
日産自動車株式会社

電動駆動制御による砂地走破性の向上

目 的 ：電動四輪駆動車の特性を生かすことで，砂地においてタイヤが空転／
スタックすることなく走破できる駆動力制御技術を確立する

月面ローバの砂地走破性，走行効率の向上宇宙利用：

地上展開：砂地を走行する市販車両の砂地走破性，走行効率の向上

試験車や月面ローバ試作機を用いた基礎データ取得，および砂地にお
ける走行試験を通して，制御技術の効果を評価する

研究内容：
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