΁の

要ٻの高·りや，$02 による地ٿԹஆ化なͲのڥ؀໰୊΁

のରԠとして，ి 動化や次世代の代ସ೩ྉ΁のγϑトとい

う進化や発లのաఔにある．೩ྉి஑自動 （ंF$V）では高

ѹ水ૉタンΫやෳࡶなิ機ྨ，それらのγεテϜをিಥ時

のিܸからอޢするたΊのंମߏ଄なͲを࠾用して͓り，

重ྔ増Ճが՝୊となっている．·た，೩අ向্のたΊ，タΠ

Ϡの転がり఍߅（RR$）の௿ݮがଅ進されて͓り，௿ RR$

タΠϠの࠾用により௿下するάリοϓੑೳを֬อし，重い

ंମのӡ動ੑೳをຬ଍させることは重要な՝୊である．

F$Vのී֦ٴେを୲う$LAR*T:	F6EL	$ELLでは，

ಉ৐者もؚΊた৐員શ員に自動ंで自༝にҠ動するتͼを

ఏڙするたΊ，࠷新の技術を用いて開発した．

ಛに஫力したのは，水ૉタンΫを後੮എ໘に౥載し，空

のたΊにリϠϗΠーϧϋ΢εにタΠϠΧόーをݮ௿߅఍ؾ

ઃけるという，ಛ௃తなレΠΞ΢ト（１）によって生じたૢॎ

҆ఆੑの՝୊である．前後重ྔ഑෼が，一ൠతな前輪ۦ動

（FF）の内೩機 （ؔ*$E）ं よりも後ろدりになり，さらに，

ϗΠーϧϋ΢εの外ଆにΧόーがணくことで，૷ணできる

タΠϠαΠζにも੍約がՃわり，高いਫ਼౓でのੑೳݕ౼が

ඞ要になった．

本ߘでは，ӡ転者がंの印৅としてओ؍తに感じऔれる

ૢॎ҆ఆੑ，৐り৺地，εテΞϑィーϧ，ϒレーΩϑィー

ϧ，動力ੑೳ͓よͼϊΠζ振動ੑೳをʮӡ動ੑೳʯという૯
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$LAR*T:	F6EL	$ELLの目ࢦしたӡ動ੑೳの࢟は，೩

ྉి஑自動ंಛ༗の新たなັ力にՃえ，ӡ転のしやすさな

Ͳ৐用ंとしてのීวతなՁ஋をे෼にඋえていることで

ある．ੑ ೳ目ඪは，ಉΫϥεのं྆として高いੑೳを༗し

ているΞίード1HEVをϕンνϚーΫとし，これを超える

ੑೳを目ඪにઃఆした．۩ମతには，ΞΫセϧϖμϧだけ

で速౓ίントϩーϧが自ࡏにできるి動ंಛ༗の長所を活

かした૸りがしっかりとମ感できること，૸行中の進࿏อ

࣋のしやすさが感じऔれるૢॎ҆ఆੑを༗すること，૸り

ग़したॠؒから׈らかな৐り৺地が感じऔれること，日ৗ

にૺ۰するさ·͟·な૸行γーンに͓いて，ίントϩーϧ

しやすいと感じられるϒレーΩϑィーϧを༗すること，さ

らに，高い੩ॗੑを࣋ͭこととした．そして，開発したं

は，目ඪをຬ଍してありたい࢟をୡ੒することができた．

ABSTRACT

The dynamic performance targeted with the 
CLARITY FUEL CELL has the unique new appeal of 
a fuel cell vehicle with a full complement of universal 
values of a passenger car, such as ease of driving. The 
Accord PHEV, which is a vehicle in the same class 
as the CLARITY FUEL CELL and has a high level 
of performance, was chosen as the benchmark for 
performance objectives. Specifically, this means that 
the CLARITY FUEL CELL provides a solid driving 
experience, making full use of one of the distinctive 
advantages of electric vehicles, that they allow drivers 
to freely control the car 's speed using only the 
accelerator pedal. It provides handling performance 
that demonstrates how easily course-holding can be 
managed when driving, a smooth, comfortable ride 
from the moment the car starts moving, and a positive 
brake feel that makes the car easy to control in all 
the various driving scenarios encountered from day to 
day. It is also extremely quiet. The developed vehicle 
satisfied the objectives and successfully realized the 
image that was desired.
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শで表現した．Ҏ下に，Ͷらいとする目ඪを実現するたΊ

にద用した技術にͭいて঺հする．

２．։ൃίϯηϓトとねらい

開発ίンセϓトは，Red	$arpet	 to	 the	New	Era（１）であ

る．このݴ༿にࠐΊたҙຯは，F$Vಛ༗の新たなັ力にՃ

えて，৐用ंとしてのੑೳや࢖いউ手なͲのීวతなՁ஋

をे෼にඋえていることで，このंが，͓ ٬様とڞに新時

代΁౿みग़されるような，ಛผな 1୆になってཉしいとい

う思いである（Fig. 1）．

ίンセϓトに基ͮき，ಉΫϥεのंڥ؀としてઌ行して

発ചされていたΞίード1HEVをϕンνϚーΫとし，これ

を超えるようにӡ動ੑೳのͶらいをҎ下のようにఆΊた．

（１）	ి 動ັ力ɿి 動ंಛ༗の速౓ίントϩーϧੑೳが，͓

٬様にとってັ力として఻わる．

（̎）	ΫϧϚັ力ɿं の印৅として感じる֤छの動తੑೳ

が，͓ ٬様にとってັ力として఻わる．

ి動ັ力は，ి 動ंのಛ௃として஌られているՃݮ速ί

ントϩーϧੑにす͙れた఺がັ力となることである．その

たΊに，ఀ ंঢ়ଶにΞΫセϧを౿みࠐΜだॠؒから࠷େト

ϧΫを発生する஗れのない力ڧいՃ速と，その後，ม速を

൐わないで࣋ଓする׈らかなՃ速のཱ྆を重ࢹした．さら

に，ύϫートレΠンから生じるϊΠζはۃ力௿ݮした．

·た，代ସ೩ྉंやϋΠϒリοドंなͲのੑڥ؀ೳが高

いとされるΧテΰリのं྆は，౥載するύϫートレΠンγ

εテϜによる重ྔ増Ճや௿ RR$ タΠϠの࠾用により，ಉ

Ϋϥεの *$E ंとൺֱすると，ૢ ॎ҆ఆੑ，৐り৺地，ε

テΞϑィーϧ，ϒレーΩϑィーϧ，振動ϊΠζなͲのੑೳ

֬อにより高い技術がඞ要とされる．ӡ転者やಉ৐者がं

の印৅として感じるそういったӡ動ੑೳが，*$EंҎ্の

ੑೳとなるように開発した．

理తにආけられない．しかし，ి 動ंはそのようなϩεが

なく，トϧΫίンόータもෆ要なたΊに，*$Eंにରして，

よりεϜーζでμΠレΫトなՃ速感をಘることができる．

動時ى動力ಛੑはその長所を活かした．ύϫートレΠンۦ

のσϑΥϧトઃఆは，ϊーϚϧモードとশして্質な૸り

の実現を目ඪに，े ෼なԠ౴ੑを֬อしながら多গϥϑな

ΞΫセϧૢ࡞が͓こなわれた৔合にもΪΫγϟΫしない

でεϜーζな૸行ができるようにした．さらに，ϊーϚϧ

モードよりもۦ動力のԠ౴ੑを高Ίてϝリϋリのޮいた૸

りをମ感できるεϙーπモードもઃఆした（１）．
Fig. 2にΞΫセϧϖμϧ（A1）をશดから開౓ 50�に急

開した時の，֤ モードに͓けるՃ速౓をࣔす．*$Eंでは，

Ճ速直後のトϧΫίンόータによるトϧΫ増෯ޮՌがなく

なりΧοϓリンά領域にࢸるとՃ速のམͪࠐみが見られ

る．しかし，$LAR*T:	F6EL	$ELLでは，ϊーϚϧモー

ドでもレεϙンεྑくՃ速౓が্ཱͪがり，その後もམͪ

みなくՃ速が࣋ଓしている．εϙーπモードでは，さらࠐ

に高いԠ౴ੑとՃ速のܧଓをཱ྆している．

�����A1 ͰࣗࡏにՃݮ଎Ͱ͖るૢ࡞性
ి動ंは A1 Φϑ時にはं྆のӡ動エωϧΪーをճ生

できるたΊ，ݮ速ಛੑの෯広いઃఆがՄೳである．そこで，

3.1. અでड़べたՃ速時とಉ様に，ϊーϚϧモードでは多গ

ϥϑな A1ૢ࡞でもΪΫγϟΫせず，εϙーπモードでは

ϝリϋリのޮいたՃݮ速ίントϩーϧを実感できるように

考えて，Fig. 3のようなA1開౓にରするՃ速ੑೳを࣋ͭ

ようにした．Fig. 4にं速にରするA1શด時のݮ速の様

子をࣔす．εϙーπモードはϊーϚϧモードよりも高いं

速΄Ͳڧいݮ速がಘられている．A1 શด時ঢ়ଶから࠶ͼ

౿みࠐΜだ৔合，Fig. 3にࣔしたՃ速ੑೳがಘられるので，

ϊーϚϧモードにରしてՃݮ速ίントϩーϧがՄೳなൣғ

が֦େしている．

�����ύϫートϨイϯのߴい੩ॗ性
F$V は発ిに際し，水ૉと化学൓Ԡさせるࢎૉを空ؾ

としてڅڙする．そのたΊに，$LAR*T:	F6EL	$ELLで

Fig. 1   Honda CLARITY FUEL CELL

Fig. 2   Acceleration in normal and sport modes with 
AP (50%)

３．電ಈັྗの࣮ݱ

�����スムーζͰダイϨクトͳՃ଎ײ
多くの *$E ंではΞΫセϧૢ࡞にରして೩ྉが೩মに

よってӡ動エωϧΪーにม׵される·でのタΠϜϥάや，

トϧΫίンόータのհࡏによるՃ速直後のՃ速౓ม動が原
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はి動ターϘܕίンϓレοα（̎）を૷උしている．このίン

ϓレοαの࠾用は，ै དྷのリγϣϧϜ式ίンϓレοαにର

し約 ࢭ動からఀىし，ύϫートレΠンのݮ動Իを௿࡞�40

·でΩϟビン内の੩ॗੑを向্した（Fig. 5）．

஋，αεݩした．重৺高，タΠϠαΠζをؚΉं྆諸౼ݕ

ϖンγϣンジΦϝトリなͲを目ඪとするӡ動ੑೳをୡ੒す

るようにॳظレΠΞ΢トに൓өした．Ճえて，それらにର

してඞ要なंମ֤部の߶ੑも，ಠ自のߏ଄を࠾用して֬อ

した．

タΠϠαΠζは，૷ணՄೳな࠷େαΠζから輪ՙ重にର

するෛՙ཰がڐ容できる࠷খαΠζ·で，数छྨからݕ౼

した．タΠϠ୯ମಛੑは，౷ܭタΠϠモσϧを用いた手๏

でਪఆし，࣠ 重にରするίーφリンάύϫー（$1）ಛੑか

ら 235�45R18 と 225�50R17 の̎छྨにߜりࠐΜだ（３）-（̐）

（Fig. 6）．

それͧれのタΠϠの $1ಛੑで周೾数Ԡ౴，6404，W

レーンνΣンジに代表される֤छのӡ動ੑೳγϛϡレー

γϣンを実ࢪし，ϕンνϚーΫのΞίード1HEVとൺֱݕ

౼した．Fig. 7にݕ౼内容を代表して周೾数Ԡ౴の݁ࢉܭ

Ռをࣔす．

225�50R17 ではఆৗঢ়ଶにۙい௿周೾数ଳでのԠ౴

ήΠンが高くても，1	 H[ Ҏ্では௿下してし·うが，

235�45R18 ならશ域でԠ౴ੑがվળできることがわかっ

た．これらの݁ՌからタΠϠαΠζは 235�45R18 をબఆ

した．

進࿏อ࣋ੑの֬อには，タΠϠのάリοϓੑೳҎ外にも

リϠϘσーやαεϖンγϣンऔ෇け఺の߶ੑが重要なのは

ྑく஌られている．しかし，トϥンΫ内のεϖーεの֬อ

と௿重৺化のたΊに，水ૉタンΫは Fig. 8のようにリϠα

ϒϑレーϜ内で๊えられるߏ଄となり，ઃܭ空ؒが限られ

るたΊ，߶ੑを֬อすることが՝୊だった．そこで，Fig. 9

にࣔすリϠόϧΫϔοドߏ଄や Fig. 10にࣔすリϠαϒϑ

レーϜ下にεティϑφを഑ஔするߏ଄を考Ҋした．このよ

うに，ܰ ྔで高߶ੑのリϠϘσーやαεϖンγϣンऔ෇け

଄を実現し，௿ߏ RR$ タΠϠを࠾用しながらも進࿏อ࣋

のしやすさを実現できた．

Fig. 3   Acceleration characteristics

Fig. 4   Deceleration characteristics

Fig. 5   Reduction of compressor noise in cabin

Fig. 6   Measured tire CP (Fz) characteristics of 
225/50R17 and target CP (Fz) of 235/45R18

４．クルϚັྗの࣮ݱ

�����૸ߦதのਐ࿏อ࣋の͠΍͢͞
一ൠతな FF の *$E ंにରして後ろدりの前後重ྔ഑

෼と，௿ RR$ タΠϠの࠾用という二ͭの՝୊にରԠする

たΊ，開発のॳظ段֊でૢॎ҆ఆੑをγϛϡレーγϣンで
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�����૸Γग़͠௚͔ޙらײじる׈ら͔ͳ৐Γ৺஍
৐り৺地は，ి 動ंಛ༗のγーϜレεで׈らかなՃ速

ੑೳに;さわしい׈らかさの実現を目ඪにઃఆした．そこ

で，Ξίード1HEVでも࠾用されている周೾数Ԡ౴式Մม

μンύ（4FRD）（５）を࠾用し，4.1. અでड़べたϘσーとのಛ

ੑ合わせࠐみを͓こなった．さ·͟·な৚݅下で実૸テε

トを܁り返し，実૸テεトのエΩεύートによる׭ೳධՁ

で，όω，εタビϥΠザ，ΰϜϒογϡなͲもؚΊた૯合

తなセοティンάを͓こない，ख़੒౓を高ΊてͶらいとす

るӡ動ੑೳをୡ੒した．

�����ਐ࿏ม࣌ߋのࣗવͳಈ͖
ૢॎੑೳの௿いंは҆ఆしたڍ動をอͪにくいたΊε

Ϝーζなӡ転が難しく，ಉ৐者も૸行中のंの動きにෆ

շ感を生じる．そこで，ϋンドϧૢ࡞にରして生じるϤー

レートとϩーϧのؔ܎にண目し，ώεテリγεをগなくし

ઢੑܗを高Ίることにより，ૢ ଩にରするंのڍ動の༧ଌ

ੑを高Ίた．

αεϖンγϣン諸ݩ஋やεテΞリンάの੍ޚઃఆには，

考にしࢀ動もڍೳධՁにՃえてこの考え方に基ͮく実ं׭

て開発した݁Ռ，ϕンνϚーΫとしたΞίード 1HEV Ҏ

্に進࿏มߋ時の動きが自然に感じられるようにできた

（Fig. 11）．

�����ίϯトϩール͠΍͢いϒϨーΩ
ϒレーΩは，さ·͟·な૸行γーンでٻΊられるੑೳを

ຬ଍できるように，Ξίード 1HEV とಉܕ式のి動αー

ϘϒレーΩγεテϜ（̒）を࠾用し，ίントϩーϧしやすい

ϒレーΩϑィーϧの実現を目ඪにఆΊた．ୡ੒手๏は，ϒ

レーΩϖμϧのεトϩーΫにରする൓力ઃఆである．ݮ速

౓がখさい時は，ϖμϧ൓力のεトϩーΫにରするޯ഑を

େきくしてεトϩーΫにରする൓力を্͛た．そこからさ

Fig. 8   Side view of rear subframe with H2 tank

Fig. 9   Rear bulk head

Fig. 10   Rear subframe with stiffener

Fig. 7   Bode diagrams of estimated frequency response 
of yaw rate (upper) and lateral acceleration 
(lower) with various tire characteristics
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らにϖμϧを౿み増した৔合には，౿みࠐみにԠじて൓力

がঃ々に্がっていくようにした．これらのରԠの݁Ռ，

ৗ用域からݮ速౓がେきな領域·でϖμϧ൓力のͭながり

をεϜーζにでき，ϕンνϚーΫとしたΞίード1HEVҎ

্にίントϩーϧしやすいϒレーΩੑೳが実現できた．

�����ϩーυノイζɼ෩੾ΓԻにର͢る੩ॗײ
F$VのύϫートレΠンは*$Eंとൺֱして੩かである．

したがって，৐員は *$EंҎ্にϩードϊΠζや෩切りに

よるΩϟビン΁の৵ೖԻがؾになると考え，Fig. 13にࣔす

ようにԻのೖ力ۙݯ๣でのٵԻとԻ৵ೖܦ࿏のः断を͓こ

なった．さらに，ःԻΨϥεを広ൣғの部Ґにద用してԻ

の৵ೖを௿ݮした．

ϑϩΞΧーϖοトはःԻとٵԻޮՌの高いෳ૚ߏ଄と

し，૊෇け部඼によるܺؒ໘ੵをॖখすることでःԻとٵ

Իのޮ཰を向্した（Fig. 14）．

さらに，ϗΠーϧも，レκωータを෇Ճし，タΠϠؾப

ҼのϩードϊΠζや段ࠩ৐ӽし時のγϣοΫԻを཈ى໐ڞ

੍した（̓），（̔）（Fig. 15）．

これらのޮՌとΞΫティϒϊΠζίントϩーϧ（AN$）

γεテϜ（̕）の࠾用により Fig. 16にࣔすように，ϩードϊ

ΠζはEセάϝントΫϥεのੑೳをୡ੒した．෩切りԻも
Fig. 17にࣔすようにྑ޷なੑೳをୡ੒した．

Fig. 11   Relationship between roll and yaw velocity 
during sinusoidal steer

Fig. 12   Relationship between brake pedal stroke and 
reaction force

Fig. 13   Sound proof item

Fig. 14   Floor carpet layout

Fig. 15   Wheel resonator
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５．まとめ

ӡ動ੑೳのͶらいを，ి 動ັ力とΫϧϚັ力に෼けて開

発した．Ξίード1HEVをϕンνϚーΫにそれͧれのͶら

いの目ඪをઃఆし，そこからͲのようにੑೳを進化させる

かを͓٬様目ઢでపఈతに考えた．

それͧれのͶらいはさ·͟·な技術によってୡ੒した．

そうしてݸ々のͶらいをୡ੒した݁Ռ，ి 動ंಛ༗の新た

なັ力とΫϧϚັ力を݉Ͷඋえるं྆が開発できたと考え

ている．このंが，͓ ٬様とڞに新時代΁౿みग़されるよ

うな，ಛผな１୆になってཉしいとئう．

参考文献

（１）	木村ݦ一郎，Տ⃻ً明，େ村孝之，ѳඒ॔߂，ਗ਼水 ɿܿ

新ܕ೩ྉి஑自動ं$LAR*T:	F6EL	$ELLの開発，

Honda	R&D	Technical	Review,	Vol.	28,	No.	1,	p.	1-7

（̎）	ੁ 原ཽ໵，ۚ 沢୎ຏ，ཱ Ֆ༏，今井直थɿ$LAR*T:	

F6EL	 $ELL 用エΞڅڙγεテϜの開発，Honda	

R&D	Technical	Review,	Vol.	28,	No.	2,	p.	52-58

（３）	ླ 木๎࿨，日下 ɿ֜ෳ数タΠϠのσータ܈からಉఆ




