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摘 要

1980年代車輛工業發展的分散式車用控制區域網路(Controller Area Network, CAN)，現今已廣泛地應用於不同領域的工業控

制及自動化。CAN改善傳統集中控制配線複雜、雜訊干擾、及工作效率低等的問題，但由於CAN中的每一個節點都是獨

立的個體，因此節點相互之間資訊的傳遞與分享益顯重要。尤其是對於即時系統，如果重要的訊息傳送延遲更可能造成許

多不可預知的禍害。雖然有許多學者曾提出各種解決方法以克服即時傳送的問題，然而這些方法尚有可改善的空間。 論

文[1]提出以訊息排序控制器的觀念可有效的降低訊息逾時傳送的比率，但是其對於基底函數的增減容易造成系統的不穩定

，因此本研究將以最小資源分配(Minimal Resource Allocation)法則改善其暫態響應。此外訊息排序控制器僅能作逾時傳送

的事後補救工作，因此本研究進一步擬提出具有事前預防逾時傳送機制的雙控制器策略。雙控制器包含訊息排序控制器與

頻寬配置控制器，其中頻寬配置控制器仍以放射基底函數網路為架構，其功能在於能依據CAN匯流排的狀況動態地配置各

類訊息不同的頻寬，而且具有自我調整架構與參數更新的能力，以降低訊息逾時傳送發生的機率。
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