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摘 要

本研究旨在發展電子車輛動態穩定控制系統，利用物件導向 軟體來模擬車輛受控行為，並使用模糊控制理論當作控制器設

計 的主要核心架構。而設計控制器前，必須先討論車輛轉向過度以 及轉向不足的兩種車輛失控行為。在本研究中，轉向

過度時，控 制器將會命令外側前輪來做煞車修正的動作；轉向不足時，則會 控制內側後輪煞車來做修正，最後配合防鎖

死煞車的滑差控制， 達到最佳的穩定效果。 硬體實驗迴路的部份將使用一組全車煞車系統來建構，並透 過網路傳輸訊號

的方式，來連結平台上的感測器及作動器，然後 後根據車輛滑差來設計控制器，最後設定乾燥以及潮濕路面來模 擬防鎖

死煞車的作動，完成硬體實驗迴路的目標。

關鍵詞 : 電子車輛動態穩定控制系統，轉向過度，轉向不足，滑差，防鎖死煞車，網路傳輸訊號，模糊控制。
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