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摘 要

本論文主要在研究應用可調式避震器發展出半主動式懸吊系 統，本文所分析之可調式避震器段數調整型式屬於段續式調整

， 共分32 段，主要結構為將32 段阻尼調變機構，並經由步進馬達 轉動此阻尼調變機構，藉以改變孔口面積，達到調變阻

尼係數。 本文研究使用不同控制器來發展半主動式懸吊系統，以改善汽車 舒適性與安全性；此外，為了求出避震器之阻

尼係數，本文設計 一新型的測試機構來建立避震器之阻尼資料庫以提供控制器設計 時使用。最後為了來達成即時控制之

半主動懸吊系統架構，本文 使用CAN bus 系統來建構分散式控制系統，並進行系統之整合。
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