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摘 要

本研究主要使用LAGRANGE運動方程式的方法，以後輪的自由度加上前輪滾動、車體側傾、騎士側傾角 以及前叉轉向角

等九個自由度為廣義座標，並經由加入輪胎與地面滾動的拘束條件，推導出騎士-機車 系統動態方程式。 本文主要推導騎

士-機車系統之三維運動方程式，利用符號數學的計算軟體－MAPLE輔以計算，而後撰 寫C-語言程式加以驗證，求解此聯

立微分代數方程式。在電腦模擬方面，本文主要分為穩態彎行與切換 軌跡之運動控制兩個部分。在穩態彎行方面，先求解

機車運動時，不同車速、車體側傾角以及前叉轉向 角的穩態平衡狀態值，可進一步驗證機車的穩態行為。而在切換軌跡之

運動控制方面，模擬機車在彎行 時變換車速、轉向角以及受到側向擾動時，車體三方向的力皆會急遽變化，此三種行為皆

會使機車呈現 不穩定之狀態，需要靠騎士之操縱行為回穩車身，並探討系統之受力情形。 本研究所推導之運動方程式，

均以能量觀點與穩態解模擬驗證其有效性。本研究可應用於機車系統設 計，藉由數學模式參數之改變，可藉以加強操控性

能與改善騎乘安全。
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