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摘 要

本研究推導一七自由度的車輛運動數學模型，其中包含車輛縱向運動、側向運動、偏擺運動，以及四 個輪子的滾動，探討

車輛於變換路徑時，縱向力、側向力、轉向角和偏擺率之影響。 在所推導數學模式模擬方面，本文主要分為路徑跟隨與動

態操控控制兩個部分。在路徑跟隨方面，求 得車輛於不同初始位置及方向角實際所行走之軌跡，以取得控制訊號及結果作

為訓練資料，經由ANFIS 訓練模糊控制器，再將所設計的控制器代入不同路徑及方向角，驗證控制器之可行性；在動態操

控控制 方面，經由對各輪施以獨立煞車，使車輛能產生一偏擺力矩，修正車輛之行進方向，進而使車輛在雪地 進行變換

路徑及閃躲障礙物時，能有效的提高車身之穩定性。本研究亦利用ADAMS/CAR建立電腦運動模 型進行不同路面模擬分

析。 本研究所設計之模糊控制器，可使車輛行駛於乾燥與雪地路面時，皆能有效的跟隨已規劃之路徑，並 於雪地道路模

擬時，輔以動態操控控制器，以加強車輛操控穩定性。
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