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摘 要

車輛安全控制系統的設計目標在於達成高安全性的需求，使運輸工具能更可靠且智慧地輔助操控者，達成行車安全舒適的

目標。本文研究核心是建構一個「軟體化分散式控制系統」發展平台，做為各類實用車輛控制系統研製的基石為目標。整

個發展平台的研製是以微算機技術為基礎，配合網路系統與軟體發展方法論，分成嵌入式系統硬體結構的設計、作業系統

軟體的研製、以及系統發展環境的建置等三個主題。嵌入式硬體結構設計與實作，是以具CAN Bus控制器且備有類比轉換

介面的微處機，建立具隨插即用能力的硬體基礎。作業系統軟體的研製以即時作業系統的設計為主軸，並將軟體模組分散

建立於系統各功能節點中，藉以均化車用網路的訊息流，以及平衡分散系統處理容量來避免處理瓶頸，以即時作業與分散

計算系統的優點來確立車輛控制系統的效能。分散式控制系統發展平台以資料庫系統為核心設計，提供技術互動的界面環

境來滿足多樣化的使用需求，做為特定控制系統規劃、設計、產生、與實現的輔助工具。並藉由資料庫系統的功能來維持

設計資料的一致性與完整性，據以有效管理分享研發團隊的設計資料。
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