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摘 要

本研究主要在於對線控轉向系統之伺服馬達的控制與實驗平台硬體的實作。在控制方面， 我們主要是使用類比控制

（Analog Control－Voltage Control）與數位控制（Digital Control－Pulse Control）。在類比控制方面，我們使用LabVIEW

搭配DAQ資料擷取卡來 進行類比信號的擷取與控制信號的輸出。在數位控制方面，則是使用Keil μ-Vision2軟 體搭配8051

單晶片來進行數位信號的接收與控制信號的輸出。 在實驗硬體的架構中，其 主要元件包括：CAN-Bus系統的方向盤轉向

角感知器、交流伺服馬達、PCL-9118DG資料擷 取卡、頻率電壓轉換器、WINICE 51/52-E單晶片模擬器等。其最終的實

驗結果，主要是 希望伺服馬達可以隨著方向盤去做相對應的變化。包括：轉動方向、轉動位置及轉動速 度等。因此，在

實驗結果驗證方面，我們主要是將方向盤轉向角感知器與伺服馬達編碼 器輸出的數位信號，均透過D/A IC AD7243轉換成

電壓信號。再就增加負荷與未增加負荷 的情況下，對此信號去做比對，包括：上升時間（Rise Time）、延遲時間（Delay

Time） 、等。

關鍵詞 : 線控轉向 ; 伺服馬達 ; 上升時間 ; 方向盤轉向角感知器
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