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1$9�&-&$53*$ の開発
Development of the PCX ELECTRIC
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日本に加え A4EAN の二輪ൢചओ要ࠃのަ௨環境下で

の࢖いউ手をຬ଍する電動二輪車1$X	ELE$TRI$ を開

発した．

1$X	ELE$TRI$ ではண脱式όッςリーγεςムを౥

載することで࣮࣭తなॆ電待ち時間θロを࣮現した．ま

た，EV γεςムとしては，ίンパクτઃܭと׬੒車パッ

έージンάおよͼ 48	V を௚ྻにݸண脱式όッςリー̎ܥ

઀続した 96	 V 用した．これらのγες࠾のγεςムをܥ

ムを，2018 年ܕ 1$Xをϕーεとした車ମに౥載すること

により，Ϟータग़力 4.2	 LW，最高଎౓ 60	 Lm/h，航続ڑ཭

41	Lm（60	Lm/h ఆ地૸行時）を࣮現した．

また，όッςリーの車ମ΁のݻఆとίωクタのかん合を

１Ξクγϣンのૢ࡞でՄೳとしたརศ性の高いόッςリー

ண脱機ߏを開発した．

"#453"$5

We developed the electric motorcycle model “PCX 
ELECTRIC” that satisfies usability under the traffic 
environment in Japan and ASEAN’s motorcycle sales 
major countries. The PCX ELECTRIC features easily 
removable battery packs, which practically helps 
eliminate the waiting time associated with charging the 
battery. The compactly designed EV system, which is 
efficiently packaged in the vehicle, uses two removable 
48 V battery packs connected in series to realize a 96 
V system suitable for driving the electric motorcycle. 
The EV system mounted on the body of the 2018 
PCX achieves a motor power of 4.2 kW, top speed of 
60 km/h, and cruising range of 41 km (at a steady 60 
km/h). 

In addition, we developed a highly-convenient 
battery attaching system that enables fixing of the 
battery to the vehicle body and engaging of the 
connectors with a single action operation.

̍ɽ·͕͖͑

Honda は，「2020 年੡඼ $02 ഉग़ྔ原୯Ґ低ݮ໨ඪ：

2000 年ൺで 30� 低ݮ」をࡦఆし，໨ඪୡ੒のࡦࢪのҰつと

して，੡඼の電動化をҐஔͮけている．

これまでのHonda の電動二輪車では，1994 年に「$6V-

E4（１）」をެ׭ி΍地方自࣏ମなどにൢചした．さらに

2010 年に「EV-neo（̎），（３）」を഑ୡۀ務をおこなうۀا向け

中৺にൢചするなど，ࠃ಺原෇ҰछΧςΰリー（ഉ気ྔ 50	

cc Ҏ下またはఆ֨ग़力 0.6	 LW Ҏ下）の市場に向けたల開

をਤってきた．その݁Ռ，ॆ 電時間が長いこと΍࣮用航続

཭のෆ଍などの電動二輪車ಛ༗の課題があることがわڑ

かった．

これらの課題を౿まえ，世քのより多くの人ʑに電動二

輪車をମݧしていただくことを໨ࢦし，1$X	ELE$TRI$

を開発した．۩ମత手段として，ண脱式όッςリーγες

ムを࠾用し，࣮ ࣭తなॆ電待ち時間をθロとすることと，

より現࣮తな航続ڑ཭を確อできるόッςリー༰ྔとし

た．Fig. 1に1$X	ELE$TRI$ の֎؍をࣔす．

本ߘでは，この電動二輪車1$X	ELE$TRI$ に࠾用し

た技術を঺հする．

１	二輪 R&Dセンター
̎	R&DセンターX

ٕज़঺հ
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̎ɽ開発のͶΒ͍

�����開発ίンηϓτ
開発ίンセプτは，「EV ମݧを広͛る e-$om G o r t	

4aloon」とఆめた．$omGort	 4aloon はϕーεϞσϧである

2018 年ܕ 1$X（̐）がॳ代からडけܧいできたίンセプτ

であり，ワンϥンク্の্࣭感を࣋つ঎඼であることをҙ

ຯしている．そこに電動二輪車の࣋つັ力を෇加したのが

本Ϟσϧのίンセプτであり，これを世քのより多くのお

٬様にମݧしていただきたいというҙຯをࠐめたもので

ある．

これまでに市ൢされた電動二輪車$6V-E4，EV-neo で

は，日本ࠃ಺市場でのൢചにཹまってきた．しかしながら，

$02 ഉग़ྔݮ࡟΁のؔ৺の高まりは日本をは͡めとした先

ਐࠃにཹまらͣ，ਐలࠃにも֦େを見せている．

こういったঢ়گをഎܠに，1$X	ELE$TRI$ では日本に

加えタイ，ϕτφム，インドωγΞのA4EANࡾΧࠃをൢ

ചର৅ࠃとして加えることとした．

A4EANࡾΧࠃにおいては，日本の原෇Ұछ૬当Ϟσϧ

のൢച࣮੷は無く，ओ要ൢചϞσϧは日本の原෇二छ（ഉ

気ྔ 125	 cc Ҏ下またはఆ֨ग़力 1.0	 LWҎ下）૬当のϞσ

ϧである．そこで，原෇二छ૬当のଞのϞσϧ΍四輪車と

のࠞ合ަ௨でも҆৺して૸行がՄೳなग़力໨ඪと，日ʑの

཭໨ඪを明確にし，໨ඪઃఆをڑ用において必要な航続࢖

おこなった．

�����ண୤ࣜόοςリʔγεςム
過去市ൢした二つの電動車Ϟσϧでは，車྆にݻఆされ

たόッςリー౥載方式を࠾用してきた．EV-neo では，集഑

車྆として，഑ୡと഑ୡの間の待機時間で͗ܧ଍しॆ電を

おこなうことを૝ఆしていた．そのため，ී ௨ॆ電ثに加

Fig. 1   The PCX ELECTRIC

えٸ଎ॆ電ثをઃఆし，ۀଶにదしたॆ電ثをબ୒できる

ようにした．

しかしながら，ϑードσリόリーなどに代表される഑ୡ

現場では，事ۀ者が車྆の運行時間を事前に೺Ѳすること

は༰қではない．そのため，車྆がॆ電中にあっても，഑

ୡ要੥にԠえなけれ͹ならͣ，ग़動に必要なόッςリー༰

ྔ΁のճ෮がෆे෼なέーεが発生した．この課題はҰൠ

Ϣーβ向けのϞσϧでもಉ様に課題となることが予測さ

れた．

そこで，1$X	ELE$TRI$ ではٸ଎ॆ電に代わる方๏と

して，あらか͡めॆ電ࡁみのόッςリーを待機させること

で，࣮ ࣭తにॆ電待ち時間をθロにすることがՄೳなண脱

式όッςリーの࠾用をܾఆした．

ண脱式όッςリーのもうҰつのϝリッτとしては，ॆ 電

場所の自༝౓が֦がることが͛ڍられる．車྆から֎した

όッςリーは，ઐ用ॆ電ثにより車྆ற車ҐஔҎ֎でもॆ

電することがՄೳとなる．ಛに，車྆ற車εペーε近๣に

電ݯが無い環境，ྫ え͹Ξパーτ΍Ϛンγϣンのற輪場な

ど，ݸ人での電޻ݯ事が༰қではない場所でも電動二輪車

を࢖用することがՄೳになる．

Ұ方，Hondaは 2015 年の౦ژϞータγϣー（T.4	2015）

でண脱式όッςリーのプロτタイプをग़లし，将来֤छ

Honda ੡඼にڞ௨で࢖用できるίンセプτをఏҊしている

（Fig. 2）．

（１）	そこで，このίンセプτにͮجき小ܕ二輪EV΍௒小

	四輪EV（.oCileܕ #attery-EV：.#EV）などのϞϏ

リςΟだけではなく，ハンσΟタイプ蓄電ث（#attery	

Inverter	1ower	4Vpply：#I14）などの൚用エωϧΪー

੡඼౳΁の将来ల開も考ྀしண脱式όッςリーのج

本࢓様をҎ下のようにఆめた．ମ積：໿ 7	L	（小ܕ二輪

の౥載εペーεを考ྀ）

（̎）	電池༰ ：ྔ20.8	Ah

（３）	ग़力：2.5	 LW ࿈続 10 ෼Ҏ （্小ܕ二輪の登ࡔ性ೳを

考ྀ）

（̐）	電ѹ：50.4	 V（6N	R136 でنఆされる҆શ低電ѹにऩ

めるため）

Fig. 2   “Honda Smart Mobility City” at TMS 2015

MBEV Concept

EV-Cub
Concept

BIPS
Concept

Charging Station
Concept
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このόッςリーをϕーεとし，「࣮࣭త待ち時間θロと

より現࣮తな航続ڑ཭」の໨ඪにରするৄ࢓ࡉ様のݕ౼を

おこなった．

�����ಈྗੑೳ
電動二輪車のग़力向্のためには，Ϟータのେܕ化はも

とより，電ݯであるόッςリー，Ϟータίンτローϧをお

こなう1ower	$ontrol	6nit（1$6）のେܕ化はආけられない．

これらは高Ձ֨化と車ॏの増加に௚݁する課題である．

また，όッςリーのج本࢓様は前ड़のとおりにఆめたた

め，ग़力向্にはෳ਺のόッςリーパックを઀続すること

が必要になる．1$X	ELE$TRI$ では̎ݸのόッςリーを

௚ྻに઀続することで，電ݯ電ѹを高め，์ 電電ྲྀを低く

཈えることで，電ઢのେܘ化をආけることとした．

これにより，	後ड़するϞータの最େग़力を 4.2	 LWとす

ることができる．これを前ఏとして，֤ 地Ҭでの࢖いউ手

にଈした׬੒車動力性ೳをݕ౼することとした．

まͣ，タイ（όンίク），ϕτφム（ハϊイ），インドωγ

Ξ（ジϟΧϧタ）の市֗地において，ϚχϡΞϧϛッγϣン

の小ܕ二輪車およͼ $VTのεクータの૸行଎౓σータを

．測し，Fig. 3にࣔす૸行଎౓ස౓෼෍をಘたܭ

	によってස౓のࠩҟはあるものの，20-50ࠃ Lm/h の଎

౓Ҭの࢖用ස౓が 60-70� ఔ౓を઎めており，最高଎౓は

60	 Lm/h Ҏ下で 90� Ҏ্のΧόーがՄೳであることがわ

かった．

この݁Ռにͮجき，動力性ೳの໨ඪとして最高଎౓を 60	

Lm/h Ҏ্とすることとした．

཭ڑଓߤ�����
電動二輪車において，Χタロάなどにܝ載される航続ڑ

཭のج४は֤ࠃでҟなる．ࠃ಺においては，原෇Ұछ૬当

のϞσϧでは 30	 Lm/h ఆ地で表記されるが，࣮ われ࢖のࡍ

方によっては࣮力஋とେきくဃ཭する．これは，Ұఆ଎౓

での૸行では無く，加଎とݮ଎を܁りฦすことによりফඅ

電力཰が変化するためである．そこで，ࠓճの開発では航

続ڑ཭のج४を，より࣮用に近い加ݮ଎がϞード中にؚま

れる಺燃機ؔ౥載車のഉ気Ψε測ఆϞードのҰつである

W.T$Ϟードとし，໨ඪをઃఆすることとした．

前ड़の動力性ೳಉ様，ࡾ౎市において，ϢーβのҰ日あ

たり૸行ڑ཭のฉきऔりௐࠪをおこない，Fig. 4にࣔす૸

行ڑ཭෼෍をಘた．

	によりࠩҟはあるものの，50ࠃ Lm/day で֤ࠃ 80� Ҏ

্のϢーβ࢖用ڑ཭をΧόーՄೳであり，１ॆ電での航続

$཭の໨ඪはW.Tڑ Ϟードに૬当する社಺ݧࢼ஋で 50	

Lm Ҏ্とした．

੒ंύοέʔδ׬�����
日本と A4EAN をؚΉάローόϧϞσϧとしてࠃΧࡾ

ൢചをおこなうことに加え，֤ ࢪ੒車૊ཱての࣮׬でのࠃ

をࢹ໺にೖれたݕ౼をਐめた݁Ռ，ϕーε車྆は 2018 年

ܕ 1$X（̐）をબఆすることとした．

1$Xは，このクϥεのεクータとして，औりճしのし΍

すい車ମαイζとΏったりとしたϥイσΟンάϙジγϣン

をཱ྆したワンϥンク্の্࣭感，そして૸るָしさなど

をಛ௃とし，日本΍౦ೆΞジΞの人ʑを中৺に世ք֤ࠃで

高い࣋ࢧをಘている．

この 1$X に電動パワーϢχッτを౥載することで，多

くの人ʑにडけೖれられる電動二輪車を࣮現できると考

Fig. 3   Distribution of running speed in three countries
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Fig. 4   Daily running distance in three countries

Fig. 5   Layout of EV components

とって;さわしいϞσϧはどうある΂きかという؍఺か

ら，車྆ॾݩのݕ౼をおこない，Ҏ下のような׬੒車とし

てのねらいをఆめた．

ɾ	先ਐ性：エンジン౥載Ϟσϧとの違いを明確化する

	 r	৽開発 EVγεςムを࠾用すること

	 r	ઐ用εタイリンάΞイςム

ɾ	རศ性：γンプϧでѻい΍すいこと

	 r	市֗地のࠞ合ަ௨でշదな૸行が，Մೳなこと

	 r	γンプϧなૢ࡞がՄೳなこと

ɾ	機ೳ性：̓ ৺して࢖えること

	 r	航続ڑ཭：１日の૸行をΧόーできる航続ڑ཭をୡ੒

すること

	 r	ண脱，Մൖܕόッςリーを࠾用すること

	 r	ग़先でもॆ電ՄೳなΦンϘードॆ電ثを࠾用すること

Frequency
Accumulation ratio

Le
ss

 th
an

 5

6-
10

11
-2

0

21
-3

0

31
-4

0

41
-5

0

51
-6

0

61
-8

0

81
-1

00

10
1-

12
0

14
1-

16
0

16
1-

18
0

18
1 

or
 m

or
e

U
nk

no
w

n

12
1-

14
0

Travelling distance (km/day)

0

100

200

300

400

500

600

F
re

qu
en

cy

0

50

100

A
cc

um
ul

at
io

n 
ra

tio
 (

%
)

Le
ss

 th
an

 5

6-
10

11
-2

0

21
-3

0

31
-4

0

41
-5

0

51
-6

0

61
-8

0

81
-1

00

10
1-

12
0

14
1-

16
0

16
1-

18
0

18
1 

or
 m

or
e

U
nk

no
w

n

12
1-

14
0

Travelling distance (km/day)

0

100

200

300

400

500

F
re

qu
en

cy Frequency
Accumulation ratio

0

50

100

A
cc

um
ul

at
io

n 
ra

tio
 (

%
)

Le
ss

 th
an

 5

6-
10

11
-2

0

21
-3

0

31
-4

0

41
-5

0

51
-6

0

61
-8

0

81
-1

00

10
1-

12
0

U
nk

no
w

n

12
1-

14
0

Travelling distance (km/day)

0

100

200

300

400

500

600

700

F
re

qu
en

cy Frequency
Accumulation ratio

0

50

100

A
cc

um
ul

at
io

n 
ra

tio
 (

%
)

(a) Thailand (Bangkok)

(b) Vietnam (Hanoi)

(c) Indonesia (Jakarta)

えた．そこで，طଘのΨιリンエンジン౥載Ϟσϧに，必

要最小ݶの変ߋで౥載することを໨ඪとし，ίンパクτ

な EV γεςムを໨ࢦした．ओ要パーツの഑ஔを Fig . 5

にࣔす．

これは，γεςムの小ܕ化に加え，৽نのઐ用෦඼をආ

けられない EV ෦඼Ҏ֎でのίετ増加の཈੍にもつな

がった．

より広く電動二輪車に৮れていただく機会をఏڙす΂

く，日本およͼA4EANॾࠃでの小ܕίϛϡータϢーβに

Grip (Accelerator position sensor: APS)Junction box
(contactor, relay)

PCU 

On board charger Motor 

Battery 
(Honda mobile power 
                           pack)

̏ɽ&7γεςム

�����γεςム֓ཁ
γεςムのブロックਤを Fig. 6にࣔす．ϝインεイッν

（.ain	4W）を 0Nにすることによるγεςムのى動΍，Ξ

クセϧάリップを開けることによる૸行など，ج本ૢ࡞は

ै来のΨιリンエンジン౥載車とಉҰとなるようにߏ੒

した．

EV γεςムのى動パターンとしては，૸行時と車載ॆ

電時の̎パターンがあり，それͧれのى動γーέンεにつ

いてҎ下にઆ明する．֤ γーέンεのൺֱはFig. 7にࣔす．

まͣ，૸行時のى動γーέンεはҎ下のとおりである．

（１）	1$6とϝータのى動

	 Ϣーβがϝインεイッνを 0N にすることで，12	 V

όッςリーにより1ower	$ontrol	6nit	（1$6）΍ϝー

タをى動する．

動と௨信の開࢝ى6.#	（̎）

	 1$6が 48	V όッςリーの#attery	.anaHement	6nit	
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Fig. 6   EV system diagram

Fig. 7   Comparison of startup sequences

（#.6）をى動し，֤ Ϣχッτ間の௨信を開࢝する．Ϣ

χッτ間の৘報の΍りऔりは，Fig. 8にࣔすとおり，

$AN௨信を࠾用している．

（３）	γεςムεタンόイ

	 1$6は֤Ϣχッτにおいて Table 1にࣔす߲໨にҟ

ৗが無いことを確ೝし，高電ѹγεςムをεタンόイ

ঢ়ଶにさせる（3.2. અ	1$6にৄࡉ記載）．

（̐）	૸行開࢝

	 Ϣーβがεターτεイッν（4tart	 4W）をԡすと૸行

Մೳঢ়ଶとなり，Ҏ߱Ξクセϧάリップをճすと૸行

できる．

࣍に，車載ॆ電時のى動γーέンεはҎ下のとおりで

ある．

（１）	1$6とϝータのى動

	 Ϣーβがॆ電プϥάをίンセンτ（A$100	 r	 250	 V）

にૠすと1$6΍ϝータがى動する

動と௨信の開࢝ى6.#	（̎）

	 ૸行時ى動γーέンεとಉ͡

（３）	γεςムεタンόイ

	 1$6は֤Ϣχッτにおいて Table 1にࣔす߲໨にҟ

ৗが無いことを確ೝし，高電ѹγεςムをεタンόイ

ঢ়ଶにさせる（3.2. અ	1$6にৄࡉ記載）．

（̐）	ॆ 電開࢝

	 のݸ̎ 48	V όッςリー΁のฒྻॆ電を開࢝する．

このように本γεςムは，動力電ݯとして 48	V όッς

リーを࢖用し，૸行時΍車載ॆ電時は 1$6 が，車྆શମ

の電力γεςムについての૯合੍ޚをおこなう．

12 V Charge 

48 V
Battery 

48 V
Battery 

Power control unit

Motor 

On board charger 

Junction unit 

Throttle sensor 
(Electrically Wired)

Down regulator 
Hi Lo Voltage

+ - 
12 V Battery To conventional

12 V electric system Smart
control 

unit 

Main SW

Start up Throttle signal Ready 

Start SW

Meter 

Turning on Main SW

PCU and gauges are
activated by power source of

12 V

PCU and gauges are activated
by power source of 12 V

installed in battery charger

BMU is activated by PCU

Put power plug
into AC socket

BMU is activated by PCU

Each unit gets started CAN
communication

Each unit gets started CAN
communication

Diagnosis process is carried
out by PCU for each unit

Diagnosis process is carried
out by PCU for each unit

Two 48 V batteries are
connected in series

Two 48 V batteries are
connected in parallel

Start SW is pushed by
user

Ready for vehicle to move Charging is started

Startup sequence
when initiating vehicle drive

Startup sequence 
when charging batteries 

on board
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Fig. 8   CAN bus and 12 V system

Table 1   Malfunction detection during run and charge 
startup sequences

Fig. 9   Diagram of 96 V system

�����1$6
1$6の機ೳのৄࡉをҎ下にઆ明する．

૸行時は，1$6がϝインίンタクタをۦ動させ，̎ のݸ

48	V όッςリーを௚ྻ઀続し，γεςム電ѹを 96	V にܥ

する（Fig. 9）．これにより 48	V でಉग़力を確อするγεܥ

ςムにରして電ྲྀが཈੍できるため下記二つの༏Ґ性をも

たらすことができた．

ɾ	όッςリーと 1$6間の高電ѹܥέーブϧの電力ଛࣦを

໿̒割཈え，γεςムશମのޮ཰を向্した

ɾ	έーブϧ断໘積を໿ 25�ॖ小することができ，ܰ ྔ化と

লεペーε化がՄೳとなった

֎෦電ݯからのॆ電時は，1$6がリϨーをۦ動させ，̎

のݸ 48	V όッςリーをฒྻ઀続し，γεςム電ѹを 48	V

̎，にする（Fig. 10）．これによりܥ のόッςリーの์電ݸ

ঢ়ଶがҟなる場合でもۉҰなॆ電をՄೳとするγεςムと

した．

また，前ड़のとおりಉҰ࢓様のόッςリーを̎ݸ౥載す

るが，֤ όッςリーからૹられてくるྔ࢒΍温౓などの৘

報を見෼けて，ద੾にϞータग़力を変化させる必要がある．
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Fig. 10   Diagram of 48 V system

そのため，車྆ى動時に 1$6 が֤όッςリーに $AN	

ID を෇༩し，όッςリーからのૹ信σータのࣝผをՄೳに

した．Fig. 11にϑローνϟーτをࣔす．

このように，1$6は，車྆શମのγεςムを౷ׅするた

めに，֤ Ϣχッτのঢ়ଶをৗ時ࢹ؂し，Ϟータग़力੍ޚ΍

車྆の҆શをอޢするための੍ޚ，ϝータϢχッτ΁の৘

報ૹ信などをおこなう．

�����モʔλ
Ϟータは，広ൣなճ転਺Ҭのޮ཰向্が必要となるた

め，࣓ 石τϧクに加えてリϥクタンετϧクをซ用する࣓

石ຒめࠐみܕ（Interior	1ermanent	 maHnet:	 I1.）ߏ଄を࠾

用した．EV-neo にରし，εςータおよͼロータߏ੒はಉ౳

であるが，Table 2にࣔすように，要ٻ性ೳがEV-neo より

も高いため，εςータίイϧのઢܘ，ίイϧרき਺およͼ

積ްを変ߋし，かつ後ड़するόッςリーγεςムの૊合せ

により最େ 4.2	LWのϞータग़力を࣮現した．

௨ৗϞータは高いग़力を確อするためにはྫྷ٫が必要と

なり，Φイϧϙンプ΍ϥジエータ，クϥッνなどが෇加さ

れる．しかし，本Ϟσϧにおいてはܰྔかつίンパクτな

γεςムを࣮現するためにྫྷ٫機ߏを࣋たないγεςムと

することを໨ࢦした（Fig. 12）．
Fig. 13にࣔすようにϞータの低ճ転ྖҬは発ਐ時の加

଎΍登ࡔ力が必要なため，Ϟータ࣠τϧク 18	 Nm を༗す

る．τϧクと૬電ྲྀ஋はおおよそൺྫؔ܎にあるため，低

ճ転΍Ϟータロックをҡ࣋すると，ඇৗに高い૬電ྲྀを

Ϟータにྲྀし続けることになるため，Ϟータ温౓が্ঢ

し，Ϟータがഁଛするڪれがある．

そのため，εςータのίイϧエンドにαーϛεタをऔ෇

け，ίイϧ温౓を 1$6 がݕग़し，温౓อޢしきい஋を௒

48 V
Battery

48 V
Battery

Main contactor OFF

Relay ON

MotorPCU

ON

OFF

On board
charger

PCU 48 V battery
#1

Main SW is 
turned on

Power for battery #1 
is turned on

Power is turned on for circuit
of communication

ID to be allocated to
battery #1 is transferred

through CAN bus

ID (= 1) received from
CAN bus is stored

Power for battery
#1 is turned off

Power for battery
#2 is turned on

ID to be allocated to
battery #2 is transferred

through CAN bus

Powers for batteries 
#1 and #2 are

turned on 

Main SW is
turned off

No ID is allocated
to battery #2

Powers for batteries 
#1 and #2 are 

turned off 
Power is turned

off for circuit
of communication

Power is turned
off for circuit

of communication

Allocated ID is disabled
after predetermined

period

48 V battery
#2

Power is turned off for circuit
of communication

Power is turned on for circuit
of communication

ID (= 2) received from
CAN bus is stored

No ID is allocated
to battery #1

Power is turned on for circuit
of communication

Allocated ID is disabled
after predetermined

period

Fig. 11   Flow chart of battery ID assignment

Table 2   Comparison of motor specifications

EV-neo PCX ELECTRIC

Rated power
(kW) 0.58 0.98

Maximum power
(kW) 2.8 4.2

Maximum torque
(Nm) 11 18

Fig. 12   Motor structure
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Fig. 13   Torque characteristics of motor

Fig. 14   Motor thermistor structure
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えた場合に，ୈ１段֊でग़力を੍ݶする．さらにίイϧ温

౓が্ঢする場合は，ୈ̎段֊としてग़力をఀࢭするよう

．しているޚ੍

また，αーϛεタのऔ෇けはϝンςφンε性を考ྀし，

ϘϧτΦンߏ଄とした．αーϛεタεςーを൘͹ねߏ଄と

し，Fig. 14にࣔすように，αーϛεタ本ମの感ड఺をϞー

タίイϧにԡし෇け઀৮させることにより，̓ ఆしたίイ

ϧ温౓ݕग़を࣮現することができた．

�����όοςリʔ
όッςリーは，ݎ࿚，ίンパクτでありながら，σβ

イン性を݉ねඋえるண脱式のՄൖܕόッςリー「Honda	

.oCile	 1ower	1acLä」を৽開発した（Fig. 15）．Table 3に

．様をࣔす࢓本ج

セϧ，όッςリーίωクタ，#.6などのޮ཰తな഑ஔ౳

により，エωϧΪーີ౓をEV-neo にରし໿３ഒに高める

ことができた（Fig. 16）．これにより，1$X	EVの車ମにऩ

まるαイζとすることができた．֎؍は，ね͡΍Ϙϧτを

࿐ग़させないεϚーτなσβインとするため，ԡग़し੒ܕ

のΞϧϛᝑମ΍τップέーεなどの３ϐーεߏ଄とした．

また，όッςリーの࣋ち運ͼのརศ性を高めるため，ハン

ドϧを̩ܗࣈঢ়とし，さま͟まな࣋ち方，࣋ ち্͛方にର

Ԡできるようにしている（Fig. 17）．

ίωクタߏ଄は，ண脱による܁りฦしૠൈにରしてे෼

なૠൈ଱久性と高௨電電ྲྀをཱ྆させる必要がある．その

ため，୺子の઀ѹ΍かん合Ґஔ，ૠೖ方向をิ正できるߏ

଄およͼ，多઀఺式୺子を࠾用したίωクタを৽開発した

（Fig. 18）．これにより，電気自動車などのॆ電ίωクタが

४ڌしている IE$62196 のૠൈݧࢼの要݅である 10
000

αイクϧを௒えても҆ఆした電気తಛ性をࣔし，Ұൠのಉ

，ঢ়の୺子とൺ΂高い଱久性をಘることができた．またܗ

50	A Ҏ্のڐ༰電ྲྀをୡ੒した．

さらに，Մൖܕというಛ性から，όッςリー୯ମでのඃ

水΍མ下にରしてのରࡦが必要となる．

SECTION AA 

CoilThermistorThermistor stay

AA

AA

Fig. 15   Honda Mobile Power Pack™
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Table 3   Basic specifications of removable battery

Fig. 18   Internal structure of connector

ඃ水については，ᝑମがଛইをडけても๷水性がଛなわ

れないよう，ᝑମ಺෦に๷水ߏ଄をઃけた．

མ下については，下記にड़΂るରࡦをおこなった．

֎૷ᝑମから಺แするリν΢ムイΦンセϧおよͼ #.6

するため，όッςリー಺෦ݮ൘など΁のিܸ఻ୡをܰج

にিܸٵऩߏ଄を࠾用した．このিܸٵऩߏ଄は，ίンパ

クτ化の࣮現のためにিܸٵऩ෦ࡐを௥加すること無く，
Fig. 19 (a)にࣔすように，リν΢ムイΦンセϧをอ࣋する

セϧホϧダ֎ֲにεリッτをઃけることで࣮現した．Ұ

方，車載することを考ྀすると，૸行ৼ動による಺෦ڞৼ

をճආする必要もある．しかし，িܸٵऩとڞৼճආは૬

൓する要素である．この課題を解ܾするため，িܸٵऩߏ

଄のεリッτの変ܗによるিܸٵऩの $AE解ੳとৼ動ڞ

ৼ݁ݧࢼՌからিܸٵऩとڞৼのճආをཱ྆する͹ねಛ性

（ఆ਺）をಋきग़し，িܸٵऩߏ଄のεリッτの෯，間隔の

セッςΟンάによりその͹ねಛ性を࣮現した．Fig. 19 (b)	

にεリッτ෦変Ґの $AE 解ੳのҰྫをࣔす．その݁Ռ，

Other
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Fig. 16   Comparison of energy densities

Fig. 17   Methods of hand-carrying battery
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Fig. 19   Shock-absorbing structure for battery
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6N	R136	1art2 でنఆされる 1	mམ下ݧࢼにおいて，発Ր

発Ԏ౳が発生しない҆શ性と૸行ৼ動にରする଱久性を྆

ཱすることができた．

また，࣋ ち運ͼを前ఏとしたόッςリーはᝑମがίンパ

クτなため，੍ڧ空ྫྷ౳のྫྷ٫૷ஔの෇༩が༰қではない

ため，ॆ ์電による発೤が課題となる．そこで，Ξϧϛχ

΢ム੡の֎૷ᝑମ΁ޮ཰తに์೤がおこなえるようにセ

ϧの഑ஔ΍೤఻ಋγーτのҐஔ，ϙッςインάྔなど์೤

଄で，40ߏ଄をద正化した．これにより自વ空ྫྷߏ $˃ 環

境下で 2.5	 LW を࿈続 10 ෼間ग़力することをՄೳとした

（Fig. 20）．

さらに，セϧ温౓低下はॆ์電αイクϧ଱久ण໋にも

େきなޮՌが༗り，όッςリーパックの高ण໋化もՄೳ

とした．

�����όοςリʔண୤ߏػ
ண脱機ߏはόッςリーのݻఆとίωクタのかん合の機

ೳをຬ଍する必要がある．Ҏ下に，それͧれの機ೳをઆ明

する．

�������όοςリʔのं྆΁のݻఆ
Fig. 21，22にόッςリーݻఆߏ଄のߏ੒෦඼およͼ࡞

動原ཧをࣔす．ϢーβがロックプϨーτをճ転させると，

それにԡされるようにόッςリーホϧダが಺側΁ճ転し，

όッςリーを্からԡえࠐみݻఆする．

また，車྆૸行時のৼ動により，όッςリーに力が࡞

用してもロックプϨーτがճ転しないߏ଄とするため

に，ロックプϨーτとόッςリーホϧダのճ転࣠を௚ަ

させ，かつݻఆྃ׬後のそれͧれの઀৮໘はฏ໘とした

（Fig. 23）．

Fig. 20   Temperature of battery cell at 2.5 kW 
discharge for 10 min

Fig. 21   Structure and operating principle of battery 
attaching system

Fig. 22   Operation of lock plate to secure battery in 
holder

Rotation axis of lock plate

Rotation axis of battery holder

Contact surface between battery 
holder and lock plate (flat)

Fig. 23   Battery holder and lock plate pivoting axes 
and their contact surface

�������ίωΫλの͔Μ߹
Fig. 18に車྆側のίωクタ（プϥά）とόッςリー側の

ίωクタ（Ϩセプタクϧ）の動࡞原ཧをࣔす．όッςリーを

ૠೖするࡍのՙॏがプϥά，Ϩセプタクϧに加わらないよ
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うにするために，プϥάはόッςリーϘックεఈ໘より下

側に഑ஔされૠೖ時にはプϥά，Ϩセプタクϧのかん合は

おこなわれない．

ロックプϨーτをճ転させるとこれに࿈݁されたプϥά

ホϧダが্ঢし，プϥά，Ϩセプタクϧがॳめてかん合す

るߏ଄となっている（Fig. 24）．プϥάは֤छߏ੒෦඼のެ

ࠩをٵऩするために，プϥάホϧダにεプリンάをհした

ϑローςΟンάϚ΢ンτされている（Fig. 25）．さらにεプ

リンάによりプϥάはかん合方向にৗにՙॏを༩えるため，

車྆૸行時のプϥάとϨセプタクϧのかん合をҡ࣋する．

Ҏ্により，όッςリーホϧダによるόッςリーのݻ

ఆおよͼ，プϥάホϧダの্ঢによるίωクタのかん合と

いう二つの機ೳを，ロックプϨーτのૢ࡞のみでՄೳとし

た．さらに，ロックプϨーτのૢྃ׬࡞後にγーτをด͡

ると，γーτから৳ͼたετッパによりロックプϨーτが

໭らないઃఆとした．これにより，૸行中のόッςリーの

ఆ，ίωクタのかん合ҡ࣋にରする信པ性をより高めるݻ

ことができた（Fig. 26）．

�����ॆ電γεςム
ॆ電は̎छྨの方๏でおこなうことができる．

Ұつ໨は，前ड़のとおり，όッςリーを車྆に౥載した

ままのঢ়ଶで，車ମに಺ଂされた A$έーブϧを֎෦電ݯ

と઀続しておこなうॆ電方๏である．車載ॆ電では̎ݸの

όッςリー（ॆ電時はฒྻ઀続にておこなう）のຬॆ電まで

の時間は໿̒時間である．ॆ 電ঢ়ଶはϝータϢχッτ಺の

表ࣔで確ೝできる．

二つ໨は，όッςリーを車྆からऔり֎してのॆ電方๏

である．֎したόッςリーを֎෦電ݯにつないだઐ用ॆ電

のόッςリーのຬݸに઀続しておこなう．１（Fig. 27）ث

ॆ電までの時間は໿̐時間である．ॆ 電ঢ়ଶはઐ用ॆ電ث

(a) Before plug engagement  (b) After plug engagement

Rotate lock plate backward

Plug rises in conjunction with 
rotation of lock plate 

Plug holder

Plug 
Spring 

Receptacle 

Plug is floating mounted on plug holder,
and it can move in three axial directions 

Lock plates

Two stoppers are set on back side of seat

Fig. 24   Connector engaging operation

Fig. 25   Floating mount system of plug

Fig. 26   Under-seat stoppers of lock plates

Fig. 27   Special charger for Honda Mobile Power 
PackTM
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のインジέータで確ೝできる．なお，ઐ用ॆ電ثはόッς

リーをૠೖするࡍのՙॏがプϥάおよͼϨセプタクϧに加

わらないようにするために，油ѹダンパで࣋ࢧされたՄ動

ఈ൘を࠾用した．これにより，όッςリーはૠೖ後，油ѹ

ダンパの࡞用により，Ώっくりと下߱しプϥάとϨセプタ

クϧがかん合する（Fig. 28）．また，車྆のプϥάかん合機

଄となっߏとಉ様に，プϥάはϑローςΟンάϚ΢ンτߏ

ている．

Ҏ্の二つのॆ電方๏により，԰֎にίンセンτがある

Ոでは車ମ側プϥάを࢖ったॆ電を，また，Ϛンγϣンな

どの室಺ではόッςリーを車྆からऔり֎してのॆ電な

ど，Ϣーβの生׆εタイϧにあわせ，ॆ 電方๏をબ୒でき

るγεςムとした．

੒ंύοέʔδンά׬�����
ίンパクτなEVγεςムの࠾用により1$Xとಉ౳の

車ମαイζをҡ࣋し，շదで্࣭な૸りを࣮現した．

�������デΟϝンδϣン͓ΑͼɼϥイデΟンάϙδγϣン
1$Xのγーτ下෦෼に，前後に̎ݸόッςリーを഑し，

車ମ֨ࠎの中にண脱機ߏを౥載し，車ମΧόー΍γーτܗ

ঢ়を 1$X とڞ௨とし，ΏったりとしたϥイσΟンάϙジ

γϣンをܧঝしている．Ұ方で，後෦όッςリーとリϠタ

イϠのՄ動εペーεを੒ཱさせるため，1$Xにରしホイー

ϧϕーεを 65	mm Ԇ長した．しかし，ઐ用ઃܭした͹ね下

Fig. 28   Structure of special charger

A 

SECTION AA 

A 

(a) Before battery insertion (b) After battery insertion

B 

B 

SECTION BB
(Battery omitted)

Damper 
(Installed in 4 places) 

Movable bottom plate 
(Top position) 

Plug 

Movable bottom plate
(Bottom position) 

Movable bottom plate
(Top position)

 
 

Power unit hanger 

Ϛ΢ンτリϠϑΣンダにより，車྆શ長は 35	mm Ԇ長にཹ

め，ԡしาき΍֗中での૸行時のऔりճしの良さを࣮現し

ている．Table 4にओ要ॾݩをࣔす．

�������ϑレʔム͓ΑͼύϫʔϢχοτϋンΨ
ϑϨームの生࢈ઃඋを1$Xとڞ用にするためにϑϨー

ム側ϐϘッτ，ϔッドパイプ下୺，リϠαεペンγϣンの

औ෇けҐஔはಉҐஔとし，ج本֨ࠎをڞ௨とした．Ұ方で，

૸行性ೳは，ホイーϧϕーε 65	mm Ԇ長，車྆ॏྔ 13	 LH

増でもಉ౳のハンドリンάを໨ࢦした．このため，パワー

Ϣχッτの最小化に൐ってそのݒՍには，ઐ用ઃܭのパ

ワーϢχッτハンΨを࠾用した（Fig. 29）．また前後のऔ෇

け෦をϥόーブッγϡとすることで，࿏໘からのೖ力をٵ

ऩできるߏ଄とした．これに加えて，ϑϨーム߶性のద正

化と前後αεペンγϣンのセッςΟンάをおこなうこと

で，ৼ動のগない EVのパワーϢχッτのಛ性を׆かした

্࣭な৐り৺地と 1$X ಉ౳のハンドリンάを࣮現した．

また，最高଎౓は 60	Lm/h，航続ڑ཭は 57	Lm（W.T$Ϟー

Dimensions  L x W x H (m) 1.960 x 0.740 x 1.095

Wheelbase (m) 1.380

Ground clearance (m) 0.132

Seat height (m) 0.760

Vehicle curb mass (kg) 144

Rated power (kW) 0.98

Maximum power (kW/rpm) 4.2/5,500

Maximum torque (Nm/rpm) 18/500

Cruising range at 60 km/h (km) 41

Main 
battery

Type Lithium ion

Battery (V) / (Ah) 50.4 V / 20.8 Ah x 2

Tire size
Front 100/80-14M/C 48P

Rear 120/70-14M/C 55P

Table 4   Specifications for PCX ELECTRIC

Fig. 29   Power unit hanger
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ド૬当の社಺ݧࢼ஋）	およͼ 41	Lm	（60	Lm/h ఆ地૸行時）

をୡ੒した．

̐ɽελイリンάデβイン

�����ελイリンά
εタイリンάは 2018 年Ϟσϧ1$Xおよͼ1$X150 を

౿ऻしている．εタイリンάίンセプτを「美しさと力ڧ

さ」とし，ओମ৭෦を，ҰつのେきなϑΥϧムとଊえ，その

中にۓு感とॊೈ性のある଄ܗをࢪし，高ڃ感と৽しさを

表現している（Fig. 30）．

また，1$X	ELE$TRI$ のಛ௃として，パワーϢχッτ

まわりにઐ用のσβインをࢪしている（Fig. 31）．

ԁܗのϞータΧόーによって，EV の৅௃であるϞータ

のଘ在をڧௐし，リϠϑΣンダをथࢷ，そのऔ෇け෦඼を

Ξϧϛとしたઐ用の͹ね下Ϛ΢ンτタイプとすることで，

1$X γリーζの中でも，EV としてのಛผ感を表現して

いる．

�����カϥʔリンά
EV のクリーンなイϝージとಛผ感をԋग़するઐ用Χ

ϥーリンάとして，ΩϟンσΟーブϧーをΞクセンτに

．用した࠾ったパーϧホワイτを࢖

�������౮Րث
ϔッドϥイτ（Fig. 32），ςーϧϥンプ（Fig. 33）は1$X	

H:#RID とڞ௨である．ϔッドϥイτはγάωνϟーϥ

イτཪ側のブϥέッτ৭をブϧーとし，ςーϧϥンプはε

τップϥンプ఺౮෦のインφーϨンζをブϧーとすること

で，౮Րثফ౮時には，その෦Ґがブϧーに見えるように

ઃఆした．

�������Τンϒレム
Honda の EV であることがҰ໨でわかるように，1$X

エンブϨムはΩϟンσΟーブϧーを࠾用している（F ig . 

34）．また，ELE$TRI$ ઐ用のエンブϨムもઃఆしてい

る（Fig. 35）．

Fig. 30   Side view

Fig. 31   External view of power unit

Fig. 32   Headlight

Fig. 33   Tail light
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加 藤 و ࿕ 高 橋 ହ ࢙ ॏ 水 信 உ

େ久อلࠀ

̑ɽ·ͱΊ

日本に加え A4EAN タイ，ϕτφム，インドω）ࠃΧࡾ

γΞ）のަ௨環境下での࢖いউ手をຬ଍する電動二輪車

1$X	ELE$TRI$ を開発した．

ண脱όッςリーγεςムを࠾用することにより，ै 来

課題であったॆ電待ち時間を࣮࣭తにθロにすることを

Մೳとした．また，48	 V を௚ྻに઀続ݸόッςリー̎ܥ

した 96	 V ܥ EV γεςムを࠾用することにより，Ϟータ

ग़力 4.2	LW，最高଎౓ 60	Lm/h，航続ڑ཭ 57	Lm（W.T$

Ϟード૬当社಺ݧࢼ஋）	およͼ 41	Lm（60	Lm/h ఆ地૸行

時）を࣮現した．これにより，日本およͼ A4EAN の֤ࠃ

において，6N	 R136 ରԠの先ਐ電動二輪車をఏڙするこ

とができた．

最後に，ࠓճ開発した1$X	ELE$TRI$ はࠓ後インド

ωγΞをは͡めとする֤ࠃでの࣮ূ࣮ݧにも׆用され，ண

脱ՄൖܕόッςリーHonda	.oCile	1ower	1acLä を中৺と

した電気を「つくる，つながる，つかう」（̑）の世ք࣮現に向

けたূݕをおこなっていく予ఆである．
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