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摘 要

本文之研究目的在於，延續前一代機車防鎖死煞車系統之調壓機構的部分研究，根據先前測試之缺點作機構之修改與補強

，並重新設計與加工出新的調壓機構。本研究將外露的旁通油路改到機構內部以減少外露的可能，並改善原先內漏的現象

。經過實驗證實新型的調壓機構已有效改善內漏現象。之後我們將以滑差以及輪速回授為控制指標分別設計控制器。並且

以這兩個控制器於雙輪實驗平台上實際測試改良後之機車ABS系統。 此外鑑於以輪速為回授之控制器，沒有固定之追尋目

標值，所以本文嘗試以三軸加速規，取得機車騎乘時的加速度，再以積分的方式獲得車體對地之速度。這種方法除了取得

車速，使得以滑差為回授之控制器能使用於未來的實際路跑之外，也可提供機車騎乘時之受力分析與動態分析研究之參考

。
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