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연비  향상  해 도   내지 도  경사상 에 라 차량 도  동 어하는 시스  개 다.

그 시스 , 도  비탈  개시 , 료   경사  산  가능한 비게  닛; 차간 거리 산  한

 ;  상  비게  닛에  산  도  에 라 스 틀  브 크 량  하여 미리

 주행 도 값 보다  도 또는 낮  도  차량  어하는 어 티브 컨트  닛;  포함

한다.

  도 - 도2
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특허청  

청 항 1 

도  비탈  개시 , 료   경사  산  가능한 비게  닛;

행 차량과  거리 계측  가능한  ; 

상  비게  닛에  산  도  에 라 스 틀  브 크 량  하여 미리  주행

도 값 보다  도 또는 낮  도  차량  어하는 어 티브 컨트  닛;  포함하는 것  특징

 하는 차  동 어시스 .

청 항 2 

청 항 1에 어 , 상  어 티브 컨트  닛 , 상  비게  닛에  산  도  가 내리막 후

에 막  는 경우, 내리막에  차량 도  미리  주행 도 값 보다 는 것  특징

 하는 차  동 어시스 .

청 항 3 

청 항 1에 어 , 상  어 티브 컨트  닛 , 상  비게  닛에  산  도  가 내리막 후

에 막  는 경우, 내리막에  스 틀 프   주행  도  하는 것  특징  하는 차  동 어

시스 .

청 항 4 

청 항 1에 어 , 상  어 티브 컨트  닛 , 상  비게  닛에  산  도  가 막 후

내리막  거나 또는 평탄해지는 경우, 막에  차량 도  미리  주행 도 값 보다 낮

는 것  특징  하는 차  동 어시스 .

  

 상 한 

     술  야

본  연비  향상  해 도   내지 도  경사상 에 라 차량 도  동 어하는 시스 에<1>

한 것 다.

     경  술

행 차량  는 경우 행 차량과  계에   차간 거리  지하도  하고, 행 차량  없는 경우에는<2>

미리  도에 라  주행하도  차  동 어하는 시스  개  하게 루어지고 다.

러한 차  동 어시스 에는   하는 어 티브 크루  컨트  술  는 , 래<3>

차  동 어시스  미리  차 에 라 차량   주행할 수 도  하  하여, 막, 내리막

는 도 에  스 틀과 브 크  빈 하게 사 하게 어, 연비  하게 하시킨다는 문 가 다.

한편, 어 티브 크루  컨트 에 해 는 미 공개특허 20050240334 , 20060212207 , 20060100769<4>

등  본 과 하여 참  수  것 다.

     내

        해결 하고 하는 과

본  러한 문  해결하  하여 안  것 , 차량  진행하고 는  도  경사상  <5>

악하여 그 상 에 라 차  어하여 연비가 향상 도  한 차  동 어시스  공함   한다.

        과  해결수단
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상   달 하  한 본 에  차  동 어시스 에 , 도  비탈  개시 , 료  <6>

경사  산  가능한 비게  닛; 행 차량과  거리 계측  가능한  ;  상  비게

닛에  산  도  에 라 스 틀  브 크 량  하여 미리  주행 도 값 보

다  도 또는 낮  도  차량  어하는 어 티브 컨트  닛;  포함한다.

람직하게는, 상  어 티브 컨트  닛 , 상  비게  닛에  산  도  가 내리막 후에 <7>

막  는 경우, 내리막에  차량 도  미리  주행 도 값 보다 다.

또한 람직하게는, 상  어 티브 컨트  닛 , 상  비게  닛에  산  도  가 내리막 후<8>

에 막  는 경우, 내리막에  스 틀 프   주행  도  한다.

또한, 람직하게는 상  어 티브 컨트  닛 , 상  비게  닛에  산  도  가 막 후<9>

내리막  거나 또는 평탄해지는 경우, 막에  차량 도  미리  주행 도 값 보다 낮

다.

 같  도  에  차  동 어는, 행차가 재하지 않는 경우에 하는 것  람직하다.<10>

         과

상술한  같   루어진 차  동 어시스 에 , 도  경사가 내리막 후 막 또는 평탄<11>

하거나, 막 후 평탄 또는 내리막  , 래 보다 스 틀  개도량  고, 변  시프트다운하는 시간

 짧아  연비가 향상 다.

     실시  한 체  내

하에 는  첨  도  참 하여  본   람직한  실시 에   차  동 어시스 에  하여<12>

살펴본다.

도 1  참 하 , 시스  크게 보아 비게  닛,    어 티브 컨트  닛  다.<13>

비게  닛  GPS 신   지도  하여  도  경사상 , 특  비탈  개시 , 료<14>

  경사  산 하 , 그 결과  어 티브 컨트  닛  한다.

 는 어 티브 컨트 에  통상  사 는   하는 , 행 차량과 어<15>

차량 간  거리  검 하고   통해 행차량  도  산 한다.

어 티브 컨트  닛    신  수신하여, 행 차량  는 경우에는 행 차량과 한<16>

차간 거리  지할 수 도  차량  어하고, 행 차량  없는 경우에는  주행시킨다. 어 티브 컨트

닛에는 어 는 차량  도가 수신 는 , 차  비게  닛  공 거나  공

수 다. 또한, 어 티브 컨트  닛  스 틀과 브 크  어  해 엔진 어 닛(Engine Control Unit:

하 "ECU")과 차량  어(Electronic Stability Control: ESC) 닛에 연결 , 사 가 근 가능한

 스 치가 연결 어   스 치  통해 사 가 행 차량  없는 경우  주행 도 값(Vse

t)  하거나, 주행 도 값(Vset)  허  가능한 도 상한(MAX ΔVover) 나 하한(MAX Δ

Vunder)  할 수 다. 물 , 러한 값들  폴트  거나 동 어  수도  것 다.

도 2  참 하여 에   시스  도  경사상 에 라 차  동 어 직에 하여 살펴본다.<17>

도 2에  볼 수 는  같 , 차량  진행하는  도  경사가 내리막(Pn~Pn+1: 경사 θ1) 후에 막<18>

(Pn+1~Pn+2: 경사 θ2)  경우, 러한 도  경사 보는 비게  닛  어 티브 컨트  닛  

다. , 도 2에  같  도  상 에 , 비게  닛  내리막 개시 (Pn), 내리막 료  내지 막

개시 (Pn+1), 막  료 (Pn+2), 내리막 경사 θ1 등  산 하여, 그 결과  어 티브 컨트  닛  

한다.

어 티브 크루  컨트  닛 ,  같  보  함께 미리  도 상한(MAX ΔVover)  고 하여, 가<19>

개시 (Paccel)   가  개시 에  가  값  연산하여 그에 라 차  어한다.  경우, 내리막

료 (Pn+1)에 는  차량  주행  도  값(Vset)  보다   도(Vover=Vset+ΔVover)  주행하

문에, 막(Pn+1~Pn+2)에  변  시프트다운하지 않고도  차량 도(Vset~Vover)  지할 수 게 
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다. 그리고, 막에  막  울 (θ2)  경사거리에 라 시프트다운  생하 라도 시프트다운 간

 짧아지게 다.

내리막 료 (Pn+1)에  차  Vover  경우, 가  개시 (Paccel)  아래  수식 1에 해 산  수 다.<20>

[수식 1]<21>

Paccel = Pn+1 - Vover
2
 / 2a<22>

여 , a는 만한 가  해 미리  가 도 값 ,  주행에 해 가 도 a가 달  가능한 경우<23>

스 틀 프시킬 수 ,  그 지 않  경우 스 틀 나 브 크 량  하여 가  또는 감 시킬 수

다. 

한편, 어 티브 크루  컨트  닛  막 료 (Pn+2)에   차  주행 도 값(Vset) 보다<24>

낮 다.   경우,  막  료 (Pn+2)에  차량  도가  주행  도  값(Vset)  보다  낮

Vunder(Vset-ΔVunder)가 도 , 막에  가 ( 동) 값  감시킬 수 므 , 막에  스

틀 개도가 어  연비가 향상 다.  하여, 내리막 료 에  차량 도(Vover)는, 차량  주행 

항  막 울  산 는 막에  감 도  고 하여, 차량   주행하여 막 료

(Pn+2)에  Vunder  지할 수 도  하는 차  결 다. 여 , 산  Vover가 사 가 한 MAX

Vover(= Vset + MAX ΔVover) 보다 큰 경우, Vover는 사 가 한 MAX Vover  다.

도  간단한 

도 1  본  실시 에  차  동 어시스  개략  도,<25>

도 2는 도 1에 도시  시스  도  경사에  차  동 어 직   한 도 다.<26>

도

    도 1
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    도 2
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