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摘 要

本研究使用真人操作駕駛艙模擬器取代電腦driver model，使用商用軟體CarSim設定出與實驗車相仿的車輛運動數學模型

，並建構起防撞控制系統，評估不同法則的優劣，分析防撞電控系統的成效。 傳統的車輛模擬軟體都是運用電腦設定好

的driver model，其駕駛者的反應延遲與前視距離皆與真人有所差距，本研究利用駕駛艙平台搭配實車在ARTC之標準測試

道測試之量測數據及煞車測試平台的操作，提供真實的操控介面於虛擬的駕駛環境，藉此技術可分析煞車油壓的高低對於

減加速度的影響，多少油壓值能符合美國自動機工程協會(SAE J2400)規範減加速度給予的舒適性，透過主動煞車的控制在

煞車平台上評估不同法則的煞車響應，可供防撞控制器設計參考。 在硬體模擬迴路模擬實驗中，本研究首先透

過CarSim-RT計算出車輛運動數學模型的各項行車資料至吾人建立之防撞控制器後，並透過CAN-Bus網路系統將控制器所

對應之控制訊號傳送至煞車作動器，並且回傳控制後之油壓訊號，以模擬煞車控制後之行車資訊。
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