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摘 要

近年來全世界的車廠(含轎車、巴士、貨車等)所生產的車輛，為了符合環保規定及增加安全和舒適性，不斷的增加感測器

、致動器及影音設備。為了減少車上電線數量，以減輕車輛重量，以及達到車上資訊共用的目的。各車廠皆已採用

CAN(Controller Area Network) Bus 的架構來連接感測器與致動器，形成一個小型的區域網路控制。 本論文之研究，完成一

套具有電動載具系統監控及故障診斷等兩個功能模組之整合型系統，先利用Flowcode圖形化編成語言軟體編寫程式，將各

裝置結合CAN電路設立成CAN各節點，再依據SAE J1939通訊協定訂立各節點CAN ID(identification)，使各感測器能將目前

狀態透過CAN Bus傳輸至ECU進而進行下一步控制並以LabVIEW人機介面監控目前車輛行車資訊，另規劃出各節點故障項

目及相對應安全配套措施，當車輛發生突發狀況時，能即時的顯示於儀表上告知駕駛者，ECU立即做出相對應的安全配套

措施，以確保整車安全，上述所開發之整合型系統，在本文中有搭配平台模擬實際車輛，透過CANKing匯流排監控軟體觀

看各節所發出CAN訊號是否正常以驗證其可行性，經實驗證明本論文成功研究出一套具有電動載具系統監控及故障診斷之

整合型系統。
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