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汎用電動車いすの駆動源を、燃料電池を使用し

たハイブリッドシステムへと組み替え、実証試験

を行い、汎用性を持たせたシステムとして作り上

げる。 

 

2.研究開発項目及び研究成果 

2.1 車いす搭載機器の性能評価 

※本研究は、平成18年度環境省地球温暖化対策技術開発事業「本庄・早稲田地域でのG水素モデル社会の構築」の研究資

 駆動源となる燃料電池・Ni-MH 二次電池を、電

子等価回路を用いてモデリングの評価を行った。

また、機器効率を実測により求めた。 
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走行実験

-100

0

100

200

300

400

0 10 20 30 40 50

Time sec

Po
w

er
 W

0

5

10

15

20

25

0 10 20 30 40 50

Time sec

V
ol

ta
ge

 V

-5

0

5

10

15

20

0 10 20 30 40 50

Time sec

C
ur

re
nt

 A

Fuel Cell

Load

NiMH

Fig. Test Run ( Voltage )

Fig. Test Run ( Power ) Fig. Test Run ( Current )

Fig. Test Course ( Slope )

傾斜：10%
走行速度：6.0 km/h
最大充電電流：1.2 A
最大FC出力：200 W

高負荷がかかり，FCとNiMHが

ハイブリッドで出力し，登坂性能
が確保できた

高負荷がかかり，FCとNiMHが

ハイブリッドで出力し，登坂性能
が確保できた

Hybrid
2.2 車いす走行試験 

 走行路の傾斜や凹凸、旋回や後退など、様々な

条件下で走行を行い、高･低負荷、高･中・低速な

どの条件に応じて結果の整理を行った。 

2.3 走行モードの設定・評価 

 走行試験結果より導いた走行特性を用いて、ハ

イブリッドシステム 

のパラメータ設定を行い、シミュレーションによ

り車両効率を求めた。 

 

3. 課題点及び次年度の計画 

3.1 システムの効率化 

 機器単体として、そしてシステム全体として、

変換効率が非常に低いため、高効率化を図る。 

3.2 走行モードの詳細化 

 今年度以上に、より複雑化したモード設計を行

う。また、根拠となるデータ数の精度向上と量の

増加を行う。 
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走行モードによる評価

Fig. Running Mode 1 ( Condition 2 )

共通条件

•SOC = 70 %

•Vstep = 23.5 V

•VDCDC =22.0 V

•ドライバー重量：70 kg

•補器類消費電力：33 W

Fuel Cell

Load
NiMH
SOC

-60%

60-80%

80-90%

90%-

SOC Range

2 A250 WLow SOC

2 A200 WStandard

2 A150 WHigh SOC

2 A0 WFC Stop

Max. Charging CurrentMax. FC Power

Table Conditions 2 ( Running Mode 1 )

図 2 車いす走行試験 
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•基本的な挙動は，条件１の場
合と同様になっているが，充電
速度が速くなっている
•最終的なSOCは66.5%になっ

た

•基本的な挙動は，条件１の場
合と同様になっているが，充電
速度が速くなっている
•最終的なSOCは66.5%になっ

た

Tank to Wheel ： 25.19 %Tank to Wheel ： 25.19 %

図 3 走行モードによる評価

図 4 車いす概観 

図 1 開発コンセプト 

金によって行われました。 

 


