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REFERENCE MODEL

※ Ref. : Kim. D. et al., Integrated Design of In-Wheel Motor System on Rear Wheels for Small Electric Vehicle, 2010, EVS25

Chevrolet Bolt EV 항목 제원

차량중량 1,625 kg

전면투영면적 2.397 m2

공기저항계수 0.308

타이어 215/50 R17 (0.323 m)

종감속기어비 7.05

구동
모터

최대토크 360 Nm

최대출력 150 kW

최고속도 8,800 RPM

배터리
공칭전압 350 V

용량 60 kWh (171.4 Ah)
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REFERENCE MODEL

※ m-file 실행
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MODEL LAYOUT

Resistance Torque

Powertrain

: Input

요구토크

요구토크
차속

저항력

차속

차속

: Output

제동토크

제동토크

Driver Controller

저항력

모터토크

모터속도

Battery
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POWERTRAIN
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POWERTRAIN

요구토크
300 Nm

저항토크
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POWERTRAIN
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DRIVER CONTROLLER

Accel?

Brake?

PID

Controller
Vehicle+_

목표
차속 차속

요구
토크

( )
( ) ( )req p i d

de t
T K e t K e t dt K

dt
  

.( ( ) )req reale t V V 

( ) 0

( ) 0

: accelation

: braking

e t

e t






목표차속 m/s → km/h

현재차속

요구토크

제동토크

해당 block
Sources에 있음

지연필터
(1차)

해당 block
Continuous에 있음



Copyright ©  2019 Computational Design Lab. All rights reserved.

CAE

10

DRAG TORQUE

drag air roll gradF F F F   ( )drag air roll grad tireT F F F R  

< 공기저항 > < 구름저항 > < 구배저항 >

21

2
air d fr air vehF C A V roll r vehF m g sinroll veh gradF m g 

Rolling
Direction

Rolling
Resistance

①

제동토크

①

②

③

②

③

현재차속
저항토크
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DRIVING PERFORMANCE

일정하게 매우 큰 값으로
요구토크 출력, full APS 모사

기어비 바꿔가면서 수행
제로백, 최대속도 변화?

최대속도 : 154 km/h

0-100 km/h
가속시간 : 6.6 s

Powertrain model에
입/출력 port (Goto, From) block 연결

요구토크

차속

저항력

모터토크

모터속도
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BATTERY

Singularity 방지
(100/0=inf?)

SOC

모터토크

모터속도
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SOC CONSUMPTION

SOC 변화 차속 변화(목표/실제차속)

Simulation Time : 1400 s, Solver : ode23tb


