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摘 要

本研究主旨是發展線傳電子節氣門系統，並利用物件導向軟 體，模擬車輛線傳適應性定速巡航控制。主要目的是整合線傳

電 子節氣門與煞車控制，並且設計智慧型定速巡航控制系統，保持 車輛跟隨時安全的相對距離。線傳電子節氣門建立實

驗平台，利 用硬體迴路模擬技術和脈衝寬度調變控制訊號驅動電子節氣門馬 達定位控制。設計車輛適應性定速巡航控制

器，根據安全距離計 算公式推測出車輛在跟車時應保持的安全距離。調整模糊控制器 參數，控制節氣門跟煞車踏板開度

，使其能與前車保持適當安全 距離達到適應性巡航定速控制。

關鍵詞 : 線傳電子節氣門，脈衝寬度調變，適應性定速巡航控制器
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