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摘 要

近年來由於環保意識抬頭及能源危機問題，使得節省能源以及降低污染變成非常迫切需要解決的問題。所以發展零排氣污

染的環保電動車輛成為一個極重要的課題，但由於續航力與性能不佳，影響純電動車輛的市場價值。在另一方面，因為複

合電動車輛(HEV)不只可以節省燃料，同時也可以減少環境污染，在現今世界上逐漸佔有舉足輕重的位置。 本論文主要研

究的對象是複合動力重型機車，包括研發一種新型並聯式複合電動重型機車的完整電控系統與性能分析，其中包含:(1)整體

系統的模擬分析:模擬與分析車輛在各種路面及負載狀況下運轉特性；(2)完整電控系統實作：使用數位訊號處理器(DSP)為

主控制器，控制車輛在各種行車模式下之運轉，均能維持內燃機在最佳運轉區操作，達成節省能源與降低污染之目的。 本

論文的理論分析是藉由線性矩陣不等式(LMI)方法應用在非匹配不確定輸出回授可變結構系統(VSS)，經由此理論推導之新

型控制器，能有效減少非匹配不確定成份的不良影響，保證系統穩定而且性能良好。 本文之電控系統與新型可變結構控制

器已經在並聯式複合電動重型機車的平台中實現，而且也完整組裝一台原型車，經實際操作與實驗證明此平台與原型車都

能符合預期目標與系統效能。
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