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摘 要

本研究旨在建立線傳四輪轉向嵌入式硬體迴路平台。 藉由Matlab/Simulink建立四輪轉向操控動態模組，並燒錄至嵌入式控

制器MotoHawk主機中。 研究首先將所建構之四輪轉向系統動態模組按不同之暫態操控模式與商用動動態分析軟體 CarSim

比較驗證，其誤差皆在一般工程誤差容許範圍。 硬體迴路平台上，將預定方向盤轉向角度與車速訊號藉由NI PCMCIA

CAN/2 介面卡，經線傳通訊網路輸入至資料擷取卡控制之LabView程式，同時也發送BOSCH前後轉向角度感知器之轉向

角度回饋訊號經CAN-Bus至資料擷取卡。 由MotoHawk Read CAN block接收CAN-Bus上之方向盤轉向角度命令以及車輛速

度命令訊號以及前後方向盤轉向角感知器訊號，將方向盤轉向角度命令以及車輛速度命令訊號解碼後輸入至四輪轉向操控

動態模組進行運算，經模組運算後可得到前後輪EPS轉向節點命令角度，並透過MotoHawk Send CAN Block發送

至CAN-Bus上。 LabView透過NI PCMCIA CAN/2 介面卡接收CAN-Bus上之前後輪EPS轉向節點命令角度，經解碼後轉換

成PWM訊號，並透過DAQ輸出至NI USB-6251 DAQ介面卡來驅動固態繼電器( SSR)所組成之H-Bridge控制前後轉向馬達輸

出。 前後方向盤轉向角感知器之實際轉向角度透過CAN-Bus送回至MotoHawk主機進行回饋控制，透過MotoHawk支援軟

體MotoTune可即時監看及擷取資料。 本論文研究使用之硬體設備嵌入式控制器MotoHawk，針對不同車速與輸入之方向盤

轉角分別在變換車道、繞錐、以及步階三種暫態操控下測試，結果可用於評估操控性能及更改轉向控制參數及車輛四輪轉

向系統參數，套用至不同車輛所發展之轉向與行車控制器，因此可以加速達到四輪轉向系統車輛與其控制器模組化之目標

。
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