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摘 要

本研究主要是探討線控轉向系統(Steer-by-Wire,SBW)之車 輛穩定控制，由於線控轉向系統是透過控制轉向馬達使車輛 轉向

，因此可在其控制核心內加入車輛穩定控制之策略，不 但可使車輛能達到轉向之效果，同時也具備了車輛安全穩定 之特

性。在車輛轉向穩定控制中，其主要目的在於控制車輛 之重心側滑角，使車輛在行駛時都能保持在最低的蟲心側滑 角的

範圍內，以增加車輛在低速或高速過彎時的安全性、操 控性以及穩定性。 車輛穩定控制之方法主要分為二種。一為跟隨

控制的前輪轉 向穩定控制，透過控制車輛之橫擺率，控制在最佳的橫擺率 之範圍，進而間接降低車輛之重心側滑角。由

於前輪轉向之 車輛受限於兩個輪胎轉向，因此在車輛穩定控制上無法有效 地將重心側滑角降至最低之範圍，為了要有效

地降低重心側 滑角，本研究設計出第二種車輛轉向穩定控制，利用四輪轉 向之優勢，控制後輪轉角，以輔助和修正的方

式，使重心側 滑角有效地降低。 利用模擬軟體CarSim摸擬測試，並觀察分析模擬車輛在行駛 時是否能保持在最低的重心

側滑角的範圍內。再透過硬體迴 路(HIL)測試與本研究所建立的線控轉向平台向互連接控制， 經由觀察硬體迴路測試之結

果，可證實線控轉向系統會遵照 車輛穩定控制之判斷控制轉向馬達。最後，將線控轉向系統 移植於實際車輛上，透過實

車量測，可更加確定本研究之線 控轉向系統之強健性。
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